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Bitte vor der Verwendung lesen

Herzlichen Dank fiir den Kauf unseres Produkits.

Dieses Betriebshandbuch enthélt alle zum sicheren Betrieb dieses Produkts notwendigen
Informationen und behandelt u. A. Handhabung, Aufbau und Wartung des Geréts.

Lesen Sie dieses Handbuch vor der Verwendung griindlich durch und stellen sicher, dass Sie den
Inhalt vollstandig verstanden haben, um den sicheren Betrieb des Produkts zu gewéhrleisten.

Die beiliegende DVD enthalt das Betriebshandbuch fir dieses Produkt.

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

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

[Wichtig]

¢ Bei diesem Dokument handelt es sich um die Originalanleitung.

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

¢ Die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen kénnen zum Zweck der
Produktverbesserung auch ohne vorherige Ankiindigung geandert werden.

o Bei Fragen oder Kommentaren zum Inhalt dieses Handbuchs wenden Sie sich bitte an
eine IAl-Verkaufsstelle in Ihrer Nahe.

¢ Die ungenehmigte Verwendung oder Reproduktion dieses Handbuchs im Ganzen oder in
Teilen ist verboten.

¢ Die verwendeten Firmennamen, Produktbezeichnungen und Marken sind eingetragene
Marken der jeweiligen Unternehmen.
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Vorgehensweise zur Inbetriebnahme

Uberpriifen Sie vor der Erstinbetriebnahme dieses Produkts die Sicherheitshinweise im nachsten
Abschnitt. Gehen Sie dann mit Vorsicht vor und vermeiden Sie eine falsche Verkabelung und
andere Fehler, indem Sie sich nach dem folgenden Ablaufdiagramm richten.

&Warnung . e \Vergewissern Sie sich, dass der Bremsfreigabeschalter nach unten (NOM)
gestellt ist, bevor Sie die Spannung einschalten. Ist er nach oben (RLS:
zwangsweise Freigabe) gestellt, kann die Achse durch ihr Eigengewicht
herabfallen und Verletzungen oder Schaden am Werkstiick verursachen.

¢ Achten Sie darauf, den Roboter mit der Herstellungsnummer anzuschlief3en,
die auf der Steuerung angegeben ist.
Bei Anschluss eines anderen Geréts kdnnen Betriebsfehler auftreten.

Lieferung Uberprifen Nein —
Ist die Lieferung vollstéandig?

I lJa

Installation und Anschluss [s. Kap. 1 und 2.1]

Achse und Steuerung installieren und verkabeln.
I

Prufpunkt

- Ist die Rahmenmasse (FG) und Schutzerde (PE) angeschlossen?  « Wurden Entstérungsmafnahmen getroffen?
|

Spannungsversorgung und Alarmkontrolle

Teach-Werkzeug wie PC anschlieBen, Betriebsmodusschalter auf MANU stellen und Spannung der Einheit einschalten.
i

Prufpunkt Nein Zur Kontrolle des Alarmtyps Teach-Werkzeug wie PC anschlieBen und

F lﬁ}] H “an?

Zeigt das Anzeigefenster ,, — geeignete MaRnahmen ergreifen.
* Beim PIO-Typ muss die I/O-Spannung bereitgestellt werden.

IAl oder IAI-Handler kontaktieren.

| Ja (Wenn keine 1/0O verwendet werden, I/O-Parameter Nr. 10 auf O setzen.)
* Beim Feldbustyp den oberen Master anschlie3en.
(I/O-Parameter Nr. 18 auf O setzen, wenn der Master nicht
angeschlossen wird)
Servo-EIN

Servo lber Teach-Werkzeug wie PC einschalten.

A\ Vorsicht

Achten Sie bei diesem Vorgang darauf, dass sich die Achse so weit wie moglich vom mechanischen Anschlag oder
anderen Hindernissen entfernt befindet.

Entfernen Sie die Achse, wenn sie sich in der Néhe eines Hindernisses befindet. Wenn die Achse beim Einschalten
des Servos einen mechanischen Anschlag oder ein Hindernis kontaktiert, kann ein Alarm ausgelost werden.

Wenn der Servo wiederholt an der gleichen Position ein- und ausgeschaltet wird, kann sich der Schlitten durch sein
Eigengewicht geringfuigig nach unten bewegen. Achten Sie darauf, dass lhre Hand nicht getroffen oder das Werkstiick
beschadigt wird.

|!

Prufpunkt Nein — Bei Alarmausgabe den PC oder das
Priifen, dass ,Servo-ON: SV* in einem Teach-Werkzeug (z. B. PC) Handprogrammiergerat anschlieBen und den
eingeschaltet ist. Alarmtyp kontrollieren, um eine geeignete

I 1 Ja Abhilfemafinahme zu bestimmen.

Sicherheitsprifung
Arbeitet die Not-Aus-Schaltung (Antriebsabschalt-Schaltung) ordnungsgemaf und schaltet
den Servo aus?

I lJa
Achsenbetriebstest
Durch Joggen priifen, dass eine stérungsfreie Bewegung uber den gesamten Hubbereich moglich ist.

Nein — = Not-Aus-Schaltung
Uberpriifen.

Vorsicht e Aus Sicherheitsgriinden wird empfohlen, die Sicherheitsgeschwindigkeit fiir die ersten
AN Verfahrvorgénge zu aktivieren.
» Achten Sie bei einem vertikal installierten Roboter darauf, dass bei Einstellung des
Bremsfreigabeschalters auf RLS eine Achse durch ihr Eigengewicht herabfallen und Ihre Finger
einklemmen oder lhre Hand verletzen kénnte.

Die Vorbereitung des Betriebs ist nun abgeschlossen.
[Der Betrieb wird in Abschnitt 3 erlautert.]
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Sicherheitshinweise

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

Sicherheitsvorkehrungen fir unsere Produkte

Die allgemeinen Sicherheitsvorkehrungen fur den Betrieb unserer Roboter werden im Folgenden

beschrieben.
Nr. Vorgang Beschreibung
1 | Modellauswahl e Da dieses Produkt nicht fir Anwendungen, die ein hohes Maf} an

Sicherheit verlangen, entwickelt oder konstruiert wurde, kann es eine
Gefahrenquelle fiir den Menschen darstellen. Verwenden Sie dieses
Produkt daher nicht fiir die folgenden Anwendungen:

1) Medizinische Gerate 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.)

Verwenden Sie das Produkt nicht entgegen der Spezifikation. Andernfalls

kann die Lebensdauer des Produkts erheblich reduziert werden.

Verwenden Sie dieses Produkt nicht in den 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 Umgebungstemperatur oder relative
Luftfeuchtigkeit den zuléssigen Bereich Ubersteigt.

4) Orte, die direkter Sonneneinstrahlung oder Warmestrahlung von einer
groRen Warmequelle ausgesetzt sind.

5) Orte, an denen es zu Kondensation aufgrund groR3er
Temperaturschwankungen kommt.

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

7) Orte, an denen Staub, Salz oder Eisenpulver in grél3eren Mengen
auftreten kénnen.

8) Orte, die direkten Vibrationen oder Stoél3en ausgesetzt sind.

Wahlen Sie zum vertikalen Betrieb einer Achse ein Modell, das Uber eine

Bremse verfligt. Bei Auswahl eines Modells ohne Bremse kann der

bewegliche Teil bei einer Unterbrechung der Spannungsversorgung

herabfallen und Verletzungen oder Schaden am Werkstiick verursachen.
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Vorgang

Beschreibung

Transport

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

Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefihrt wird, miissen
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 auf3erst vorsichtig, damit das
getragene Objekt nicht anst63t oder fallen gelassen wird.

Fahren Sie den Transport mit Hilfe geeigneter Transportmittel durch.
Achsen, die zum Transport mit einem Kran geeignet sind, verfigen tber
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, die zu einer Verformung flihren kdnnten,
auf die Verpackung stellen.

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

Stellen Sie bei der Verwendung eines Krans oder dhnlichen Geraten
sicher, dass die Last nicht die Tragféhigkeit des Gerats tUiberschreitet.
Verwenden Sie einen fir 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 unbeaufsichtigt am Kran hangen.

Vom Bereich unterhalb einer mit einem Kran angehobenen Last
fernhalten.

Lagerung und
SchutzmalRnahmen

Fir die Lagerumgebung gelten die gleichen Anforderungen wie fiir 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 (einschlieRlich Werkstlck) sicher zu

halten und zu befestigen. Durch das Herabfallen oder unbeabsichtigte

Bewegungen des Produkts kdnnte 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 Sturzunfallen, Verletzungen, der Beschadigung

des Produkts durch das Herabfallen eines Gegenstands, zu

Funktionsstérungen, einer Leistungsminderung oder einer Reduzierung

der Lebensdauer des Produkts 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 Nahe Stromleitungen verlaufen.

4) Orte, an denen das Produkt mit Wasser, Ol oder Tropfen von
Chemikalien in Kontakt kommen kann.
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Vorgang

Beschreibung

Start

Installation und

(2) Verkabelung

e Verwenden Sie zum Anschlielen von Steuerung und Achse sowie des
Handprogrammiergerats nur Originalkabel von IAl.

e Kabel nicht beschadigen, gewaltsam biegen oder aufwickeln. Nicht an
Kabeln ziehen oder mit schweren Objekten quetschen. Andernfalls kann
es zu Stromverlusten oder zur Beeintrdchtigung des Leitungsdurchgangs
kommen, wodurch Brénde, Stromschlage oder Fehlfunktionen verursacht
werden kdnnen.

e Verkabeln Sie das Produkt ordnungsgemaf, nachdem die
Spannungsversorgung unterbrochen wurde.

e Achten Sie beim Anschluss der DC-Spannungsversorgung (+24V) auf die
richtige Polaritat (Plus/Minus). Ein fehlerhafter Anschluss kann zu
Branden, Produktschaden oder Fehlfunktionen fiihren.

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

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

(3) Erdung

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

e Verwenden Sie fiir den Erdungsanschluss der Steuerung und der
Erdungsplatte des Steuerschranks ein verdrilltes Zweidrahtkabel mit
einem Drahtquerschnitt von 0,5 mm2 (AWG20 oder aquivalent) oder
mehr. Die Schutzerdung erfordert die Auswahl eines geeigneten
Drahtquerschnitts, der fir die Last geeignet ist. Fihren Sie die
Verkabelung entsprechend der Spezifikation durch (technische Normen
fur Elektrogeréate).

e Stellen Sie eine Erdung der Steuerung nach Klasse D sicher (vormals
Klasse Il mit einem Erdungswiderstand von 100 Q oder weniger).
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\Vorgang Beschreibung

Installation und (4) SicherheitsmalBnahmen

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

e Treffen Sie SicherheitsmalRnahmen (z. B. Vorsehen eines Schutzzauns),
um den Zugang zum Roboterbetriebsbereich zu verhindern, wahrend das
Produkt in Betrieb oder betriebsbereit ist. Kontakt mit dem Roboter
wahrend des Betriebs kann zu schweren oder todlichen Verletzungen
fuhren.

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

e Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit allein
durch Einschalten der Spannungsversorgung zu verhindern. Missachtung
kann zu Verletzungen oder Schaden am Produkt durch einen plétzlichen
Start fihren.

e Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit allein
durch Zuriicksetzen des Not-Aus-Zustands oder durch
Netzwiederherstellung zu verhindern. Missachtung kann zu
Stromschlagen oder Verletzungen durch eine unerwartete
Wiederherstellung der Spannungsversorgung fithren.

e Bringen Sie vor der Durchfiihrung von Installations- oder
Einstellungsarbeiten ein Schild mit dem Hinweis ,ARBEITEN IM GANGE.
STROM NICHT EINSCHALTEN." an. Unbeabsichtigtes
Wiedereinschalten kénnte zu Stromschlagen oder Verletzungen fihren.

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

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

e Nicht Finger oder Gegenstande in die Offnungen des Produkts stecken.
Missachtung kann zu Verletzungen, Stromschlagen, Schaden am Produkt
oder Branden fuhren.

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.
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Vorgang

Beschreibung

Teachen

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

e Halten Sie sich beim Teachen nach Mdglichkeit aul3erhalb des
Schutzzauns auf. Wenn die Durchfiihrung innerhalb des Schutzzauns
unvermeidlich ist, sind ,betriebstechnische Vorschriften bereitzustellen
und die Bedienpersonen dartber in Kenntnis zu setzen.

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

e Bei der Durchfiihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss eine
Person die Bedienpersonen liberwachen, damit der Betrieb bei Auftreten
eines Fehlers unterbrochen werden kann. Passen Sie auf, dass niemand
anderes unachtsam Schalter betatigt.

e Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis ,ARBEITEN IM
GANGE" an.

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

* Schutzzaun: Wenn kein Schutzzaun vorhanden ist, kennzeichnen Sie

den Betriebsbereich.

Testlauf

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 Fihren Sie nach dem Teachen oder Programmieren einen schrittweisen
Testlauf durch, bevor Sie zum automatischen Betrieb Ubergehen.

e Bei der Durchfiihrung von innerhalb des Schutzzauns missen fiir den
Testlauf wie auch fiir das Teachen die festgelegten Betriebsverfahren
beachtet werden.

e Testen Sie die Programmausfiihrung bei Sicherheitsgeschwindigkeit.
Missachtung kdnnte zu Unfallen durch unerwartete Ablaufe aufgrund
eines Programmfehlers fuhren.

e Bei eingeschalteter Spannungsversorgung nicht die Klemmen oder
verschiedenen Einstellschalter bertihren. Missachtung kdnnte zu
Stromschlagen oder Fehlfunktionen fihren.

Automatischer
Betrieb

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

e Vergewissern Sie sich vor Aufnahme des automatischen Betriebs, dass
alle Peripheriegerate fur den automatischen Betrieb bereit sind und kein
Alarm vorliegt.

e Der automatische Betrieb muss von aulRerhalb des Schutzzauns gestartet
werden.

e Wenn das Produkt unnormale Warme, Rauch, ungewdhnlichen Geruch
oder Gerdusche erzeugt, stoppen Sie das Gerat sofort und unterbrechen
die Spannungsversorgung. Missachtung kann zu Branden oder Schaden
am Produkt fuhren.

e Unterbrechen Sie im Fall eines Netzausfalls die Spannungsversorgung.
Missachtung kdnnte zu einem plétzlichen Start des Produkts bei der
Netzwiederherstellung und in der Folge Verletzungen oder Schaden am
Produkt fuhren.
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\Vorgang Beschreibung
Wartung und e Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgefiihrt wird, miissen
Inspektion die Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfanger klar verteilt

sein. Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten sicher, um die
Personensicherheit zu gewahrleisten.

e Fihren Sie alle Arbeiten nach Mdglichkeit von auRerhalb des
Schutzzauns durch. Wenn die Durchfiihrung innerhalb des Schutzzauns
unvermeidlich ist, sind ,betriebstechnische Vorschriften bereitzustellen
und die Bedienpersonen dartber in Kenntnis zu setzen.

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

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

e Bei der Durchfiihrung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss eine
Person die Bedienpersonen liberwachen, damit der Betrieb bei Auftreten
eines Fehlers unterbrochen werden kann. Passen Sie auf, dass niemand
anderes unachtsam Schalter betatigt.

e Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis ,ARBEITEN IM
GANGE" an.

e Verwenden Sie fur die Linearfuhrungen und Kugelumlaufspindeln
geeignetes Schmierfett gemafl dem entsprechenden Betriebshandbuch.

e Keine Prifung der Durchschlagfestigkeit durchfiihren. Dies kdnnte zu
Produktschaden fiihren.

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.

e Der Schlitten bzw. die Stange kann aus der Stoppposition wegbewegt
werden, wenn der Servo ausgeschaltet wird. Seien Sie vorsichtig, damit
es aufgrund eines unnétigen Vorgangs nicht zu Verletzungen oder
Sachschaden kommt.

e Achten Sie darauf, nicht die Abdeckung oder nicht angezogene
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 fihren.

* Schutzzaun: Wenn kein Schutzzaun vorhanden ist, kennzeichnen Sie

den Betriebsbereich.

Modifikation und e Das Produkt nicht zerlegen/wieder zusammenbauen oder nicht
Zerlegung angegebene Wartungsteile nach eigener Einschatzung verwenden.
10 | Entsorgung e Entsorgen Sie das Produkt ordnungsgemaR als Industrieabfall, wenn es

nicht mehr verwendet werden kann oder nicht mehr bendtigt wird.
e Achten Sie beim Entfernen der Achse zur Entsorgung darauf, dass
Komponenten beim Ldsen der Schrauben abfallen kénnen.
e Nicht durch Verbrennen entsorgen.
Das Produkt kdnnte ansonsten explodieren oder toxische Gase
erzeugen.

11 | Sonstiges e Wenn Sie die Unterstitzung von medizinischen Geraten wie z. B. eines
Herzschrittmachers bendétigen, begeben Sie sich nicht die in die Nahe
des Produkts oder der Kabel. Die kdnnte den Betrieb des medizinischen
Geréats beeintrachtigen.

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

e Befolgen Sie bei der Handhabung von Achsen und Steuerungen das
jeweilige Betriebshandbuch, um die Sicherheit zu gewahrleisten.
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Vorsichtshinweise

Die Hinweise in den Betriebshandbiichern der verschiedenen Modelle werden entsprechend der
Warnstufe wie folgt durch die Begriffe ,Gefahr”, ,Warnung", ,Vorsicht* und
LAchtung” gekennzeichnet.

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

todlichen Verletzungen fihrt.

Warnung | unsachgeméaRem Umgang mit dem Produkt zu schweren oder

Dieses Symbol weist auf eine potentielle Gefahr hin, die bei
& Warnung
tédlichen Verletzungen flhren kdnnte.

Vorsicht |unsachgemaRem Umgang mit dem Produkt zu leichten

Dieses Symbol weist auf eine potentielle Gefahr hin, die bei
& Vorsicht
Verletzungen oder Sachschaden fiihren kénnte.

Achtung | Die Hinweise miissen jedoch beachtet werden, um den

Dieses Symbol weist auf ein geringeres Verletzungsrisiko hin.
@ Achtung
ordnungsgemallen Gebrauch des Produkts sicherzustellen.
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Fur die verschiedenen Steuerungsmodelle geeignete Achsen

Der Modellcode der Steuerung bestimmt, welche Achsen angesteuert werden kénnen.

Hochlastausfiihrung

Nr. Modell Typ Ansteuerbare Achsen
1 |MSEL-PCX3 Standardausfiihrung
— - - Power-CON SCARA-Roboter
> |MSEL-PGX3 Mit S_!cherh?ltskategorlen konforme
Ausfiihrung™
3 |MSEL-PCX4 Standardausfiihrung Power-CON SCARA-Roboter +
4 |MSEL-PGX4 Mit S_!cherh?ltskategorlen konforme maximal 1 zusétzliche Achse
Ausfiihrung™
5 |MSEL-PC Standardausfiihrung Mehrere Achsen (bis zu 4
Mit Sicherheitskategorien konf Achsen)™
6 |MSEL-PG It sicherheliskategorien kontorme (ohne Hochlastachsen)
Ausfiihrung™
. Mehrere Achsen (bis zu 4
7 |MSEL-PCF Hochlastausfiihrung Achsen)™
— - - (mit an 1. Achse oder 1. und 2.
8 |MSEL-PGE Mit Sicherheitskategorien konforme Achsen angeschlossenen

Hochlastachsen)

*1 ROBO Cylinder RCP2/RCP3/RCP4/RCP5/RCP6

*2 Kategorie B bis 3




MseErL

Sicherheitsvorkehrungen fur den Betrieb

1.

Die Vorgaben hinsichtlich Zustand, Umgebung und Spezifikationsbereich des

Produkts befolgen
Andernfalls kénnten eine geringere Produktleistung oder Funktionsstérungen resultieren.

Vor dem Wiedereinschalten der Spannung mindestens 5 Sekunden warten
Aus technischen Griinden kann kein ordnungsgeméaler Start durchgefuhrt werden, wenn die
Zeit vom Ausschalten bis zum Wiedereinschalten zu kurz ist.

Ein geeignetes Teach-Werkzeug verwenden
Die PC-Software und Handprogrammiergeréte, die fur diese Steuerung geeignet sind, finden
Sie in Abschnitt 1.1.2, Teach-Werkzeug.

Daten fur Gerateausfall sichern

In der Steuerung registrierte Daten wie Positionsdaten, Programme und Parameter werden im
nichtflichtigen Speicher gespeichert. Daher verlieren Sie die Daten bei Stromausféllen in der
Regel nicht. Denken Sie jedoch daran, eine Sicherheitskopie der neuesten Daten anzulegen,
damit eine schnelle Wiederherstellung maglich ist, wenn die Steuerung defekt ist und ersetzt
werden muss.

Sichern von Daten

(1) Speichern Sie die Daten mit Hilfe der PC-Software auf einem externen Speicher oder der
Festplatte.

(2) Drucken Sie die Positionstabellendaten und Parameter auf Papier aus.

Uhrzeit der Kalenderfunktion einstellen

Beim ersten Einschalten nach der Anlieferung des Produkts kann u. U. der Fehler 228,
.Kalenderdaten verloren (Schwingungsstopp der Echtzeituhr erkannt)” auftreten. Stellen Sie in
diesem Fall die aktuelle Zeit mit Hilfe eines Handprogrammiergerats ein. [Siehe das in
Abschnitt 1.1.2, ,Teach-Werkzeug (Option)" angegebene Betriebshandbuch des
Teach-Werkzeugs.]

Wenn die Batterie vollstandig aufgeladen wurde, bleiben die Zeitdaten nach dem Ausschalten
der Spannungsversorgung etwa 10 Tage lang erhalten. Im Lieferzustand ist die Zeit zwar
voreingestellt, die Batterie jedoch nicht vollstandig aufgeladen. Daher kann es sein, dass die
Zeitdaten verloren gehen, obwohl seit der Auslieferung des Produkts der oben angegebene
Zeitraum noch nicht verstrichen ist.
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6.

Ubertragen von PIO-Signalen zwischen Steuerungen

Beachten Sie bei der Ubertragung von PIO-Signalen zwischen Steuerungen Folgendes.
Wenn es erforderlich ist, zwischen zwei Geraten mit unterschiedlicher Abtastzeit Daten zu
Ubertragen, ist zum sicheren Lesen des Signals ein Zeitraum notwendig, der langer ist als die
langere der Abtastzeiten. Um die sichere Beendigung des Prozesses zu gewahrleisten,
empfehlen wir, eine Timer-Einstellung zu wahlen, die mehr als das Zweifache der langeren
Abtastzeit betragt.

e Darstellung des Betriebs

Wie im Diagramm zu sehen, stimmen die

SPS ) Eingabe- und Ausgabezeiten der zwei Gerate
(z. B. Abtastzeit 20 ms) mit unterschiedlichen Abtastzeiten bei der

Signallibertragung nicht tberein.

Es gibt keine Garantie, dass die SPS das

Signal liest, sobald das Steuerungssignal
Steuerung eingeschaltet wird.
(Abtastzeit wenige ms) @ Nehmen Sie in diesem Fall die Einstellung so
vor, dass das Signal nach einer bestimmten

a 3 Zeit gelesen wird, die langer ist als die langere
éfj?:sbse' @ Abtastzeit, damit sichergestellt ist, dass der
Lesevorgang auf der SPS-Seite erfolgreich

verlauft.
Das Gleiche gilt, wenn das Signal auf der
Steuerungsseite gelesen wird.
In diesem Fall empfehlen wir, fur die
Timer-Einstellung den zwei- bis vierfachen
Wert der Abtastzeit zu wahlen.
Eine Einstellung unterhalb der Abtastzeit ist
gefahrlich, da der Timer auch im
Abtastvorgang verarbeitet wird.
Im Diagramm kann die SPS nur einmal in
20 ms die Eingabe lesen, obwohl alle paar ms
eine Ausgabe durch die Steuerung erfolgt.
Da die SPS nur einmal alle 20 ms einen
Ausgabeprozess durchfihrt, erkennt die
Steuerung fir diesen Zeitraum den gleichen

10

Ausgangsstatus.

Wenn aul3erdem versucht wird, ein Signal zu lesen, das von der anderen Einheit neu
geschrieben wird, kann ein Lesefehler auftreten.

Stellen Sie sicher, dass das Signal erst nach Abschluss des Neuschreibens gelesen wird. (Wir
empfehlen, mehr als 2 Abtastperioden abzuwarten.) Stellen Sie sicher, dass die Ausgangsseite
die Ausgabe nicht andert, bis die andere Seite den Lesevorgang abgeschlossen hat. Dariiber
hinaus bewirkt eine Einstellung im Eingangsbereich, dass Signale unterhalb einer bestimmten
Zeitdauer nicht empfangen werden, um eine Fehl-Erkennung aufgrund von Rauschen zu
vermeiden. Diese Zeitdauer ist ebenfalls zu berticksichtigen.

Anmerkung 1 Da diese Steuerung zwei oder mehr Verarbeitungsvorgénge wie
Programmausfiihrung und Fehlerverarbeitung sowie I/O-Verarbeitung
durchfiihren kann, ist die Abtastzeit nicht immer gleich.

Einstellung SPS-Timer (Referenz)

Wabhlen Sie fir die SPS-Timer-Einstellung nicht die Minimaleinstellung.

Eine Einstellung von ,1" bewirkt bei manchen SPS beim 100-ms-Timer das Einschalten in der
Zeit von 0 bis 100 ms und beim 10-ms-Timer in der Zeit von 0 bis 10 ms.

Daher wird der gleiche Prozess durchgefihrt, wie wenn der Timer nicht eingestellt ist, wodurch
eine Stérung auftreten kdnnte.

Stellen Sie beim 10-ms-Timer als Minimalwert ,,2“ ein und verwenden zur Einstellung von

100 ms den 10-ms-Timer mit einem Wert von , 10"
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Bei Achsen in Absolutausfihrung ohne Batterie ist Gber einen Parameter die Einstellung auf
Absolutausfihrung oder Inkrementalausfiihrung maglich.
e Parameter Nr. 38  Geber ABS/INK-Ausfihrung

Einstellwert 0 = Inkrementalausfiihrung

Einstellwert 2 = Absolutausfiihrung

9. Achsen in Batterielos-Absolutausfiihrung
1)Wenn der Servo nach dem Einschalten der Versorgungsspannung zum ersten Mal

Achsen in Batterielos-Absolutausfiihrung mit Ausnahme von SCARA-Achsen

eingeschaltet wird, erfolgt eine kurze Hin- und Herbewegung. Die auf dem Teach-Werkzeug
angezeigte aktuelle Position vor dem Einschalten des Servos ist die Koordinate vor dieser

Anpassungsbewegung.

Im Folgenden werden die maximalen Verfahrstrecken angegeben.

Linearantriebsachse : Gewindesteigung der Achse x 0,025 [mm]

SCARA-Achse . J1-,J2-Achse 4,9 [mm] - - Ausfiihrung mit Armlange 350 mm

4,3 [mm] - - Ausfiihrung mit Armlange 450 mm
Vertikale Achse 0,2 [mm]
Rotationsachse 2,7 Grad

2) Wenn der Servo nach dem Einschalten der Versorgungsspannung zum ersten Mal
eingeschaltet wird, werden das Signal ,Referenzpunktfahrt beendet* und das
Endschalter-Ausgangssignal (LS) ausgegeben.

3) Wenn beim ersten Einschalten des Servos die Software-Endschalter Giberschritten sind,
wird kein Fehler ausgegeben.
Die Uberwachung der Software-Endschalter startet erst, wenn die Achse in den zulassige
Bereich bewegt wurde.

n

11
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Konformitat mit internationalen Normen

MSEL-Steuerungen erfiillen die folgenden internationalen Normen:
Ausfihrlichere Informationen finden Sie im Handbuch ,Konformitat mit internationalen
Normen“ (MD0287).

RoHS-Richtlinie CE-Kennzeichen UL

O O (auBer PCX) Noch offen

12
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Bezeichnung der Komponenten und Funktion
[1] PC/PG/PCF/PGF-Typ (fur kartesische und Einachs-Roboter)

6) Einfache Absolutstatus-LEDs
fur jede Achse

\ 7) Betriebsmodusschalter

4) Bremsfreigabeschalter
8) SIO-Anschluss

T

3) Achsenanschliisse 9) USB-Anschl
* MPGL: 1. Achse ) USB-Anschiuss
* MPG2: 2. Achse
* MPG3: 3. Achse 10) System-I/O-Anschluss
* MPG4: 4. Achse

5) Anzeigefenster

A

v
A

A

2) Pufferbatterieanschluss
(bei Verwendung der einfachen
Absolutausfiihrung)

11) Standard-I/O-Anschluss

A

12) Status-LEDs fur
Erweiterungs-1/0

A

1) Wechselstromeingang

v

13) Erweiterungs-1/0O-Anschluss

A

14) Motor-Antriebsspannungs-
anschluss

13
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[2] PCX/PGX-Typ (fir SCARA-Roboter der IXP-Serie)

5) Anzeigefenster

4) Bremsfreigabeschalter
(u. U. nicht vorhanden)

3) Achsenanschliisse

(SCARA-Roboter)

* MPG1: J1-Achse
* MPG2: J2-Achse
* MPG3: J3-Achse
* MPG4: J4-Achse

v

2) Erweiterungsanschliisse
(nicht vorhanden/nicht verwendet)

1) Wechselstromeingang

v

1) Wechselstromeingang

6) Erweiterungs-LED
(nicht verwendet)

7) Betriebsmodusschalter

A

8) SIO-Anschluss

A

9) USB-Anschluss

A

10) System-I/O-Anschluss

A

11) Standard-1/0O-Anschluss

A

12) Status-LEDs fir Erweiterungs-1/0

A

13) Erweiterungs-1/0O-Anschluss

A

14) Motor-Antriebsspannungs-
anschluss

Hauptspannungsquelle anschlieRen, einphasig 100 V bis 230 V AC.

Stromschlaggefahr.

geerdet ist.

AN Warnung: Diesen Anschluss oder die Drahte bei eingeschalteter Spannung niemals beriihren —

Zur Vermeidung von Stromschlagen sicherstellen, dass der Schutzerde-Anschluss (PE)

2) Pufferbatterieanschluss (nur PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Ist bei der einfachen Absolutausflihrung angebracht. Eine separat positionierte
Batteriebox wird mit einem Kabel fiir vier Achsen angeschlossen. (Bei
Batterielos-Absolutausfihrungen sowie Inkrementalausfiihrungen nicht vorhanden.)

3) Achsenanschlisse [MPGL1 bis MPG4]

Hier wird das Motor-/Geberkabel der jeweiligen Achse angeschlossen.
Verbinden Sie die 1. Achse (J1) mit MPG1 und dann in dieser Reihenfolge die Ubrigen

Achsen bis MPG4 = 4. Achse (J4).

14
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4)

Bremsfreigabeschalter (fiir jede Achse von 1 bis 4)

Bei Achsen mit Bremse dient der Schalter der zwangsweisen Freigabe der Bremse
(Erregungsfreigabe). Wenn eine Achse zum Beispiel bei der Inbetriebnahme der Anlage,
beim Teachen oder im Fall eines Fehlers manuell bewegt werden muss, kann die Bremse
zwangsweise geltst werden, indem dieser Schalter nach dem Einschalten der Spannung
auf RLS gestellt wird.

Lassen Sie den Schalter in der NOM-Position, sofern keine zwangsweise Freigabe
notwendig ist.

Schalterstellung Funktion

RLS (Zwangslésen der Bremse) | Oben | Die Bremse wird zwangsweise geldst.

NOM (automatischer Modus). Unten

Die Bremse wird von der Steuerung automatisch
gesteuert.

Servo-EIN : Bremse gel6st

Servo-AUS : Bremse aktiv

AN Warnung: Achten Sie darauf, den Schalter nach dem zwangsweisen Lésen der Bremse wieder zuriick

auf NOM (automatischer Modus) zu stellen, damit die Steuerung die Bremse automatisch
steuern kann. Die dauerhafte Einstellung auf RLS (Zwangslésen der Bremse) wéare aul3erst
gefahrlich, da die Bremse auch bei einem Not-Aus oder Abschalten des Servos nicht
aktiviert wiirde. Bei vertikal montierten Achsen kann der Schlitten bzw. die Stange
herabfallen und zu schweren Unfallen fihren.

5) Anzeigefenster
Der Status der Steuerung wird mit einer vierstelligen 7-Segment-Anzeige und 5 LEDs
angezeigt.
6) Einfache Absolutstatus-LEDs fiir jede Achse (nur PC/PG-Typ)
Zeigt den Status bei der einfachen Absolutausfiihrung an. Bei
Batterielos-Absolutausfihrungen sowie Inkrementalausfiihrungen ist diese Statusanzeige
nicht vorhanden. [Siehe Abschnitt 3.3.3, Status-LEDs.]
7) Betriebsmodusschalter
Mit diesem Schalter wird der Betriebsmodus der Steuerung eingestellt.
Schalterstellung Funktion
MANU (Manueller Modus) Links |Teach-Werkzeug aktiviert.
Teach-Werkzeug deaktiviert.
(Anm.) Beim Typ PG/PGX ist der mitgelieferte
AUTO (Automatischer Modus) Rechts Blindstecker (DP-4S) am SIO-Anschluss
anzubringen. Ist dieser nicht angebracht, lasst
sich ein Not-Aus-Zustand nicht aufheben.
8) SlO-Anschluss
Dient dem Anschluss des Teach-Werkzeugs.
9) USB-Anschluss

Ermdoglicht den Anschluss eines USB-Kabels. Wird zur Verbindung eines
Teach-Werkzeugs Uber USB verwendet.

/N Vorsicht: « Beachten Sie, dass USB- und SIO-Anschluss nicht gleichzeitig verwendet werden

kénnen. Der USB-Anschluss erhalt Prioritat.

e SchlieRen Sie bei Verwendung des USB-Anschlusses die zu benutzenden Steuerungen
nacheinander an und installieren den auf der CD-ROM der XSEL PC-Software
gespeicherten USB-Treiber. Die Installation wird im Handbuch der XSEL PC-Software
beschrieben.

* Bei Verwendung des USB-Anschlusses ist der mitgelieferte Blindstecker (DP-4S) am
SI0-Anschluss anzubringen.
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16

10)

11)

12)

13)

System-1/0O-Anschluss

Dies ist der Ein- und Ausgang zur Verwaltung der Sicherheitssteuerung der Steuerung.
Bei den Typen PG/PGX (konform mit Sicherheitskategorien) kann die Konformitat mit bis
zu Sicherheitskategorie 3 erreicht werden, indem eine externe Sicherheitsschaltung an die
Steuerung angeschlossen wird.

Standard-1/0-Anschluss
Dieser Anschluss wird zur Ubertragung von P1O-Signalen (jeweils 16 Universal-Ein- und
Ausgéange) verwendet.

Status-LEDs fir Erweiterungs-1/0

Anzeige des Status der PIO oder des Feldbusses, der am Erweiterungs-1/O-Anschluss
angeschlossen ist.

[Siehe Abschnitt 3.3.3, ,Status-LEDs".]

Erweiterungs-I1/O-Anschluss

Dieser Anschluss ist vorhanden, wenn PIO oder Feldbus als Erweiterungs-1/0 ausgewahlt
werden. Bei der PIO-Ausfuhrung handelt es sich um einen Universalanschluss fir
I/O-Signale. Bei der Feldbusausfiihrung dient der Anschluss der Anbindung des jeweiligen
Feldbusses.

14) Motor-Antriebsspannungsanschluss

Wird in der Regel durch Kurzschlieen von MPI und MPO verwendet. Wenn die
Motorantriebsspannung zum Aufbau einer Sicherheitsschaltung extern ein- und
ausgeschaltet wird, schlieBen Sie zwischen MPI und MPO einen Kontakt an.
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Achsen

Die folgenden Abbildungen zeigen die Achsentypen, die angesteuert werden kénnen.
Der Referenzpunkt wird durch 0 gekennzeichnet, und Angaben in Klammern betreffen die optionale
Ausfiihrung mit umgekehrter Referenzpunktrichtung.

/N Vorsicht:  Bei manchen Achsen ist keine Ausfiihrung mit umgekehrter Referenzpunktrichtung
verflgbar. Weitere Informationen finden Sie im Katalog oder im Betriebshandbuch der
jeweiligen Achse.

(1) Stangenausfuhrung

(2) Schlittenausfuhrung

Paalmi pal
(3) Tischausfuhrung
0 +
(+) < > (0)
7 Z’, 7
1 0 T
——————————— 1
1" r-——~""~"=7==- 1 1
[
oy,
. L
(4) Rotationsausfiihrung
(330°-Rotationsspezifikation) (Multirotationsspezifikation)

4

Bei der Multirotétionsausfuhrung mit umgekehrter Referenzpunktrichtung sind die Richtungen
+ und - vertauscht.
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(5) Greiferausfiihrung
(3-Finger-Greifer)

AV

Fingereinheit (Anm.) [ ]

&

I <=

0

+
+
o

Anmerkung Die Fingereinheit ist nicht im Lieferumfang der Achse enthalten. Sie ist vom
Kunden separat zu erwerben.

(6) Kartesischer Roboter (nur in Kombination mit angegebener Steuerung P1 der IK2/IK3-Serie)
Es gibt drei Arten von Koordinatensystemen: Basiskoordinatensystem,
Arbeitskoordinatensystem und Werkzeugkoordinatensystem.

[Details siehe 7.4, Koordinatensysteme fir kartesische Achse]

3. Achse (Z-Achse)
(ACHSE3)

1. Achse (X-Achse) 2. Achse (Y-Achse)
(ACHSEZ1) (ACHSE2)

0 (Referenzpunkt)

/ - \+
+
2. Achse (Y-Achse)

1. Achse (X-Achse) (ACHSE2)
(ACHSEZ1)
+
v
3. Achse (Z-Achse)
(ACHSE3)
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(7) Horizontaler Gelenkarmroboter (SCARA) - - Nur fur IXP-Typ
Es gibt drei Arten von Koordinatensystemen: Basiskoordinatensystem,
Arbeitskoordinatensystem und Werkzeugkoordinatensystem.

[Basiskoordinatensystem (= Arbeitskoordinatensystem Nr. 0)]
Es handelt sich um das ab Werk definierte Koordinatensystem mit 3 orthogonalen Achsen und
einer Rotationsachse (bei Ausfihrungen mit 4 Achsen).
Arbeitskoordinatensystem Nr. O (Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems: 0) =
Basiskoordinatensystem.

ﬂosition Z-Achse \

T .
- -1
-Zb 2 7Zb=0
'y
Hub

K +Zb — Y /

(Bei Ausfihrungen mit 4 Achsen)

Der Referenzpunkt der X- und Y-Achse ist der Mittelpunkt der Basis (Drehzentrum des 1.
Arms).

Der Referenzpunkt der Z-Achse ist das obere Ende des effektiven Hubs der Z-Achse.

Der Referenzpunkt der R-Achse ist die Position, wo die flache Seite des D-Profils in die
Richtung —Xb weist.

Die X-Achse des Basiskoordinatensystems wird mit Xb, die Y-Achse mit Yb, die Z-Achse mit
Zb und die R-Achse mit Rb bezeichnet.

Mitkalprrkéer
der Werkzeug-
aufnahmeflache +Rb

i il Flache Seite
i} Ll des D-Profils
HNEE ~Rb

-Xb

Draufsicht der J2-Achse
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[Arbeitskoordinatensystem]
32 Koordinatensysteme mit 3 orthogonalen Achsen und einer Rotationsachse, die durch die
Nullpunktverschiebung zum Basiskoordinatensystem definiert werden. Das
Arbeitskoordinatensystem Nr. 0 ist im System als Basiskoordinatensystem reserviert (d. h. die
Nullpunktverschiebung ist 0).

Xofwn: X-Nullpunktverschiebung des
Arbeitskoordinatensystems
Yofwn: Y-Nullpunktverschiebung des
Arbeitskoordinatensystems
Zofwn: Z-Nullpunktverschiebung des
Arbeitskoordinatensystems
Rofwn: R-Nullpunktverschiebung des
Arbeitskoordinatensystems

Xwn: Arbeitskoordinatensystem X-Achse
Ywn: Arbeitskoordinatensystem Y-Achse
Zwn: Arbeitskoordinatensystem Z-Achse
Rwn: Arbeitskoordinatensystem R-Achse

(n ist die Nummer des Arbeitskoordinatensystems)
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[Werkzeugkoordinatensystem]

128 Koordinatensysteme mit 3 orthogonalen Achsen und einer Rotationsachse, die durch die
Abmessungen (Nullpunktverschiebung) des an der Werkzeugaufnahmeflache angebrachten
Werkzeugs (zum Beispiel Hand) definiert werden. Das Werkzeugkoordinatensystem Nr. O ist
im System mit einer vorgegebenen Nullpunktverschiebung der Werkzeugkoordinaten von 0
reserviert.

Bei Auswahl eines der definierten Werkzeugkoordinatensysteme wird die Werkzeugspitze —
nicht der Mittelpunkt der Werkzeugaufnahmeflache — an die Zielposition bewegt.

L\ R-Achse
/_

\ Werkzeug
A

Rtn
Werkzeugspitze

Roftn

f _j\ Xoftn: X-Nullpunktverschiebung des
' [ Werkzeugkoordinatensystems
\\> X Yoftn: Y-Nullpunktverschiebung des

Werkzeugkoordinatensystems
Zoftn: Z-Nullpunktverschiebung des

Werkzeugkoordinatensystems
Roftn: R-Nullpunktverschiebung des

T—\_T Werkzeugkoordinatensystems

‘ Xtn: Werkzeugkoordinatensystem X-Achse
; Ytn: Werkzeugkoordinatensystem Y-Achse
1 Ztn: Werkzeugkoordinatensystem Z-Achse
| Rtn: Werkzeugkoordinatensystem R-Achse

| l o } Zoftn (n ist die Nummer des Werkzeugkoordinatensystems)

' Ztn

Wenn Sie das entsprechend definierte Werkzeugkoordinatensystem auswéhlen und dann die
R-Achse im Jog-Betrieb verfahren, kbnnen Bewegungen wie die in der folgenden Abbildung

gezeigte ausgefuhrt werden.

O @
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Kapitel 1

Uberprufen der Spezifikation

1.1 Uberprifen des Produkts

In der Standardkonfiguration umfasst dieses Produkt die folgenden Komponenten.

1.1.1 Komponenten (Optionale Komponenten ausgenommen)

Sollten Sie feststellen, dass Komponenten fehlen oder defekt sind, wenden Sie sich bitte an
Ihren 1Al-Handler vor Ort.

Nr. Bezeichnung Modell Anzahl
Siehe ,Typenschild®, ,Bedeutung der
1 |Steuerung Modellbgfeichnung“ [Abschnitt g.1.4 oder 1.1.5.]. 1
Zubehor
2 | System-I/O-Steckverbinder | DMC1.5/6-ST-3.5 (Hersteller: PHOENIX CONTACT) 1
3 Steckverbinder fur MSTB2.5/3-STF-5.08 (SK: N-PE) 1
Wechselstromversorgung (Hersteller: PHOENIX CONTACT)
4 Steckverbinder fur FKIC2.5HC/2-ST-5.08 1
Motor-Antriebsspannung (Hersteller: PHOENIX CONTACT)
5 |Blindstecker DP-4S (im Lieferumfang bei PG, PGF und PGX) 1
CB-PAC-PIOooo 1 oder 2
6 |1/O-Flachkabel ooo steht fir die Kabellange. (Beispiel) ooo : 020 =2 m (nach Anzahl
(Gleich firr Standard-1/O und Erweiterungs-I/O (PIO-Typ)) | montierter PIO)
Modell CC: MSTB2.5/5-STF-5.08AU
. . . (Hersteller: PHOENIX CONTACT)
7| Steckverbinder flr CC-Link 1 o =2 TMSTBP2 5/5-STF-5.08 AUBD-FG 1
(Hersteller: PHOENIX CONTACT)
Modell DV: MSTB2.5/5-STF-5.08AUM
8 Stec_kverbinder far (Hersteller: PHOENIX CONTACT) 1
DeviceNet Modell DV2: TMSTBP2.5/5-STF-5.08 AUM
(Hersteller: PHOENIX CONTACT)
9 | Kurzanleitung 1
10 |Betriebshandbuch (DVD) 1
11 | Sicherheitshinweise 1

1.1.2 Teach-Werkzeug (Optional)
Fur die Erstellung eines Programms, fiir Positions-, Parameter- und andere Einstellungen, die
nur mit einem Teach-Werkzeug vorgenommen werden kdnnen, ist ein Teach-Werkzeug wie

die PC-Software notwendig.

Bitte verwenden Sie zum Teachen eines der folgenden Hilfsmittel.

Nr. Bezeichnung Modell

1 | PC-Software (mit RS232C-Kabel + Adapterkabel + Not-Aus-Box) IA-101-X-MW-JS
PC-Software

2| (mit USB-Kabel (CB-SEL-USBO030) + Blindstecker (DP-4S)) IA-101-X-USBS

3 | Handprogrammiergerat TB-02

4 | Handprogrammiergerat TB-01
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1.1.3 Dieses Produkt betreffende Handbucher (auf der DVD enthalten)

Nr. Name Handbuch-Nr.
1 | SEL-Programmierhandbuch MDO0224
2 | PC-Software 1A-101-X-MW-JS/IA-101-X-USBS — Handbuch MD0154
3 | Touchpanel-Handprogrammiergerat TB-01/TB-01D — Betriebshandbuch MEO0325
4 | Touchpanel-Handprogrammiergeréat TB-02 — Betriebshandbuch MDO0356
5 |Handbuch DeviceNet MEO0124
6 |Handbuch CC-Link MEO0123
7 |Handbuch PROFIBUS-DP MDO0153
8 |Handbuch Ethernet MEO0140
9 |Handbuch Ethernet/IP MEO0308
10 |[Handbuch EtherCAT MEOQ309
11 |Handbuch PROFINET-IO MEO0361

1.1.4 Typenschild

Modell MODEL MSEL-PCX4-3N4515WAI-56PWAI-NP-CC-2-4-DN-**

Seriennummer SERIAL N0.200198765

MADE IN JAPAN
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1.1.5 Bedeutung der Modellbezeichnung
[1-1] Steuerungen fir Einzelachsen und kartesische Roboter
® ®

@ ©) ® ® @ ) ©] ©
SSie Steuerungs-| Achsen- Schrittnl:\ontoiSCh(IBOeSstrTe Achse Standard- Erweiterungs- 1/O- \éif;; Pufferbatterie] Montage-
typ Nr. typ (Anm gp Option [l[e] [l[e] Kabellange spannung (Anm. 2) art
E (keine Verw.)
DV
Keine (DeviceNet-
Angabe Anschl.)
cC .
WAam.3) | HSED (CC-Link- Keine
(Batterielos- (Referenz- Anschl.) Angabe
Absolut/ | Punkt- PR (Batterielos-
20P Inkremental) sePr::gr) (PROFIBUS-DP- Inlﬁz:\.’r?tlew{al)
(Ragrggg 20) Anschl.)
B EP
(Rah;";Pn 20) (Bremse) (EtherNet/IP-
Anschl.
1 (Rahmen 28) NP . ) 0
PC 28SP (kein Kabel) )
1 Achse NPN - Keine
(Standardtyp)| ¢ ) | Rahmen 28) (PIO— (NPN PIO-Anschl.) Kere
EC 2
2 35P Anschl.) (Schrauben-
Rahmen 35 (EtherCAT- @m: 4
wsel| Pei (@A ( 4P ) Anschl.) Standard) | (100 bis montage)
st |3 |Ranmen42) PN PRT s | Z0uAc BN
kategorien |SAChsen)|  42sp (PNP (PROFINET-IO- (3m) (Montage an
konf?)rmer (Rahmen 42) PIO- Anschl.) ABB(M.2) DIN-
Typ) 4 56P SARM. 2,3) B Anschl.) DV2 5 Einfach Schiene)
(4 Achsen)| Ranmen s6)| G0 | (Bremse) (DeviceNet- G m) Absolut (mit
solut) Anschl. Batteriebox)
mit Steckverb. fir
Multidrop) ABBN(Am. 2)
cc2 Einfach
(CC-Link-Anschl. Absolut
mit Steckverb. fiir (ohne
Multidrop) Batteriebox)
SE1
(RS232C-Anschl.)
SE2
Wus(Anm.4)
WUM (RS485-Anschl.)
1A
(IA-Net-Anschl.)

*1  Mit Sicherheitskategorien konformer Typ: Dieser Typ ermdglicht die Einrichtung einer
Sicherheitsschaltung.

Anmerkung 1 Bei Achsen in Inkrementalausfiihrung wahlbar.

Anmerkung 2 Wenn ,Einfache Absolutausfiihrung” gewahlt wurde, wéhlen Sie ABB oder ABBN.

Anmerkung 3 Inkrementalausfihrung/Batterielos-Absolutausfiihrung und einfache Absolutausfihrung
kénnen nicht zusammen verwendet werden.

Anmerkung 4 WUS und WUM belegen 2 Achsen. Es ist nicht notwendig, Gebertypen und Optionen
anzugeben.
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[1-2] Steuerungen fir Einzelachsen und kartesische Roboter (Hochlastausfiihrung)
@] 6]

@ e ® ® @ ©}
S?rie Steuerungs- | Achsen- S hritmfntgtreschclgosbserrtwe Achse Standard- Erweiterungs- 1/10- Vﬁ;sosr_- Pufferbatterie] Montage-
typ N C typo or- ins 3}"3 110 110 Kabellange Sgam?ung (anm. 2) art
E (keine Verw.)
Keine DV
Angabe (DeviceNet-
Anschl.)
Lund 2. | \yp@m.3) HS(Amm- 1) cc Keine
Achsen | Batterielos- (Referenz- (CC-Link- Angabe
56SP Absolut/ p;rj_l;t— Anschl.) (%terlletllos-
(Rahmen 56))inkremental) ser:go_r) PR Inkre?\?e%tal)
60P (PROFIBUS-DP-
(Rahmen 60) B Anschl.)
86P (Bremse) EP
(Rahmen 86) (EtherNet/IP-
Anschl.) 0
1 2. bis 4. NP NP ;

PCF kein Kabel )
Hochl (LAchse) | Achsen (NPN | (NPN PIO-Anschl.) (kein Kabe) Keine
(Hochlasttyp) 20P PIO- Angabe

EC 2
(2 Aonsen (Ramen 20) Ansehl) 1 (EthercaT- @m: 4 s
MSEL PGF? 20SP Anschl.) Standard) | (100 bis 9
 (mit 3 (Rahmen 20) PN PRT 230V AC DN
Sicherheits- (3 Achsen) 28P (PNP (PROFINET-IO- 3 Eingang) (Montage an
iatigof'en (Rahmen 28) PIO- Anschl.) (3 m) ABBAM.2) DIN-
Ho%%g;?t?/;) 4 28SP Anschl.) DV2 5 Einfach Schiene)
(4 Achsen)|(Rahmen 28) (DeviceNet- (5m) Absolut (mit
35P SAGM. 255 4 Anschl. Batteriebox)
(Rahmen 35) (Einfach B mit Steckverb. fir
42p Absolut) (Bremse) Multidrop) ABBNA™-2)
(Rahmen 42) cc2 Einfach
42SP (CC-Link-Anschl. Absolut
(Rahmen 42) mit Steckverb. fiir (ohne
56P Multidrop) Batteriebox)
(Rahmen 56) SE1
(Anm. 3, 5) (RS232C-Anschl.)
SE2
(RS485-Anschl.)
IA
(IA-Net-Anschl.)

*1  Mit Sicherheitskategorien konformer Typ: Dieser Typ ermdglicht die Einrichtung einer
Sicherheitsschaltung.

Anmerkung 1 Bei Achsen in Inkrementalausfiihrung wahlbar.

Anmerkung 2 Wenn ,Einfache Absolutausfiihrung” gewahlt wurde, wéhlen Sie ABB oder ABBN.

Anmerkung 3 Bei der Hochlastausfiihrung (56SP, 60P und 86P-Motoren) kann ,Einfache
Absolutausfiihrung” nicht gewahlt werden.

Anmerkung 4 Unter den 3. und 4. Achsen kdnnen Inkrementalausfiihrung/Batterielos-Absolutausfiihrung
und einfache Absolutausfiihrung nicht zusammen verwendet werden. Unter den 2. und 3./4.
Achsen kann es unterschiedlich sein.

Anmerkung 5 Bei der Bestellung muss es fur die 2. Achse entweder Standardausfihrung (20P bis
56P-Motoren) oder Hochlastausfuhrung (56SP, 60P oder 86P-Motoren) gewahlt werden.
(unterschiedliche Treiberkarte)
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[2] Steuerungen fir SCARA-Roboter

®
@
Powe O gefiate A _
ARA-Mode
O a
olgende ® @ ®
0 @ ole ® ele O e (0] ©
eue g anaara 0 age
erie e e e g ape g g
andard Optio oto ebe Optio O O ange a g “
5 asse
PCX3
(3 Achsen,
Standardtyp)| (3-Achs-Typ) E
3N1808WAI ;
PGX3" | 3N250BWAI | pums (keine Verw.)
(3Achsen, | 308515WAI | & bv
mit 3o4515WAl | (Bremse) (DeviceNet-
Sicherheits- | 305520WAI Anschl.)
kategorien 306520WAI cC
konformer (CC-Link-
Typ) Anschl.)
20P PR
(Rahmen 20) (PROFIBUS-
20SP DP-Anschl.)
(Rahmen 20) Keine EP
28P Angabe (EtherNet/IP-
(3-Achs-Typ) (Rahmen 28) Anschl.)
SN1808WAI 28SP WAI Hs(em. 1 NP
gggg?ngvﬁ: BAm-2) |(Rahmen 28)| (Batterielos- | (Referenz- (NPN PIO- 0
304515WAI (Bremse) 35P Absolut/ punkt- Anschl.) (kein _
305520WAI (Rahmen 35)|Inkremental) | Priifsensor) NP EC Kabel) Keine
306520WAl 42P (NPN (EtherCAT- Angabe
B PIO- 2 (Schrauben-
(Rahmen 42) Anschl.) . 4
(Bremse) Anschl.) @2m: (100 bis montage)
MSEL| PCXx4 42spP PRT Standard) | 534y ac
(4 Achsen, (Rahmen 42) PN (PROFINET- B DN
Standardtyp) 56P (PNP 10-Anschl.) 3 ingang) (Montage an
. (Rahmen 56) PIO- DV2 Bm) DIN-
PGX4 " Anschl) | (DeviceNet- Schiene)
(4 Achsen, (4-Achs-Typ) Anschl. 5
mit 4N1808WAI mit Steckverb. | (5M)
Sicherheits- | 4N2508WAI fir Multidrop)
kategorien 403515WAI ce2
konformer | 404515WA| (CC-Link-
Typ) 405520WA Arschi
406520WAI mit Steckverb.
fur Multidrop)
(3-Achs-Typ +
Greifer montiert) | BA™-2) SE1
3N1808GMWAI | (Bremse) (RS232C-
3N2508GMWAI Anschl.)
3N3515GMWAI SE2
3N4515GMWAI (RS485-
3N3510GLWAI Anschl.)
3N4510GLWAI IA
3N5515GLWAI (IA-Net-
3N6515GLWAI Anschl.)
3N5515GWWAI
3N6515GWWAI
*1  Mit Sicherheitskategorien konformer Typ: Dieser Typ ermdglicht die Einrichtung einer

Sicherheitsschaltung.
Anmerkung 1 Bei Achsen in Inkrementalausfiihrung wahlbar.
Anmerkung 2 Bei SCARA-Robotern mit Armlange von 550 mm oder 650 mm fur die Z-Achse wahlbar.
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1.2 Allgemeine Spezifikation

Parameter
Anzahl der gesteuerten Achsen 1 bis 4 Achsen (RC-Achsen oder SCARA + RC-Achse insgesamt max. 4)
Versorgungsspannung Einphasig 100 V bis 230 V AC + 10 %
Laststrom (typ. Wert) 2,9A (100 VAC), 1,4 A (200 V AC), 1,2 A (230 V)
Versorgungsfrequenz 50 Hz/60 Hz + 5 %

StoRstrom (typ. Wert) Anm- 1)

15A (100 V AC), 30 A (200 V AC)
(Umgebungstemp. 25°C, Messung bei einmaligem Einschalten, ohne wiederholtes
EIN/AUS)

Verluststrom - 2)

0,75 mA oder weniger

Augenblickliche Spannungsausfallvertraglichkeit

20 ms oder mehr

Warmeerzeugung 40 W (100 V AC), 35,2 W (200 V AC), 30,4 W (230 V AC)
P1O-Spannungsversorgung A3 DC 24 V + 10 % (Versorgung lber externes Gerét)
Motorsteuersystem Schwache Feldmagnet-Vektorsteuerung

Verfiighare Geber
(Aufldsung ist je nach Achsentyp unterschiedlich)

Batterieloser Absolutgeber oder Inkrementalgeber
Auflésung 800 Impulse/U oder 8192 Impulse/U

Achsenkabellange

Max. 20 m (bei Verwendung der einfachen Absolutausfiihrung max. 10 m)

Serielle Kommunikationsschnittstelle
(SI10- oder USB-Anschluss)

Spezialanschluss fur Teach-Werkzeug (SIO- und USB-Anschliisse ausgenommen)
(XSEL Serielles Kommunikationsprotokoll (Format B))

(Standard-/Erweiterungs-) PIO
Externe

24V DC universelle Signal-1/0 (Auswahl von NPN/PNP)
Eingabe 32 Punkte max., Ausgabe 32 Punkte max. (Standard und Erweiterung insgesamt)
Kabelldange max. 10 m

Schnittstelle
(Nur Erweiterung) Feldbus

DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, EtherCAT, PROFINET-IO, EtherNet/IP (Anm- 4
RS232C, RS485

Dateneinstellung und Eingabe

PC-Software oder Handprogrammiergerat

Programmiersprache

SEL-Sprache

Max. Anzahl der Programmschritte

9999 Schritte

Max. Anzahl der Positionen

30000 Positionen

Max. Anzahl der Programme

255 Programme

Max. Anzahl der Multitask-Programme

16 Programme

Datensicherungsspeicher

Flash-ROM und FeERAM

Speicherzeit nach dem Ausschalten der Spannung: ca. 10 Tage

Uhrfunktion Zeit zum Aufladen der Batterie, nachdem die Zeitdaten verloren gegangen sind: ca. 100 h
System-1/0 Not-Aus-Eingang, Sicherheitsgate-Eingang
Antriebsspannungs- KonFaktpunkt fur Halbleiter (extern anschliel}en, zum Beispiel an ein _ o
Antriebsspannungs-Abschaltrelais, wenn bei den Typen PG/PGF/PGX die Konformitat mit
Abschaltmethode

Konfiguration der

Sicherheitskategorien erforderlich ist)

Sicherheitsschaltung Not-Aus-Eingang

Offner-Kontakt-Eingang (normal geschlossen) (interne Spannungsversorgung)

Aktivierungseingang

Offner-Kontakt-Eingang (normal geschlossen) (interne Spannungsversorgung)

Schutzeinrichtungen

Motoriiberstrom, Uberlast, Erkennung von Geberstromkreis-Unterbrechung,
Uberschreitung der Software-Endschalter, UnregelmaRigkeiten des Systems und der
Batterie

Pufferbatterie (bei Verwendung der einfachen
Absolutausfiuihrung)

AB-7

Schutz vor Stromschlagen

Klasse I, wenn zusatzlich zur Basisisolierung zur Vorbeugung gegen Stromschlage der
Erdungsanschluss geerdet wird.

Uberspannungskategorie

Kategorie Il Spannungsfestigkeit 2500 V bei unter 300 V AC Eingangsnennspannung

Isolationswiderstand

10 MQ oder mehr (zwischen Spannungsversorgungs- und 1/O-Anschluss und ebenfalls
allen externen Anschlissen und Gehéause bei einer Spannungsversorgung von 500 V DC)

Isolationsfestigkeit

1500 V AC fiir 1 min (zwischen primar und Schutzerde)
3000 V AC fir 1 min (zwischen primar und sekundéar)

Erdung 10A 1,0V oder weniger (fur 10 s)
Kuhlung Lufter
Umgebungstemperatur 0 bis +40°C
Umgebungsfeuchtigkeit 85 % RH oder niedriger (keine Kondensierung)
Beschaffenheit (Siehe Abschnitt 1.6, Installationsumgebung.)
Umgebungstemperatur Lagerung | -20 bis 70°C  (Anm.), 0 bis 40°C fur Pufferbatterie
Umgebung Umgebungsfeuchtigkeit Lagerung | 85 % RH oder niedriger (keine Kondensierung)
Maximale Betriebshéhe 1000 m
O e S X e 0075
Schutzart 1P20
Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2
AuBenabmessungen [Siehe Abschnitt 1.3, Aul3enabmessungen.]
Gewicht Ca. 1,4 kg
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Anmerkung 1 Der Stol3strom beim Einschalten der Spannung halt fiir etwa 5 ms an. Beachten Sie, dass der
Einschaltstrom von der Impedanz der Spannungsversorgungsleitung abhangt.

Anmerkung 2 Der Verluststrom variiert je nach Leistung des angeschlossenen Motors, der Kabellange und
der Umgebung. Messen Sie den Verluststrom an der Stelle, wo ein Fehlerstromschutzschalter

installiert werden soll.
Der Fehlerschutzstromschalter muss sorgfaltig im Hinblick auf die Verhinderung von Branden

und Stromschlagen ausgewahlt werden.
Anmerkung 3 Es ist keine Spannungsversorgung erforderlich, wenn keine PIO verwendet werden.
Anmerkung 4 EtherNet/IP kann auch mit EtherNet kommunizieren (Teletype-Kommunikation).

1.2.1 Auswahl eines Trennschalters
Beachten Sie bei der Auswahl eines Trennschalters die folgenden Punkte.

e Wabhlen Sie einen Trennschalter, der nicht durch den Einschaltstrom ausgel&st wird.
(Prufen Sie die Kennlinie im Katalog des jeweiligen Herstellers.)
o Wabhlen Sie fur den Nennabschaltstrom einen Stromwert, der den Strom auch dann
unterbrechen kann, wenn ein Kurzschluss auftritt.
Nennabschaltstrom > Kurzschlussstrom
= Laststrom [Siehe Abschnitt 1.2, Allgemeine Spezifikation.]
e Berlcksichtigen Sie einen Spielraum fur den Nennstrom des Trennschalters.

Nennabschaltstrom des Trennschalters > Laststrom [A] x Spielraum (1,2 bis 1,4 als Richtwert)

1.2.2 Auswabhl eines Fehlerstromschutzschalters
o Der Fehlerstromschutzschalter muss sorgféltig im Hinblick auf die Verhinderung von
Branden und Stromschlagen ausgewahlt werden.
e Der Verluststrom variiert je nach Leistung des angeschlossenen Motors, der Kabellange
und der Umgebung. Messen Sie den Verluststrom an der Stelle, wo ein
Fehlerstromschutzschalter installiert werden soll.
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1.4 Schnittstellen

Die Standard-1/O-Schnittstelle kann mit PIO ausgeriistet werden (NPN oder PNP).

1.4.1 Standard-l/O-Schnittstelle

+10 %

Eingang

Eingang Ausgang
5 Eingangsspannung 24V DC £10 % Lastspannung 24V DC £10 %
= | Eingangsstrom 7 mA/Stromkreis 100 mA/Stromkreis
S EIN/AUS- EIN |Min. 16V DC Laststrom 400 MA/8 Ports ™
Q Spannung AUS |Max.5V DC
9 | Isolationstyp Fotokoppler Isolationstyp Fotokoppler
Externe
o Spannungs-
. versorgung
= |Externe ! 24V DC
Q. |Spannungs- +10 %
Z |versorgung | +
24V DC T

PNP

Externe -7
Spannungs- |
versorgung 1
24V DC
+10 %

MSEL

Bunifeyds
auwa|

MSEL

Externe
Spannungs-
versorgung
24V DC
+10 %

+

Anmerkung 1 Der maximale Laststrom insgesamt betragt 400 mA fir jede 8 Ports ab Ausgangsport Nr. 300.

ov

NPN-Spezifikation

24V

Pin-Nr.

1A

2A

3A

4A

5A

6A

20A

Last

1B

2B

168

17B

18B

19B

20B

24v

PNP-Spezifikation

Pin-Nr.
1A

2A
3A
4A
5A
6A

20A

2B

168
178
188

1B ——1 19

ov

Last

19B

20B

& Vorsicht: ¢Bei externem Anschluss einer kontaktfreien Schaltung kann es zu

Fehlfunktionen durch Verluststréme kommen. Verwenden Sie eine Schaltung,

bei der der Verluststrom im AUS-Zustand 1 mA nicht tiberschreitet.

¢ Bei Standardeinstellungen erkennt das System den EIN/AUS-Zustand von
Eingangssignalen, wenn dieser fir mindestens ca. 4 ms aufrechterhalten wird.
Die Einstellung der EIN/AUS-Dauer kann auch tber 1/O-Parameter Nr. 20
(Eingangsfilterfrequenz) verandert werden.
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1.4.2 Erweiterungs-1/0
Fur die Erweiterungs-1/O kann zwischen PIO (NPN oder PNP) und sechs Feldbustypen
(CC-Link, DeviceNet, PROFIBUS-DP, EtherNet/IP, EtherCAT oder PROFINET-10) ausgewaéhlt

werden.

[1] PIO-Schnittstellen

Eingang Ausgang
< | Eingangsspannung 24V DC £10 % Lastspannung 24V DC £10 %
'% Eingangsstrom 4 mA/Stromkreis
= | EINJAUS- EIN Min. 18 V DC Laststrom 50 mA/Stromkreis
g Spannung AUS | Max. 6V DC
@ Isolationstyp Fotokoppler Isolationstyp Fotokoppler
]
e {l
E (ﬁn § | Externe
. i 5,6 kQ i — H g Spannungs-
— |Externe '+ l ey é ° 15Q | Last \zlir\s/o[r)%mg
Q. |Spannungs- : b Ausgang = +10 %
Z |versorgung ! . Logik- .
24vDC Eingang schalt. =
+10% I
MSEL MSEL 8 oo
JR— — - l Logik-
: Eingang schalt [ ¢z Externe
+i 5,6 kQ ;,; P i 3 Spannungs-
o |Ext T'ir \ 1’{ é versorgung
Z |Spannungs-| b £10%
Q- |versorgung [ < .
24V DC -
+10%
|
MSEL MSEL =
oV NPN-Spezifikation 24V 24V PNP-Spezifikation ov
Pin-Nr. Pin-Nr.
1A 1A
2A 2A
3A 3A
4A 4A
o~ | 5A — — 5A
«— — | 6A 0—(— 6A
——— 1 20 Last 1 20A Last
1B ——+—e 1B —T 1o
2B ——+——e 2B ——¢
168 68—
17B 17B
18B 18B
19B 19B
20B 20B

& Vorsicht: ¢Bei externem Anschluss einer kontaktfreien Schaltung kann es zu
Fehlfunktionen durch Verluststréme kommen. Verwenden Sie eine Schaltung,
bei der der Verluststrom im AUS-Zustand 1 mA nicht Giberschreitet.

« Bei Standardeinstellungen erkennt das System den EIN/AUS-Zustand von
Eingangssignalen, wenn dieser fir mindestens ca. 4 ms aufrechterhalten wird.
Die Einstellung der EIN/AUS-Dauer kann auch tber 1/O-Parameter Nr. 20
(Eingangsfilterfrequenz) verandert werden.
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[2] Feldbus

Es kann aus den folgenden Feldbussen ausgewahlt werden. Nahere Informationen finden Sie
im jeweiligen separaten Handbuch.

Typ Ubersicht Details

DeviceNet D_eviceNet-F§Idnet__zwer_kkarte Siehe separates
Diese Karte ubert_ragt die I/O-Daten als Handbuch (ME0124).
Remote-I/O-Terminal.

CC-Link C_C—Link—FeIdnetzwerkkarte Siehe separates
Diese Karte Qbertragt die I/O_—Daten als Handbuch (ME0123)
Remote-Device-Station Version 1.10. '

PROFIBUS-DP |PROFIBUS-DP-Feldnetzwerkkarte Siehe separates
Diese Karte Ubertragt die 1/0-Daten als Slave-Station. | Handbuch (MD0153).

PROFINET-IO |PROFINET-IO-Feldnetzwerkkarte Siehe separates
Diese Karte Uibertragt die 1/0-Daten als Slave-Station. | Handbuch (ME0361).

EtherCAT EtherCAT-Feldnetzwerkkarte Siehe separates

Diese Karte Ubertragt die 1/0-Daten als Slave-Station.

Handbuch (ME0309).

EtherNet/IP

EtherNet/IP-Netzwerkkarte
Auch die 1/0-Datenkommunikation ist moglich.

Siehe separates
Handbuch (MEQ308).

Die Kommunikation erfolgt Gber Ethernet
(Teletype-Kommunikation).

Siehe separates
Handbuch (ME0140).

1.5 Pufferbatteriebox (bei einfacher Absolutausfiihrung anzuschliel3en)
Die Pufferbatteriebox wird zusammen mit der einfachen Absolutausfiihrung verwendet.
In der Abbildung unten ist die Batterie nur in den Positionen fir die erste bis vierte Achse an
die Absolutachsen angeschlossen.
Die Verbindung mit der MSEL-Steuerung muss mit einem Spezialkabel (CB-MSEL-ABO0Q5)
hergestellt werden.
(Anmerkung) Kabellange 0,5 m.

& k

Frontansicht mit Abdeckung

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Batterie fir 1. Achse
(Achse Nr. 0)

Batterie fiir 3. Achse
(Achse Nr. 2)

/‘ S
AA’AA

X3

Steckverbinder fur Anschluss an MSEL [
(Anm.) Nicht versuchen, das Kabel
mit Gewalt in einer Richtung
schrdg zum Steckverbinder
anzuschliel3en oder

abzutrennen.

= ] Songaug
I ——i T - I .
O\l /O

Frontansicht ohne Abdeckung
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1.6 Installations- und Lagerumgebung
Dieses Produkt ist zur Verwendung in Umgebungen mit Verschmutzungsgrad 2" oder
aquivalent geeignet.

*1  Verschmutzungsgrad 2: Umgebungen, die nichtleitende Verschmutzung oder
kurzzeitige leitende Verschmutzung durch Frost verursachen kénnen (IEC60664-1).

[1] Installationsumgebung
Verwenden Sie dieses Produkt nicht an den folgenden Orten:

Orte, an denen die Umgebungstemperatur den Bereich von 0 bis 40°C uberschreitet.
Orte, an denen es zu Kondensation aufgrund grof3er Temperaturschwankungen kommt.
Orte, an denen die relative Luftfeuchtigkeit 85 % Ubersteigt.

Orte, an denen korrosive oder brennbare Gase auftreten.

Orte, an denen Staub, Salz oder Eisenpulver in groReren Mengen auftreten kénnen.
Orte, die direkten Vibrationen oder Stol3en ausgesetzt sind.

Orte, die direkter Sonneneinstrahlung ausgesetzt sind.

Orte, an denen das Produkt mit Wasser, Ol oder Tropfen von Chemikalien in Kontakt
kommen kann.

Orte, an denen die Liftungsoéffnungen blockiert werden [siehe 1.7, EMV-MalRhahmen
und Montage].

Sorgen Sie bei Verwendung des Produkts an den unten angegebenen Orten fur ausreichende
Abschirmung bzw. Schutzvorrichtungen.

Orte, an denen Elektrorauschen auftritt.
Orte, an denen starke elektrische oder magnetische Felder auftreten.
Orte, in deren Nahe Stromleitungen verlaufen.

[2] Lagerung und SchutzmafRnahmen

Fur die Lagerumgebung gelten die gleichen Anforderungen wie fir die
Installationsumgebung. Die Umgebungstemperatur muss jedoch im Bereich —20 bis

70 °C (0 bis 40 °C fur die Pufferbatterie) liegen und die relative Luftfeuchtigkeit darf 85 %
RH nicht Gbersteigen. Besonders bei langfristiger Lagerung ist die Kondensierung aus
der Umgebungsluft zu verhindern.

Wenn nicht ausdricklich anders angegeben, umfasst das gelieferte Paket keinen
Absorptionsschutz gegen Feuchtigkeit. Falls die Maschine in einer Umgebung gelagert
wird, in der mit Taukondensation zu rechnen ist, schiitzen Sie das gesamte Paket von
auRen vor Kondensation oder treffen unmittelbar nach dem Offnen entsprechende
Vorkehrungen.
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1.7 EMV-MalRnahmen und Montage

(1) Schutzerde
Verwenden Sie zur Erdung eine Kupferlitze oder einen geglihten Kupferdraht mit einem
Durchmesser von mind. 1,25 mm?2 (AWG16).

Wechselstromversorgung

Litze oder gegliihter
Kupferdraht
[1,25 mm?2 (AWG16)]

Schutzerde (PE)

Anderes

Steuerung G

Die Erdungsleitung nicht mit anderen Geraten
gemeinsam nutzen oder mit anderen Geraten verbinden.
Jede Steuerung getrennt erden.

(2) Wichtige Hinweise zur Verkabelung
1) Verwenden Sie fiir den Anschluss an die Spannungsversorgung ein verdrilltes Kabel.
2) Zur Reduzierung von Stérungen muissen die I/O-, Kommunikations-, Geber-,
Spannungsversorgungs- und Antriebsleitungen getrennt voneinander verlegt werden.

(3) Storquellen und Entstérung

Fuhren Sie fir elektrische Gerate am gleichen Stromweg

und in der gleichen Anlage Entstérungsmaf3inahmen durch.

Es folgen Beispiele fur MaRnahmen zur Beseitigung von

Stérquellen.

1) Wechselstrom-Magnetventile, Magnetschalter und Relais
[MaRnahme] Anbringen eines Uberspannungsschutzes

parallel zur Spule.

Uberspannungsschutz

Relaisspule
2) Gleichstrom-Magnetventile, Magnetschalter und Relais 2 B i
[MaRnahme] Anbringen einer Diode parallel zur Spule.
Verwenden Sie ein DC-Relais mit ,'Q

integrierter Diode. +24V OV
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(4)

Warmestrahlung und Installation
Berucksichtigen Sie bei der Planung und Einrichtung des Systems die Gré3e des

Steuerschranks, die Position der Steuerung und die Kiihlung, so dass die unmittelbare

Umgebungstemperatur der Steuerung unter 40°C bleibt.
Achten Sie bei mehreren vertikal Gbereinander positionierten Steuerungen darauf, dass die
Abluft der unteren Steuerungen nicht direkt zu den Einlédssen der oberen Steuerungen

stromen kann.

Insbesondere die Leistung der Batterie kann sowohl bei sehr niedrigen als auch hohen
Temperaturen beeintrachtigt werden. Halten Sie die Umgebungstemperatur nach Moglichkeit

bei Raumtemperatur. (Die empfohlene Temperatur betragt ca. 20°C.)

Installation Richtung Vertikale Installation (Luftauslass oben)
Methode Schrauben- oder DIN-Schienen-Montage
Decke
§ N §
E Lufter E 100 mm
2 30 mmoder mehr 3 oder mehr
300 mm 200 mm
oder mehr oder mehr
50 mm oder mehr
150 mm Luft-
oder mehr auslass
Luft-
einlass
Luftstrom
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Kapitel 2  Verkabelung

2.1 Verkabelungsschema (Anschlussbeispiel der Geréate)

[1] PC/PG/PCF/PGF-Steuerung (fur Einzel- und kartesische Achsen)
Teach-Werkzeug (Option)

Achse (RCP-Serie) Sicherheitsschaltung 4™

I (Freigabe)
_ﬂ:l o= Not-Aus Anm- 1)

| _I Sty
(| ;
< |
— =1 U
ID I 1 H: PIO
(|
Spannungs- — L
versorgung <
(Einphasig 100-230 V AC) Feldbus

|T> i} Host-Gerat (A" 1)
@\/T ‘ Anmerkung 1: separat zu erwerben.

Pufferbatteriebox Abschaltrelais Anm- 1)
(Wenn die Spannungsquelle extern abgetrennt und
angeschlossen wird)

[2] PCX/PGX-Steuerung (fiir SCARA-Roboter der IXP-Serie)
Teach-Werkzeug (Option)

Achse (IXP)
Sicherheitsschaltung “nm-1)

(Freigabe)
e Not-Aus (Anm- 1)
o= | y
:E
oy, == :
(Einphasig 100-230 V AC) Feldbus

Anmerkung 1: separat zu erwerben.

I | N

Achse (RCP-Serie)

PIO

[T |

P e e e

Host-Gerat (Anm- 1)

Abschaltrelais “nm-1)
(Wenn die Spannungsquelle extern abgetrennt und
angeschlossen wird)
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& Vorsicht:

Vor dem Anschliel3en oder Abtrennen des Steckers, mit dem die Verbindung
zur PC-Software oder zum Handprogrammiergerat hergestellt wird, muss die
Spannungsversorgung der Steuerung ausgeschaltet werden.

Das AnschlieRen oder Abtrennen des Steckers bei eingeschalteter
Spannungsversorgung fiihrt zu einem Fehler der Steuerung.

& Vorsicht:

Auf Kabeln fir SCARA-Roboter befindet sich eine Nummer.

Nehmen Sie den Anschluss entsprechend der Steuerungsanschlussnummer
vor.

Bei Achsen fur Einachsroboter sind keine Anschlussnummern angegeben.
Geben Sie in diesem Fall jedem Anschluss eine Nummer, um Fehler zu
vermeiden.

Wenn das Kabel nicht korrekt angeschlossen wird, kbnnen Schéaden oder
Fehlfunktionen des Motors oder der Platine die Folge sein.
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2.2 Schaltplan (Beispiel)

2.2.1 Spannungsversorgungsschaltung

L N
Trennschalter
J MSEL
[>[I>] Eehlerstrom- Wechselstromeingang
schutzschalter
il e
x| cm+—N
- PE
—®
~ Schutzerde

& Vorsicht: Der Verluststrom variiert je nach Leistung des angeschlossenen Motors, der
Kabellange und der Umgebung. Messen Sie den Verluststrom bei der
Einrichtung von Schutzvorrichtungen daher an der Stelle, wo ein
Fehlerstromschutzschalter installiert werden soll.
Der Fehlerschutzstromschalter muss sorgféltig im Hinblick auf die Verhinderung
von Branden und Stromschlagen ausgewahlt werden.
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2.2.2 Not-Aus- und Freigabeschaltung (PC/PCF/PCX-Typ)
Das folgende Diagramm zeigt den Fall, wo der Not-Aus-Schalter des Handprogrammiergerats
in die Not-Aus-Schaltung der Maschine eingebunden ist.

Handprogrammiergerat

ov

_“3_ L) 2
i L
e oa| oo o [ I IS -8
24V PR I I I e
al nl g 2 a0 & 2 2 | ol
3 g & E Bo& g 2 i
S - b I 1 el
[
MSEL SIO-Anschluss | I
B i
7 —
.
Ps ]
[ e (Anm. 1)
7
By Handprogr.-Gr. angeschl.
2-3und 6-7
kurzgeschlossen
System-1/0- Handprogr.-Gr. abgetr.
Anschluss 3-4und 5-6
kurzgeschlossen
1] VRZaS
5.ENBOUT
ENB
— Status-
B.ENBIN atus
CR2 erkennung
(Anm. 4)
2.ENBS2+
Sicherheitsgate | ENBSC-
" TENES I+
-
5.ENRSI- (Anm. 2)
VP2as
11.EMGOUT MANU-Modus
EMB 2-3 und 6-7 kurzgeschlossen
— 17 ENGIn Status- AUTO-Modus
Not-Aus- CR1 . erkennung 3-4 und 5-6 kurzgeschlossen
Reset- Not-Aus- (Anm. 4) B-ENG2
Schalter Schalter
T @@ 7 EWGE-
<
b I =L 10.ENGST+
" 5. ENGE - B
:": Anschluss fur
Motorantriebsspannung
\_/ WPO 24y
et ©
MC1
(Anm. 3
MSEL r v ¥ ¥ T T Y Y T T
WPp2a5
\_/ 5. ENBOUT
cro | Te.omm
4.ENBE1+
3.ENBS1-
VP2as
L/ 1. ENGOUT
CRl__( 12.ENGIN
10.EMGS1+
9.EMG51-
—
\_/ WEQ 249
MCT{ WP
crR1 ||
(Anm. 5),_|
CR2 I_I
(Anm. 5)
1 D
CR1 MC1

& Vorsicht: Beim PC/PCF/PCX-Typ ist der Totmannschalter am Handprogrammiergerat im
MANU-Modus wirksam. Der Not-Aus-Schalter ist unabhangig vom
MANU/AUTO-Modus immer wirksam.
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Anmerkung 1: Wenn kein Handprogrammiergerat angeschlossen ist, sind EMGS1+ und
EMGS1- innerhalb der Steuerung kurzgeschlossen.

Anmerkung 2: Im AUTO-Modus sind ENBS1+ und ENBS1- innerhalb der Steuerung
kurzgeschlossen.

Anmerkung 3: Wenn die Motorantriebsquelle z. B. zur Einhaltung einer Sicherheitskategorie
extern abgetrennt werden muss, schliel3en Sie einen Kontakt, z. B. einen
Schalter, zwischen MPI und MPO des Motorantriebsspannungsanschlusses
an.
Die folgende Tabelle zeigt die elektrische Spezifikation zwischen den
Klemmen MPO/MPI.

Spezifikation
Spannung 24V DC (Integrierte Spannungsversorgung)
PCF
Typ PC/PCX Werte in Klammern (): mit
Hochlastachse bei 2. Achse
1-Achs-Typ 2A 15A
2-Achs-Typ 4A 3,5A(3,0A)
Nennstrom 3-Achs-Typ 6A 55A(5,0A)
4-Achs-Typ 8A 75A((7,0A)
1-Achs-Typ 4A 6A
. 2-Achs-Typ 8A 10A(12A)
Maximalstrom 3" ‘e Typ 12A 14A(16 A)
4-Achs-Typ 16 A 18A(20A)

Anmerkung 4: Die Einstufung fur das Not-Aus-Signal (EMGIN), das an Kontakt CR1
ein-/ausgeschaltet wird, und das Aktivierungssignal (ENBIN), das an Kontakt
CR2 ein-/ausgeschaltet wird, entspricht 24 V DC und 10 mA oder weniger.
Der Not-Aus-Ausgang (EMGOUT) und der Aktivierungsausgang (ENBOUT)
kénnen an 30 V DC und 0,5 A oder weniger angeschlossen werden.

Anmerkung 5: Fir CR1 und CR2 einen Spulenstrom von 0,1 A oder weniger wahlen.
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2.2.3 Not-Aus- und Freigabeschaltung (PG/PGF/PGX-Typ)
Das folgende Diagramm zeigt den Fall, wo der Not-Aus-Schalter des Handprogrammiergerats
in die Not-Aus-Schaltung der Maschine eingebunden ist.

Handprogrammiergerat

fg ‘; o ot et
D__I{ \-( o o o o
24V i I o e
g ozl & & g2l 2| g &
< @ @ @ @ E =3 =
G | | - ]
MSEL SOl [
System-1/0-
Anschluss
1 wp2ds
\_/ 5 . ENBOLT
ENB
CR2 NEEE b
(Anm 2) erkennung
’ 7 ENBSZ+
Sicherheitsgate 1 .ENBS2-
— 1.ENBST+
|
3.ENBSI-
VP2as
L/ 11 EMGOUT
Nl FPTeT
Not-Aus- Not-A (Agrﬁlz)
Reset- Soh- Itus- ’ & ENmz
Schalter chaiter
— @@ T EWGEZ-
I
<
— jﬂq T0.EMGE T+
— 5. ENGS1- -
:": Anschluss fiir
Motorantriebsspannung
\_/ WPO 2av
— T Motorantriebskreis
MC1
(Anm. 1)

Blindstecker (DP-4S)

ov

S S S S S
MSEL
WR2AS
L/ 5.ENBOUT
CRzi{ 6.ENBIN
4.ENBS T+
5 .ENBBI-
VPZAS
L/ 1. ENGOUT
—
cr1 12.ENGIN
10.EWGSI+
A ENGE1-
p
\_/ WEO 2ay
T
MC1
[ ]
cr1 ||
(Anm. 3),—|
cre L
(Anm. 3),—|
—
CR1 MC1 I—I

&Vorsicht: Beim PG/PGF/PGX-Typ sind der Not-Aus- und Totmannschalter am
Handprogrammiergerat immer wirksam. Bringen Sie den Blindstecker (DP-4S)

an, wenn kein Handprogrammiergerat angeschlossen ist.
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Anmerkung 1: Wenn die Motorantriebsquelle z. B. zur Einhaltung einer Sicherheitskategorie
extern abgetrennt werden muss, schlie3en Sie einen Kontakt, z. B. einen
Schalter, zwischen MPI und MPO des Motorantriebsspannungsanschlusses
an.
Die folgende Tabelle zeigt die elektrische Spezifikation zwischen den
Klemmen MPO/MPI.

Spezifikation
Spannung 24V DC (Integrierte Spannungsversorgung)
PCF
Typ PC/PCX Werte in Klammern (): mit
Hochlastachse bei 2. Achse
1-Achs-Typ 2A 15A
Nennstrom 2-Achs-Typ 4A 3,5A(3,0A)
3-Achs-Typ 6A 55A(5,0A)
4-Achs-Typ 8A 75A(7,0A)
1-Achs-Typ 4A 6A
. 2-Achs-Typ 8A 10A(12A)
Maximalstrom 2" s Typ A 14A (16 A)
4-Achs-Typ 16 A 18A(20A)

Anmerkung 2: Die Einstufung fur das Not-Aus-Signal (EMGIN), das an Kontakt CR1
ein-/ausgeschaltet wird, und das Aktivierungssignal (ENBIN), das an Kontakt
CR2 ein-/ausgeschaltet wird, entspricht 24 VV DC und 10 mA oder weniger.
Der Not-Aus-Ausgang (EMGOUT) und der Aktivierungsausgang (ENBOUT)
kénnen an 30 V DC und 0,5 A oder weniger angeschlossen werden.

Anmerkung 3: Fur CR1 und CR2 einen Spulenstrom von 0,1 A oder weniger wahlen.
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2.2.4 Motor-/Geberschaltung

(1) Anschluss von Linearachsen

H (Anm. 1)
MSEL s Verbindungskabel Achse (RCP-Serie)
MPG1 |1 //7\ _—
. !  ————— ‘
i , (| [} : |
MPG2 | i A T ~e——
Achsen- L | '
anschluss ]
MPG3 | |
| (]

(2) Anschluss an IXP-4N3515, 4515 und IXP-3N3515, 4515 mit Greifern.

Verbindungskabel ¢nm-1)

CB-CAN-MPAOOO o
MSEL (O0O0: Kabellange — Beispiel: 030 =3 m) {
MPG1 ™ A g e = N
MPG2 7 7
Achsen- i Bei Ausriistung
Lol mit Greifern
anschluss

1
MPG3

MPG4 1™
CB-IXP-AT008-AS
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(3) Anschluss an IXP-3N3515, 4515 und zusatzliche Achsen.

MSEL Verbindungskabel (A" 1)
MPG1 )
MPG2
Achsen- i
anschluss
MPG3
MPG4

Achse (RCP-Serie)

Anmerkung 1 Geeignete Verbindungskabel — Modellnummern
000 : Kabelldange Beispiel: 030 =3 m

Modell Kabel Anmerkungen
RCP2 CB-PSEP-MPAOOO Roboterkabel von 0,5 bis 20 m
RCP3 CB-APSEP-MPAOOO Roboterkabel von 0,5 bis_ 20m
CB-APSEP-MPAOOO-LC Standardkabel von 0,5 bis 20 m
RCP4 CB-CA-MPAOOO-RB Roboterkabel von 0,5 bis 20 m

(auBer GR*-Typ)

CB-CA-MPAOOO

Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP4 (GR*-Typ),
RCP5, RCP6, IXP

CB-CAN-MPAOOO-RB

Roboterkabel von 0,5 bis 20 m

CB-CAN-MPAOOO

Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP2 Hochlasttyp

CB-CFA-MPAOOO-RB

Roboterkabel von 0,5 bis 20 m

CB-CFA-MPAOOO

Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP4 Hochlasttyp

CB-CFA2-MPAOOO-RB

Roboterkabel von 0,5 bis 20 m

CB-CFA2-MPAOOO

Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP5/6 Hochlasttyp

CB-CFA3-MPAOOO-RB

Roboterkabel von 0,5 bis 20 m

CB-CFA3-MPAOOO

Standardkabel von 0,5 bis 20 m

/I\ Vorsicht: Geben Sie in diesem Fall jedem Anschluss eine Nummer, um Fehler zu
vermeiden.

Wenn das Kabel nicht korrekt angeschlossen wird, kénnen Schéaden oder
Fehlfunktionen des Motors oder der Platine die Folge sein.
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2.2.5 PIO-Schaltung
MSEL-Steuerungen kénnen mit Standard- (1/01) und Erweiterungskarten (1/02) ausgeriistet
werden.
Zur Verwendung dieser PIO-Karten missen die entsprechenden I/O-Parameter eingestellt
werden.
[1] Funktionszuweisung fur 1/0O-Ports

[2] Portnummernzuweisung fir 1/O-Ports

[1] Funktionszuweisung fur I/O-Ports

Fur Eingangsfunktionsauswahl 000 bis 015 und Ausgangsfunktionsauswahl 300 bis 315
kénnen feste Funktionen eingestellt werden. Sie kdnnen einem beliebigen Eingang oder
Ausgang zugeordnet werden. Die Ubrigen I/O-Portnummern kénnen frei als
Universal-I/O-Ports verwendet werden.

(1) Funktionszuweisung fur Eingange

Eingangs- Parameter Ein- Werks
funktions- stell Funktion eines Eingangssignals cinstel
ausw. Nr. Nr. wert :
0 | Universaleingang
1 Programmstart (wenn angegebene Eingangsports = 007 bis 014 o
000 Nr. 30 BCD, Start der angegebenen Programmnummer bei EIN-Flanke)
2 Programmstart (wenn angegebene Eingangsports = 007 bis 014,
Start der binar angegebenen Programmnummer bei EIN-Flanke)
001 NP 31 0 Umversalemgang. O
1 | Software-Reset-Signal (1 Sekunde ununterbrochen EIN)
0 |Universaleingang O
002 Nr. 32 = -
' 1 | Servo-EIN-Signal (Flanken-Eingabe)
0 | Universaleingang
003 NI 33 1 Programm wird automatisch gestartet, wenn im AUTO-Modus die o
' Spannung eingeschaltet und oder die Software zuriickgesetzt wird.
2 | Startsignal Auto-Start-Programm (100 s ununterbrochen EIN)
0 |Universaleingang O
004 Nr. 34 1 Softwareverriegelung fur alle Servoachsen
(Pegel-Signal, normal EIN)
0 | Universaleingang O
005 Nr. 35 1 | Pause aufheben (Signal wird bei EIN-Flanke verarbeitet)
0 | Universaleingang O
006 Nr. 36 1 | Pausensignal (Pegel-Signal, normal EIN)
Unabhangig vom Wert in o | Universaleingan
007 Nr. | Eingangsfunktionsauswahl 000 gang
37 |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 .
- - 1 |P -Nr., Bit 0 O
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 rogramm-i., Bl
Unabhangig vom Wert in . .
Nr. |Eingangsfunktionsauswahl 000 0 | Universaleingang
008 38 |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 1 | Programm-Nr. Bit 1 o
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 9 v
Unabhangig vom Wert in . .
009 Nr. |Eingangsfunktionsauswahl 000 0 | Universaleingang
39 |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 .
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 1| Programm-Nr. Bit 2 ©
Unabhangig vom Wert in o | Universaleingan
Nr. |Eingangsfunktionsauswahl 000 gang
010 40 |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 1 lp NI Bit 3 o
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 rogramm-Ar., Bl
Unabhangig vom Wert in . .
o1l Nr. |Eingangsfunktionsauswahl 000 0 | Universaleingang
41 |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 .
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 1| Programm-Nr., Bit 4 ©
Unabhangig vom Wert in o | Universaleingan
012 Nr. |Eingangsfunktionsauswahl 000 gang
42 |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 .
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 1| Programm-Nr., Bit 5 ©
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Eingangs- Parameter Ein- Werks
funktions- stell Funktion eines Eingangssignals cinstel
ausw. Nr. Nr. wert :
Unabhangig vom Wert in . .
Eingangsfunktionsauswahl 000 0 | Universaleingang
Nr. |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 .
N @)
013 43 |Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 1| Programm-Nr. Bit 6
Unabhangig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000 2 | Fehler-Reset (EIN-Flanke)
Unabhangig vom Wert in . .
Eingangsfunktionsauswahl 000 0 | Universaleingang ©
Nr. | Unabhangig vom Wert in 1 Aufhebungseingang fiir Antriebsabschaltung (EIN-Flanke)
014 44 | Eingangsfunktionsauswahl 000 (Wirksam, wenn die Ursache der Antriebsabschaltung beseitigt wird)
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1 .
Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2 2| Programm-Nr., Bit 7
0 | Universaleingang O
015 Nr. 45 1 | Referenzpunktfahrt aller Linearachsen (EIN-Flanke)
2 | Referenzpunktfahrt aller gultigen Inkrementalachsen (EIN-Flanke)
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(2) Funktionszuweisung fur Ausgéange

Ausgangs- Parameter Ein- o i _ Werks-
funktions- stell Funktion eines Eingangssignals cinstel

ausw. Nr. N, wert

0 | Universalausgang

Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder héher (EIN)

Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder héher +

1
2 | Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder hoher (AUS) O
s Not-Aus-Ausgabe (EIN)

300 Nr. 46 Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder hdher +
Not-Aus-Ausgabe (AUS)

Fehlerausgabe auf Nachrichtenebene bzgl. Wartungsdatenwarnung
(Fehler Nr. 231 oder 232) (EIN)

Fehlerausgabe auf Nachrichtenebene bzgl. Wartungsdatenwarnung
(Fehler Nr. 231 oder 232) (AUS)

0 | Universalausgang

READY-Ausgabe (P1O-Programmausfiihrung maoglich)

READY-Ausgabe (P1O-Programmausfiihrung méglich, ohne Auftreten
eines Fehlers auf Operationsaufhebungsebene oder hoher)

301 Nr. 47

N

READY-Ausgabe (P1O-Programmausfiihrung méglich, ohne o
Auftreten eines Fehlers auf Kaltstartebene oder hoher)

Universalausgang

302 Nr. 48 Not-Aus-Ausgabe (EIN)

Not-Aus-Ausgabe (AUS) O

Universalausgang O

303 NI 49 AUTO-Modus

Ausgabe wahrend automatischen Betriebs
(anderer Parameter Nr. 12)

Universalausgang O

P (O N [P|ON|P|IO| W

Ausgabe, wenn sich alle gultigen Achsen am Referenzpunkt (= 0)
befinden

304 Nr. 50 Ausgabe, wenn die Referenzpunktfahrt aller gultigen Achsen
abgeschlossen wurde (Koordinaten bestatigt)

Ausgabe, wenn sich alle gultigen Achsen an den voreingestellten
Referenzpunkt-Koordinaten befinden

0 | Universalausgang O

In-Position-Ausgabe fiir Achse 1
305 Nr. 51 (AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

Ausgabe, wahrend Servo von Achse 1 eingeschaltet ist
(Systemuiberwachungstask-Ausgang)

0 | Universalausgang O

In-Position-Ausgabe fiir Achse 2
306 Nr. 52 (AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

Ausgabe, wahrend Servo von Achse 2 eingeschaltet ist
(Systemuberwachungstask-Ausgang)

0 | Universalausgang O

In-Position-Ausgabe fiir Achse 3
307 Nr. 53 (AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

Ausgabe, wahrend Servo von Achse 3 eingeschaltet ist
(Systemuberwachungstask-Ausgang)

0 | Universalausgang O

In-Position-Ausgabe fiir Achse 4
308 Nr. 54 (AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

=

Ausgabe, wahrend Servo von Achse 4 eingeschaltet ist
(Systemuiberwachungstask-Ausgang)

309 Nr. 55 Universalausgang

310 Nr. 56 Universalausgang

311 Nr. 57 Universalausgang

312 Nr. 58 Universalausgang

313 Nr. 59 Universalausgang

314 Nr. 60 Universalausgang

o|lo|o|o|o|o|o| N
O|0|0|0|0|0|0O

315 Nr. 61 Universalausgang
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[2] Portnummernzuweisung fir I/O-Ports
Weisen Sie mit den folgenden I/O-Parametern die Bereiche und Nummern der Ports zu, die
von der PlO-Karte verwendet werden.

Standard Eingabe-
Nr. Parametername (Referenz) e Anmerkungen
0 .
. . 0: Feste Zuweisung
1 |I/O-Port-Zuweisungstyp (R(\e:gte)nz— 0 bis 20 (kein anderer Wert als 0 kann eingestellt werden)
Eingangsport-Startnummer _ . 0+ (Mehrfaches von 8)
2 bei 1/01-Festzuweisung 000 1,0 bis 248 (ungultig bei negativem Wert)
Standard
3 Ausgangsport-Startnummer 300 ~1 300 bis 548 300+ (Mehrfaches von 8)
bei 1/01-Festzuweisung ’ (ungultig bei negativem Wert)
Eingangsport-Startnummer _ _ . 0+ (Mehrfaches von 8)
16 bei 1/02-Festzuweisung 1 1,0 bis 288 (ungultig bei negativem Wert)
Ausgangsport-Startnummer _ B . 300+ (Mehrfaches von 8)
1 bei 1/02-Festzuweisung 1 1, 300 bis 588 (ungultig bei negativem Wert)
18 Emeiterung 1/02-Fehleriiberwachung 1 0 bis 1 0 Keine Uberwachung_(Erwenerung nicht verwenden)
1: Uberwachung (Erweiterung verwenden)
9 0 bis 8: Erweiterung nicht installiert oder
225 Erweiterungs-1/0-Steuerung (Referenz- 0 bis 9 andere Erweiterung als PIO installiert
wert) 9: PIO (Erweiterung installiert)
- . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
283 Nr d_es phy3|kalls_chen Eingangsports 16 1, 16. bis 31, Nr. 30 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 000 48 bis 299 ; -
(Eingangsport 000 wenn negativ)
T - _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
284 Nr d_es physnkahsphen Eingangsports 17 1, 16. bis 31, Nr. 31 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 001 48 bis 299 . ;
(Eingangsport 001 wenn negativ)
oo . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
285 ][\lljrr gﬁ]s g:yzlfﬁ?]lzicohnigic\?;?%%p; s 18 11’81l?isb|28921, Nr. 32 eingestellte Funktion zugewiesen wird
9ang (Eingangsport 002 wenn negativ)
- . _ . Angabe der Porthnummer, der die in I/O-Parameter
286 Nr d_es phy3|kalls_chen Eingangsports 19 1, 16. bis 31, Nr. 33 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 003 48 bis 299 ; -
(Eingangsport 003 wenn negativ)
T - _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
287 Nr d_es physnkahsphen Eingangsports 20 1, 16. bis 31, Nr. 34 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 004 48 bis 299 . ;
(Eingangsport 004 wenn negativ)
oo . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
288 ][\lljrr gﬁ]s g:yzlfﬁ?]lzicohnigic\?;?%%p; s 21 11’81l?isb|28921, Nr. 35 eingestellte Funktion zugewiesen wird
9ang (Eingangsport 005 wenn negativ)
- . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
289 Nr d_es phy5|kalls_chen Eingangsports 22 1, 16. bis 31, Nr. 36 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 006 48 bis 299 ; ;
(Eingangsport 006 wenn negativ)
T - _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
290 Nr d_es physnkahsphen Eingangsports 23 1, 16. bis 31, Nr. 37 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 007 48 bis 299 . ;
(Eingangsport 007 wenn negativ)
oo . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
291 ][\lljrr gﬁ]s g:yzlfﬁe;l;(s{icohnir;lljig\;\?;r;%s&orts 24 11’81l?isb|28921, Nr. 38 eingestellte Funktion zugewiesen wird
9ang (Eingangsport 008 wenn negativ)
- . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
292 Nr d_es phy5|kalls_chen Eingangsports 25 1, 16. bis 31, Nr. 39 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 009 48 bis 299 ; -
(Eingangsport 009 wenn negativ)
T - _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
293 Nr d_es physnkahsphen Eingangsports 26 1, 16. bis 31, Nr. 40 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 010 48 bis 299 . ;
(Eingangsport 010 wenn negativ)
oo . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
294 ][\lljrr gﬁ]s g:yz}lfje:]l;(s{icohnir;llji;r\:\?;r;%slplorts 27 11’81l?isb|28921, Nr. 41 eingestellte Funktion zugewiesen wird
9ang (Eingangsport 011 wenn negativ)
- . _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
295 Nr d_es phy5|kalls_chen Eingangsports 28 1, 16. bis 31, Nr. 42 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 012 48 bis 299 ; -
(Eingangsport 012 wenn negativ)
T - _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
296 Nr d_es physnkahsphen Eingangsports 29 1, 16. bis 31, Nr. 43 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 013 48 bis 299 . ;
(Eingangsport 013 wenn negativ)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
Nr. des physikalischen Eingangsports -1, 16 bis 31, . N . .
297 fiir Eingangsfunktionsauswahl 014 30 48 bis 299 Nr. 44 eingestellte Funktion zugewiesen wird

(Eingangsport 014 wenn negativ)
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Standard Eingabe-
Nr. Parametername (Referenz) e, Anmerkungen
T - _ . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
298 Nr d_es physnkahsphen Eingangsports 31 1, 16. bis 31, Nr. 45 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Eingangsfunktionsauswahl 015 48 bis 299 ; ;
(Eingangsport 015 wenn negativ)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
299 ][\lljrr 232 F;hnysglgsgiggﬁgai?v%:ﬁﬁgggrts 316 0’3?&3%?5539%1' Nr. 46 eingestellte Funktion zugewiesen wird
gang (Ausgangsport 301 wenn 0)
- . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
300 Nr des phy5|kallst_:hen Eingangsports 317 0,316 b's 331, Nr. 47 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 301 348 bis 599
(Ausgangsport 302 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
301 Nr des physnkahsghen Eingangsports 318 0, 316 p|s 331, Nr. 48 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 302 348 his 599
(Ausgangsport 303 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
302 ][\lljrr 232 F;hnysglgsgiggﬁgai?v%:ﬁﬁgggrts 319 0’3?&3%?5539%1' Nr. 49 eingestellte Funktion zugewiesen wird
gang (Ausgangsport 304 wenn 0)
- . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
303 Nr des phy5|kallst_:hen Eingangsports 320 0,316 b's 331, Nr. 50 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 304 348 bis 599
(Ausgangsport 305 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
304 Nr des physnkahsghen Eingangsports 321 0, 316 p|s 331, Nr. 51 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 305 348 bis 599
(Ausgangsport 306 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
305 ][\lljrr 232 F;hnysglgsgiggﬁgai?v%:ﬁﬁgggrts 322 0’3?&3%?5539%1' Nr. 52 eingestellte Funktion zugewiesen wird
gang (Ausgangsport 307 wenn 0)
- . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
306 Nr des phy5|kallst_:hen Eingangsports 323 0,316 b's 331, Nr. 53 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 307 348 bis 599
(Ausgangsport 308 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
307 Nr des physnkahsghen Eingangsports 324 0, 316 p|s 331, Nr. 54 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 308 348 bis 599
(Ausgangsport 309 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
308 ][\lljrr 232 F;hnysgl]fs:;cigﬁg ai?ﬁ:ﬁ?;gg s 325 0’3?&3%?5539%1' Nr. 55 eingestellte Funktion zugewiesen wird
gang (Ausgangsport 310 wenn 0)
- . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
309 Nr des phy5|kallst_:hen Eingangsports 326 0,316 b's 331, Nr. 56 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 310 348 bis 599
(Ausgangsport 311 wenn 0)
- . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
310 Nr des physnkahsghen Eingangsports 327 0, 316 p|s 331, Nr. 57 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 311 348 bis 599
(Ausgangsport 312 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
311 ][\lljrr 232 F;hnysgl]fs:;cigﬁg ai?ﬁ:ﬁ?;‘fg s 328 0’3?&3%?5539%1' Nr. 58 eingestellte Funktion zugewiesen wird
9ang (Ausgangsport 313 wenn 0)
- . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
312 Nr des phy5|kallst_:hen Eingangsports 329 0,316 b's 331, Nr. 59 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 313 348 bis 599
(Ausgangsport 314 wenn 0)
- . . Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
313 Nr des physnkahsghen Eingangsports 330 0, 316 p|s 331, Nr. 60 eingestellte Funktion zugewiesen wird
fur Ausgangsfunktionsauswahl 314 348 bis 599
(Ausgangsport 315 wenn 0)
S . . Angabe der Portnummer, der die in 1/O-Parameter
314 ][\lljrr 232 F;hnysglgsgiggﬁgai?v%:ﬁﬁgggrts 331 0’3?&3%?5539%1' Nr. 61 eingestellte Funktion zugewiesen wird
9ang (Ausgangsport 316 wenn 0)
(Anmerkung) Die Werkseinstellung der Parameter unterscheidet sich je nach Erweiterungs-1/O-Slot-Typ (1/02).

[Siehe 3.2, Empfangen und Weiterleiten von fir den Betrieb notwendigen 1/0-Signalen.]
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[3] Verkabelung
1) Standardausfiihrung (1/01)

0V (NPN-Typ) 24V DC (NPN-Typ)
24V DC (PNP-Typ) 0V (PNP-Typ)
PIO-Steckverbinder
BR-1 | 1A 1B |+ BR-3 _
24VDC[ RD- 1 : : 2A Eﬁ: :::1-6,25 : j' RD- 3 %_
OR-1 i/ g 3A  fumme | 3138 g|yiOR-3 1
Yw- 1 i,\ L oAp Paamete- 31945 -‘ DEYWfS —1
~ou-] (w32 016] |32028 - GN-3 |
~BL-1 1w OA 017| |38 g|3iBL=3 &E.
~PL-1 i g TA 18] |3907B |3 iP=3 — |
b Y- L BA 19| (32388 [ iGY-3 — |
~ WT-1 .: + 9A 020 32498 + jiWT73 :'—0
O (w108 21| | o5 108 B3
»*\W\ W 022 326 198 -‘ ;}: RD- 4 :'—u
—— | m— <2 023 327 apr 1+
~_0OR-2 If & 13A 024 228 13B i) }i OR-4 — 1
S W2 L\ w148 025 | 399140 | YW-4
N N e —
| (| m—2= 027 (331 - |
~ PL-2 (| LA 028 | cnonos- 7B o 3 PL- 4 I
~BY-2 g 18A 459 L. | Y4
~WT-2 Llm 194 639 198 G|} iWT-4
~BK-2 i/| g 20A a4 N20B g [11BK-4 ] ov

e Fir die I/O-Verbindung das beigefligte Kabel verwenden.

Modell: CB-PAC-PIOOOO (OO0 gibt die Kabellange L an. Beispiel: 020 =2 m)

L

BK-4 (20B) e ——
* Keine —

* Bearbeitung
BR-3 (1B)
BK-2 (20A)

" Keine
" Bearbeitung

BR-1 (1A)

Half-Pitch MIL-Steckverbinder
HIF6-40D-1.27R (Hirose Electric)

Flachkabel (20-adrig) x2
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2) Erweiterungs-1/0 (1/02)

Universalausgang

24V DC (NPN-Typ)
0V (PNP-Typ)

PlO-Steckverbinder

0V (NPN-Typ)
24 V DC (PNP-Typ)

Universaleingang

e Fir die I/O-Verbindung das beigefligte Kabel verwenden.

2m)

Modell: CB-PAC-PIOOOO (OO0 gibt die Kabellange L an. Beispiel: 020

®

Half-Pitch MIL-Steckverbinder
HIF6-40D-1.27R (Hirose Electric)

(=2} (o2}

8 5% =
— —_
o s Mo 5 <
8 928 T8 902 T
I 3§ 2«8 338 %
¥ vYvm KX Yo X
M- --.0M0:«2..-Mm

Flachkabel (20-adrig) x2
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2.2.6 Anschluss an Pufferbatteriebox
(nur far einfache Absolutausfiihrung PC/PG/PCF/PGF-Typ)

MSEL Puffer-
BUff batteriebox
uiter- CB-MSEL-ABQ05 MSEL-ABB-o-o
batterie-

anschluss j Kabellange 0,5 m \

(Anmerkung) Nicht versuchen, das Kabel mit Gewalt in einer Richtung schrag zum
Steckverbinder anzuschlie3en oder abzutrennen.
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2.3 Verdrahtung

2.3.1 Anschluss an Wechselspannungsversorgungseingang
Die Drahte fur die Spannungsversorgung mussen an den mitgelieferten Steckverbinder
angeschlossen werden.
Ziehen Sie 7 mm der Isolierung der entsprechenden Kabel ab und stecken die Drahte in den
Anschluss.
Zum Einstecken die Schraube an der Seite des Einlasses mit einem Schlitzschraubendreher
nach links drehen, so dass sich der Einlass 6ffnet. Nach dem Einstecken der Dréhte die
Schraube mit einem Schlitzschraubendreher nach rechts drehen, um die Dréhte
festzuklemmen.

Steckverbinder fur
: . Modell Anmerkungen
Antriebsspannungseingang
Kabelseite MSTB2,5/3-STF-5,08 Im Standardliefer-
(SK: N-PE) umfang enthalten
(PHOENIX CONTACT)
Steuerungsseite DFK-MSTB2,5/3-GF-5,08
(PHOENIX CONTACT)
3
2 . Signal- .
1 Pin-Nr. Beschreibung Kabeldurchmesser
name
3 N 1,25 bis 0,5 mm? (AWG16
Frontansic_ht des Spannungsversorgungs_ b|S 20)
gtecgverbmders an Eingang (100 bis 230 V AC) |Wahlen Sie eine fur den
er Steuerungsseite 2 L ermittelten Strom
geeignete Kabeldicke.
1 PE |Schutzleiter
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2.3.2 Verdrahtung der Not-Aus-Schaltung (System-1/O)
Der Aufbau erfolgt tber den Not-Aus-Eingang und die Eingangsklemmen des Aktivierungssignals.
Die Drahte mussen an die mitgelieferten Steckverbinder angeschlossen werden. Isolieren Sie
10 mm des jeweiligen Kabels ab und stecken es in einen Steckverbinder.

Parameter

PC/PCF/PCX-Typ | _ PG/PGF/PGX-Typ

Antriebsspannungs-Abschaltschaltung

Integriert (Festverdrahtete Konfiguration)

Konformitét mit Kategorie

B B, 1 bis 3

Redundanz der Sicherheitsschaltung

- Durch externe Schaltung.

Vorgang bei Not-Aus

Verzdgerung der Achse mit Not-Aus-Verzégerung
(allen Achsen gemeinsamer Parameter Nr. 24,

Nr. 205, achsenspezifischer Parameter Nr. 136) bis
zum Stillstand, Abschalten des Servos und dann
Abtrennen der Antriebsspannung.

Wiederherstellung nach Not-Aus

Wiederherstellung durch Aufheben des Not-Aus
Uber System-1/0

Externe Ausgabe von Not-Aus-Status

Mdglich (Einstellung in 1/0O-Parameter Nr. 48.)

[Grundschaltungsaufbau siehe Abschnitt 2.2.2 und 2.2.3.]

Links Rechts
System-1/0O-Anschluss Modell Anmerkungen
® 6 Kabelseite DFMC1,5/6-ST-3,5 Im Standardlieferumfang
12 6 (PHOENIX CONTACT) enthalten
Steuerunasseite DMC1,5/6-G1-3,5P20THR
9 (PHOENIX CONTACT)
7 1 Pin- | Signal- Kl hreib Kabel-
. Nr. name asse Beschreibung durchm.
Frontansicht des
Steckverbinders an 12 EMGIN EIN Not-Aus-Erkennungseingang
der Steuerungsseite 24-V-Spannungsausgang fur Not-Aus-Erkennungseingang
11 | EMGOUT | +24V (30 V DC, Max. 0,5 A)
10 | EMGS1+ |Kontakt+ | Dies sind die Kabel zur Anbindung der Not-Aus-Schaltung
des Handprogrammiergeréts, wenn ein
Handprogrammiergerat angeschlossen wird. Wenn kein
_ 9 | EMGS1- |Kontakt-| yandprogrammiergerat angeschlossen wird, werden 1+
Links und 1- beim PC/PCF/PCX-Typ kurzgeschlossen.
(Verwendet beim PG/PGF-Typ, nicht verwendet beim
8 | EMGS2+ |Kontakt+ PC/PCF-Typ)
Dies sind die Kabel zur Anbindung der Not-Aus-Schaltung
des Handprogrammiergerats, wenn ein
7 | EMGS2- |Kontakt-| Handprogrammiergeréat angeschlossen wird. Wenn kein
Handprogrammiergerat angeschlossen wird, werden 2+ 1,25 bis
und 2- kurzgeschlossen. 0,3 mm?
6 | ENBIN EIN | Aktivierungs-Erkennungseingang I()AWZ(;):LB
— — is
24-V-Spannungsausgang fiir Aktivierungs-
5 | ENBOUT | +24V Erkennungseingang (30 V DC, Max. 0,5 A)
4 ENBS1+ |Kontakt+ | Dies sind die Kabel zur Anbindung der Freigabeschaltung
des Handprogrammiergeréts, wenn ein
Handprogrammiergerat angeschlossen wird. Wenn kein
3 | ENBS1- |Kontakt=| yandprogrammiergerat angeschlossen wird, werden 1+
Rechts und 1- beim PC/PCF/PCX-Typ kurzgeschlossen.
2 ENBS2+ [Kontakt+| (Verwendet beim PG/PGF-Typ, nicht verwendet beim
PC/PCF-Typ)
Dies sind die Kabel zur Anbindung der Not-Aus-Schaltung
des Handprogrammiergeréts, wenn ein
1| ENBS2- |Kontakt-| yandprogrammiergerat angeschlossen wird. Wenn kein
Handprogrammiergerat angeschlossen wird, werden 2+
und 2- kurzgeschlossen.

Die Pins der folgenden Nummern sind ab Werk mit einer Kurzschlussleitung

verbunden.
e Pin4und5
e Pin10und 11
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2.3.3 Verdrahtung fur Achse
Verbinden Sie die Relaiskabel mit den Achsenanschliissen.
Né&here Informationen zu den Relaiskabeln finden Sie im Betriebshandbuch der jeweiligen

Achse.
Achsenanschluss Modell Anmerkungen
23 24 Kabelseite PADP-24V-1-S
Steuerungsseite S24B-PADSS-1
Nr | neme Beschreibung auerschit
1 oA Motorantrieb Phase A
2 VMM | Motorspannung
1 2 3 B Motorantrieb Phase B
idmpiictonth 4| va_[Motorspannung
der Steuerungsseite 5 /A Motorantrieb Phase /A
6 ¢/B Motorantrieb Phase /B
7 LS + |Positive Seite des Endschalters
8 LS - |Negative Seite des Endschalters
9 BK + | Positive Seite der Bremsfreigabe
10 BK - |Negative Seite der Bremsfreigabe
11 | ABS_SA |Absolutwertgeber Differenzeingang +
12 | ABS_SB | Absolutwertgeber Differenzeingang -
13 A+ Geber Phase A Differenzeingang +
14 A- Geber Phase A Differenzeingang - Kabel speziell
15 B+ Geber Phase B Differenzeingang + ];ZrI-Produkte
16 B - Geber Phase B Differenzeingang -
5V Geber-Stromversorgung
17 (aul3er Hochlastachse)
(Anm. 1) NG Nicht verbunden
(bei Hochlastachse)
1o | ps | Cemerenasete:
19 GND |Masse
20 | LSGND |Masse fur Endschalter
NC Nicht verbunden
21 (aul3er Hochlastachse)
(Anm. 1) 5V Geber-Stromversorgung
(bei Hochlastachse)
22 NC Nicht verbunden
23 NC Nicht verbunden
24 FG Erdung

Anmerkung 1 Die Pinbelegung unterscheidet sich unter den
Steckverbindern fir die Hochlastachsen und alle anderen
Achsentypen
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2.3.4 Verdrahtung fur Steckverbinder fir Motorantriebsspannung
Diese Verdrahtung ist notwendig, wenn die Antriebsspannung extern abgetrennt werden
kénnen muss. Wenn die Antriebsspannungs-Abschaltschaltung innerhalb der Steuerung
verwendet werden soll, muss die mitgelieferte Kurzschlussleitung angeschlossen sein.
Die Drahte mussen an die mitgelieferten Steckverbinder angeschlossen werden. Isolieren Sie
10 mm des jeweiligen Kabels ab und stecken es in einen Steckverbinder.

Steckverbinder fiir

) Modell Anmerkungen
Motorantriebsspannung
> FKIC2,5HC/2-ST-5,08 |Im Standard-
Kabelseite (PHOENIX CONTACT) |lieferumfang

1 enthalten

Steuerungsseite IC2,5HC/2-G-5,08

g{gg@gﬁgﬂggfaﬂ F;\II?' Sr:gpnael' Beschreibung Drahtquerschnitt
der Steuerungsseite
5 MPI Externer Eingang fir KIV1,25 bis 0,75 mm?
Motorspannungsversorgung |(AWG16 bis 18)
Waihlen Sie eine fiur den
1 MPO Externer Ausgang fur ermittelten Strom
Motorspannungsversorgung | geeignete Kabeldicke.

2.3.5 Verdrahtung fur Pufferbatterieeinheit
Verbinden Sie die Pufferbatterieeinheit mit der Steuerung in einfacher Absolutausfiihrung.

Pufferbatterie- Modell Anmerkungen
anschluss
1 12 Kabelseite CZHR-12V-S
Steuerungsseite |S12B-PADSS-1
Pin- Signal- . Draht-
1 2 Nr. name Beschreibung querschnitt
Frontansiqht des 1 GND ov
Steckverbinders an 2 1BAT  |Achsen-Nr. 1 Pufferbatterie
der Steuerungsseite
Achsen-Nr. 1
3 |1BAT_TMP Pufferbatterie-Temperaturfuhler
4 2BAT Achsen-Nr. 2 Pufferbatterie
Achsen-Nr. 2
5 |2BAT_TMP Pufferbatterie-Temperaturfihler
6 3BAT |Achsen-Nr. 3 Pufferbatterie Kabel speziell
Achsen-Nr. 3 far
7 |3BAT_TMP Pufferbatterie-Temperaturfuhler Al-Produkte
8 4BAT Achsen-Nr. 4 Pufferbatterie
Achsen-Nr. 4
9 |4BAT_TMP Pufferbatterie-Temperaturfihler
10 GND ov
11 NC Nicht verbunden
12 NC Nicht verbunden
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2.3.6 PIO-Verdrahtung

Die Verbindung der 1/0O mit der Steuerung muss mit Hilfe des speziellen 1/0-Kabels hergestellt
werden. Die Kabellange ergibt sich aus dem Modellcode der Steuerung. Bitte Uberprifen Sie

den Modellcode der Steuerung. Die Steuerung wird standardmafig mit einem 2 m langen

Kabel und optional mit einem 3 m oder 5 m langen Kabel geliefert. Kabel mit einer Lange von

bis zu 10 m sind separat erhéltlich. [Siehe 1.1.5, Bedeutung der Modellbezeichnung.]
Beachten Sie auRerdem, dass das Kabelende, das an die Hoststeuerung (SPS usw.)

angeschlossen wird, lediglich geschnitten wird und keine Vorbereitung erfordert, so dass sich
die Verkabelung einfach gestaltet.

Modell: CB-PAC-0O00O0O
(OO0 gibt die Kabellange L an. Beispiel: 020 = 2 m)
L

Keine
Bearbeitung

Keine
Bearbeitung

Half-Pitch MIL-Steckverbinder
HIF6-40D-1.27R (Hirose Electric)

—
p— ®
Flachkabel (é—adrig) x2

Nr. |Kabelfarbe Verkabelung Nr.  |Kabelfarbe Verkabelung
1A BR-1 1B BR-3

2A RT-1 2B RT-3

3A OR-1 3B OR-3

4A GE-1 4B GE-3

5A GN-1 5B GN-3

6A SW-1 6B SW-3

7A VI-1 7B VI-3

8A GR-1 8B GR-3

oA Flachkabel o Flachkabel
1A T (Pressgeschweil3t) 118 BRA (Pressgeschweil3t)

AWG28 AWG28

12A RT-2 12B RT-4

13A OR-2 13B OR-4

14A GE-2 14B GE-4

15A GN-2 15B GN-4

16A SW-2 16B SW-4

17A VI-2 17B VI-4

18A GR-2 18B GR-4

19A WS-2 19B WS-4
20A SW-2 20B SW-4

[Die Signalzuweisungen der Kabel finden Sie in Abschnitt 2.2.5, PIO-Schaltung.]
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2.3.7 Verdrahtung fur das Teach-Werkzeug (SIO-Anschluss, USB-Anschluss)
SchlieRen Sie ein Teach-Werkzeug (z. B. PC-Software) an.
Der Anschluss ist iber RS232C oder USB moglich. (USB erhalt Prioritat, wenn beide
gleichzeitig angeschlossen sind.)
Bringen Sie den mitgelieferten Blindstecker (DP-4S) am Teach-Werkzeug-Anschluss an, wenn
der Betriebsmodusschalter beim PG/PGF/PGX-Typ auf AUTO gestellt ist.

[1] SIO-Anschluss

SIO-Anschluss Modell Anmerkungen
Steuerungsseite HDR-EC26LFDT1-SLD+
Nr | name. Beschreibung auerschn
1 GND |0V
2 EMGS |Not-Aus-Status-Ausgang
3 VCC |6,5V Spannungseingang
Frontansicht des 4 i
iteeicsktveirgzggfs;?e 4 DTR Er?t(jegﬁ rr?1titb§rsell?t verbunden)
5 |EMGS2 +| Not-Aus-Kontakt Ausgang 2+
6 |EMGS2-|Not-Aus-Kontakt Ausgang 2-
7 NC | Nicht verbunden
8 |RSVWVCC|24 V Spannungseingang
9 |EMGS1 —| Not-Aus-Kontakt Ausgang 1-
10 NC | Nicht verbunden
11 NC | Nicht verbunden
12 |EMGSLI +| Not-Aus-Kontakt Ausgang 1+
13 RTS |Extern mit DSR verbunden Kabel speziell
Extern mit RTS verbunden far
14 CTS |Anschluss- IAl-Produkte

Verbindungserkennungseingang
15 TXD |Daten Uibertragen

16 RXD |Daten empfangen

17 DSR |Geréat bereit (intern mit DSR verbunden)
18 NC |Nicht verbunden

19 NC |Nicht verbunden

20 NC |Nicht verbunden

21 NC |Nicht verbunden

22 |ENBS2 +| Aktivierungskontakt Ausgang 2 +
23 |ENBS1 — | Aktivierungskontakt Ausgang 1 -
24 | ENBSL +| Aktivierungskontakt Ausgang 1 +
25 |ENBS2 - | Aktivierungskontakt Ausgang 2 -
26 GND [0V
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[2] USB-Anschluss

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite

USB-Anschluss Modell Anmerkungen
Steuerungsseite UBBS-4R-D14-4D B-Typ
Pin- | Signal- Beschreibung Drahtquerschnitt

Nr. name

1 Veus 5V

2 D- Kommunikationsdaten —

— USB-Kabel
3 D+ Kommunikationsdaten +
4 GND ov

* SI0 und USB koénnen nicht gleichzeitig angeschlossen werden.

& Vorsicht: 1) Stellen Sie den Betriebsmodusschalter auf MANU, wenn ein Teach-Werkzeug

angeschlossen ist.

2) Schalten Sie die Spannung aus, bevor Sie ein Handprogrammiergeréat
abtrennen.

3) Beachten Sie, dass USB- und SIO-Anschluss nicht gleichzeitig verwendet
werden kénnen. Der USB-Anschluss erhéalt Prioritét.

4) Wenn Sie einen USB-Anschluss im MANU-Modus verwenden, verwenden
Sie den Blindstecker (DP-4S) oder schlieRen das mit der PC-Software
gelieferte Kabel am SIO0-Anschluss an, da die Aktivierungssignal-Erkennung

aktiviert wird.
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Kapitel 3

Betrieb

3.1 Betriebsarten

60

Die MSEL-Steuerung ist eine Programmiersteuerung, die ohne Hoststeuerung betrieben
werden kann.

Zur Programmierung dieser Steuerung wird eine spezielle Programmiersprache von IAl
verwendet — die SEL-Sprache.

[Siehe separates SEL-Programmierhandbuch.]

Betriebsweise

L

— Betrieb im unabhangigen Modus (standalone)
[Siehe Abschnitt 3.4.1, Auto-Start nach Einschalten]

— Betrieb Uber PIO-Schnittstelle P1O-Betrieb (24V 1/0O)
[Siehe Abschnitt 3.4.2, Starten eines Programms durch
Angabe einer Programmnummer]

Betrieb mit Feldbus-Kommunikation (Option)
(DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, EtherNet/IP,

EtherCAT und PROFINET-IO werden untersttitzt.)
[Siehe separates Handbuch fur das jeweilige
Feldbus-Protokoll.]

— Betrieb Uber Betrieb mit serieller Kommunikation (RS232C)
serielle Kommunikationsbefehle [Siehe separates SEL-Programmierhandbuch.]

— Betrieb mit Ethernet-Kommunikation (Option)
[Siehe separates Ethernet-Handbuch.]

— Betrieb Uber ein Teach-Werkzeug
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3.2 Empfangen und Weiterleiten von fur den Betrieb notwendigen

I/O-Signalen

Uber 1/0-Ports kénnen Daten zwischen der MSEL-Steuerung und externen Geréaten

ausgetauscht werden.

Ein Port kann Daten fir einen Kontakt (1 Bit) austauschen.
Die Daten werden tber PIOs (24V 1/0s) oder einen Feldbus Gbertragen.
Mit den Ports kdnnen jeweils entweder PIOs oder ein Feldbus verbunden werden.
Ob ein Feldnetzwerk oder P1Os verwendet werden, wird durch einen Parameter eingestellt.

| MSEL-Steuerung

Datenaustausch '/ 1/O-Schnittstelle

1/O-Einheit

« Standard-1/O
« Erweiterungs-1/0O

<>

Feldbus

Master-Einheit

Feldbus-Schnittstelle
¢ DeviceNet
* CC-Link

Datenaustausch

e

* PROFIBUS-DP
* EtherNet/IP

<:> symbolisiert Datenubertragung.

N\ /

Intern verbunden
(Belegungen
durch Parameter
eingestellt.)

1/0-Ports
Eingangs-| Ausgangs-
port port
16 316
17 317
18 318
19 319
20 320
21 321
22 322
23 323
24 324
25 325
26 326
27 327
28 328
29 329
30 330
31 331

32

332

Informationen zur PIO-Schnittstelle finden Sie in Abschnitt 2.2.5.
Zu den Feldbussen lesen Sie im jeweiligen Handbuch nach.
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(1) 1/O-Zuordnung
Im Folgenden werden die I/O-Portnummern mit den ab Werk eingestellten Funktionen der
MSEL-Steuerung aufgefihrt.
Die Funktionen der I/O-Ports kénnen durch Einstellung der entsprechenden 1/O-Parameter
geandert werden.
[Siehe Abschnitt 2.2.5, PIO-Schaltung, und Kapitel 6, I/O-Parameter.]

1) Wenn I/02 kein Feldbustyp ist (Erweiterungs-1/0-Typ: E/NP/PN/SE1/SE2/IA)

Typ P,\?:'t' Funktion Typ P,\?:'t' Funktion
000 300 |ALM (LED an Frontplatte)
001 301 |RDY (LED an Frontplatte)
002 302 |EMG (LED an Frontplatte)
003 303 [Systemreserve
004 304 |HPS (LED an Frontplatte)
005 305
Interner L Interner el
DI 007 Systemreserve DO 307
(yo1) | 908 (ro1) | 208
009 309
010 310 [Systemreserve
011 311
012 312
013 313
014 314
015 315
016 |[Programmstart 316 |Alarm-Ausgang
017 317 |READY-Ausgang
018 318 |[Not-Aus-Ausgang
019 Universaleingang 319
020 320
021 321
022 322
Extgrlner 023 |Programmnummer (BCD:1-BIN:1)" ExtDeg1er 323
(/01) 024 |Programmnummer (BCD:2-BIN:2)" (/01) 324
025 |Programmnummer (BCD:4-BIN:3)" 325 |Universalausgang
026 |Programmnummer (BCD:8-BIN:8)" 326
027 |Programmnummer (BCD:10-BIN:16)" 327
028 |Programmnummer (BCD:20-BIN:32)" 328
029 [Programmnummer (BCD:40-BIN:64)" 329
030 Universaleingang 330
031 331
032 332 |7-Segment-Benutzeranzeigeziffer
033 333 |7-Segment-Benutzeranzeigeziffer
034 334 |Systemreserve
035 335 |[Systemreserve
036 336 |Systemreserve
037 337 |7-Segment-Anzeige, Aktualisierung
038 338 7-Segment-Anzeige abwechselnd
Interner Interner Benutzer/System
DI 039 |Systemreserve DO 339 |7-Segment-Benutzeranzeige, Spezifikation
(/01) | o040 (/01) | 340 |DTO (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
041 341 |DT1 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
042 342 |DT2 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
043 343 |DT3 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
044 344 |DT4 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
045 345 |DT5 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
046 346 |DT6 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
047 347 |Systemreserve
Externer | 048 Externer| 348
DI bis |Universaleingang DO bis |Universalausgang
(/02) | 295 (1/02) | 595

* Die Angabe der Programmnummer kann tber I/O-Parameter Nr. 30 ,Eingangsfunktionsauswahl 000“
zwischen BCD und BIN umgeschaltet werden.
(1: Programmestart in BCD, 2: Programmstart in binar (BIN))
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2) Wenn 1/02 ein Feldbustyp ist (Erweiterungs-I/O-Typ: CC/CC2/DV/DV2/PR/EP/EC/PRT)

Typ P’\?:'t_ Funktion Typ P’\?:'t_ Funktion
000 300 |ALM (LED an Frontplatte)
001 301 |RDY (LED an Frontplatte)
002 302 |[EMG (LED an Frontplatte)
003 303 |[Systemreserve
004 304 |HPS (LED an Frontplatte)
005 305
Interner 006 Interner 306
DI 007 Systemreserve DO 307
(uo1) | 908 (/o1) | 308
009 309
010 310 [Systemreserve
011 311
012 312
013 313
014 314
015 315
Externer| 016 Externer| 316
DI bis |Universaleingang DO bis |Universalausgang
(/01) | 031 (/o1) | 331
032 332 |7-Segment-Benutzeranzeigeziffer
033 333 |7-Segment-Benutzeranzeigeziffer
034 334 |Systemreserve
035 335 |[Systemreserve
036 336 [Systemreserve
037 337 |7-Segment-Anzeige, Aktualisierung
038 338 7-Segment-Anzeige abwechselnd
Interner Interner Benutzer/System
DI 039 |Systemreserve DO 339 |7-Segment-Benutzeranzeige, Spezifikation
(/01) | o040 (/01) | 340 |DTO (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
041 341 |DT1 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
042 342 |DT2 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
043 343 |DT3 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
044 344 |DT4 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
045 345 |DT5 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
046 346 |DT6 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
047 347 |Systemreserve
048 |Programmstart 348 |Alarm-Ausgang
049 349 |READY-Ausgang
050 350 |[Not-Aus-Ausgang
051 Universaleingang 351
052 352
053 353
054 354
055 |Programmnummer (BCD:1-BIN:1)" 355
Externer | 056 [Programmnummer (BCD:2-BIN:2)" Externer | 356
DI 057 |Programmnummer (BCD:4-BIN:3)" DO 357 |Universalausgang
(102) | 058 |Programmnummer (BCD:8-BIN:8)" (102) | 358
059 |Programmnummer (BCD:10-BIN:16)" 359
060 |Programmnummer (BCD:20-BIN:32)" 360
061 [Programmnummer (BCD:40-BIN:64)" 361
062 Universaleingang 362
063 363
064 364
bis |Universalausgang bis |Universalausgang
295 595

* Die Angabe der Programmnummer kann tber I/O-Parameter Nr.

zwischen BCD und BIN umgeschaltet werden.
(1: Programmestart in BCD, 2: Programmstart in binar (BIN))

30 ,Eingangsfunktionsauswahl 000“
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3.3 Starten der Steuerung

3.3.1 Spannung einschalten und abtrennen
(1) Vorgehensweise zum Einschalten

Das folgende Verfahren ist anzuwenden, wenn die Parameter den Werkseinstellungen

entsprechen und sich die Einheit nicht in einem Fehler- oder Not-Aus-Modus befindet.

Die Nummernzuordnung fur die 1/0-Ports in dieser Beschreibung entspricht ebenfalls den

Werkseinstellungen.

1) Vergewissern Sie sich, dass die Verkabelung ordnungsgemalf vorgenommen wurde, und
schalten dann die Spannung der Peripheriegerate ein. Bei Verwendung von PIO stellen
Sie 24 V fir die PIO bereit. Falls keine Verwendung vorgesehen ist, ist keine
Spannungsversorgung erforderlich. Stellen Sie jedoch in diesem Fall die 1/0O-Parameter
Nr. 10 und Nr. 18 auf ,0: keine Uberwachung®.

2) Schalten Sie die Hauptspannung ein.

3) Wenn die Steuerung ordnungsgemaln gestartet wurde (CPU-Start), wird 1/O-Port Nr. 317
eingeschaltet.

Das Diagramm unten zeigt den Zeitablauf dieses Verfahrens.

Hauptspannung

P ——————

|
|
|
T
|
Steuerungsstatus I| Initialisierung/Selbstdiagnose | Normaler Betrieb
1
|
|
|
]

Spannung der
Peripheriegerate / /V\' ___________________________________

: 1 Status der Spannungsversorgung und
|

:Verbindung werden bei Initialisierung geprift.
1 (Spannungsversorgung fiir DIO und
1 Feldbusverbindung: werksseitig eingestellt)

(2) Vorgehensweise zum Ausschalten
Schalten Sie die Spannung der Peripheriegerate gleichzeitig mit der Hauptspannung oder

spater aus.
| mm e e
1 Spannung der Peripheriegerate i
:gleichzeitig mit der Hauptspannung |
:oder spéter ausschalten. .
___________________________ |
Hauptspannung /

——

Spannung der
Peripheriegerate

-4

/N\Vorsicht: Warten Sie nach dem Ausschalten der Spannung fiir 5 s, bevor Sie sie wieder
einschalten.
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3.3.2 Anzeigefenster
Die vierstellige 7-Segment-LED-Anzeige zeigt den Status der Steuerung an.

Wenn die Einheit normal gestartet wurde, wird nach dem Initialisierungsdisplay ,, = & =
angezeigt. Wird dagegen ,E**** angezeigt, sehen Sie unter ,Fehlerbehebung” in Kapitel 7
nach. Die anderen Codes der 7-Segment-LED-Anzeige werden im Folgenden erlautert.

"-’ “

Bedeutung der LED-Lampen der Steuerung

Nr. | Name Status bei leuchtender LED

1) | RDY |CPU bereit (Programmausfihrung maoglich)

2) ALM CPU Alarm (Fehler auf Operationsaufhebungsebene
oder hdher) erzeugt

3) | EMG |Not-Aus, Fehler in CPU-Hardware oder Elektrikfehler

4) | HPS |Referenzpunktfahrt aller Achsen abgeschlossen

5) | CKE |Systemtaktfehler oder Elektrikfehler

Anzeigefenster (Steuercodes fur Anwendung und Kern)

Anzeige [ Prioritat (Anm)

| Beschreibung

[Steuercodes fiir Anwendung]

AlclE 1 Die Wechselspannung ist abgetrennt (temporarer Stromausfall oder
Abtrennung der Spannungsversorgungseinheit).
E|F|*|* 1 Fehler auf Systemausfallebene vorhanden
8/8|8|8 2 Funktionstest aller 7-Segment-LEDs (Initialisierungssequenz)
Il {n|*|* 2 Anzeige der Initialisierungssequenznummer
l{n|n|* 2 Anzeige der Initialisierungssequenznummer fur Feldnetzwerkkarte
P|lr|d 3 Daten werden ins Flash-ROM geschrieben.
E|lr|G (Displayé\tvechselt) Im Not-Aus-Zustand
eln|b (Display L\:vechselt) Freigabeschalter (Totmannschalter/Sicherheitsgate) ist ausgeschaltet.
E E * *
Eld *}” 4 Fehler auf Kaltstartebene vorhanden (Kritischer Systemfehler)
E | 6| * | * |(Display wechselt)
E 5 * *
E C * *
E|b|*]|* (Display 3vechselt) Fehler auf Operationsaufhebungsebene vorhanden (kritischer Systemfehler)
E|4]|*|*
- r| P 5 Warten auf Eingabe eines Antriebsspannungs-Abschalt-Reset-Signals
- r|s 5 Betriebspause (Warten auf Neustart)
-|1|L|C 6 Servos aller Achsen sind gesperrt.
E A * *
E|9|*|* 7 Fehler auf Nachrichtenebene vorhanden (kritischer Systemfehler)
E 2 * *
plw||x 8 Ein P_rogrfimm wird ausgefihrt (zuletzt gestartetes Programm).
(*** gibt die Programmnummer an.)
Alr|d]|y 8 Bereitschaftsstatus (Startprozedur abgeschlossen in AUTO-Modus)
ridly 8 Bereitschaftsstatus (Startprozedur abgeschlossen in MANU-Modus)
[Steuercodes flr Kern]
E|E|*]|* 1 Fehler auf Kaltstartebene vorhanden
E|C|*]|* 1 Fehler auf Operationsaufhebungsebene vorhanden
E|JA[*|* 2 Fehler auf Nachrichtenebene vorhanden
J|IP|A 2 Springen zur Anwendung
C|/H|F|C 2 Prifprozess Flash-ROM (Kern)
C|H|F|A 2 Prufprozess Flash-ROM (Anwendung)
C|H|S|d 2 Prufprozess SDRAM

Anmerkung 1  Je kleiner der

Wert, desto hdher die Prioritat.
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3.3.3 Status-LEDs

Anzeige des Status der PIO oder des Feldbusses, der am Erweiterungs-1/O-Anschluss

angeschlossen ist.

(1) Status-LEDs bei PIO-Ausfiihrung

O : Leuchtet X : AUS

Name | LED-Zustand | Farbe Beschreibung

. Im Normalbetrieb
RUN © Grin (Blinkt nach Abschluss der Initialisierung)
ERR O Orange | Fehler, Abfall der PIO-Spannung (24 V DC)

(2) Status-LEDs bei DeviceNet-Ausfiihrung

O Leuchtet X :AUS 5 : Blinkt
Name | LED-Zustand | Farbe Beschreibung
O Im Normalbetrieb
A Grin | Konfiguration nicht vorgenommen oder
Einstellung unvollstandig
MS O Orange Fehler, Wiederherstellung unmdglich
Y 9 Fehler, Wiederherstellung mdglich
O OGr gjnng/e Selbstprifung
O Griin Normale Kommunikation
Y Online-Status (keine Verbindung)
NS O Orange Kritischer Verbindungsfehler
Y ZeitUberschreitung bei der Verbindung
O OGr gjnng/e Selbstprifung
(3) Status-LEDs bei CC-Link-Ausfuihrung
O :Leuchtet X :AUS Y :Blinkt
Name | LED-Zustand | Farbe Beschreibung
RUN O Grin | Im Normalbetrieb
o Fehler aufgetreten
(CRC, Stationseinstellung, Baudrate-Einstellung)
ERR Orange - . .
2 Stationsnummer und"Baudrate-EmsteIIung bei
Reset-Aufhebung geéndert

(4) Status-LEDs bei PROFIBUS-DP-Ausfiihrung

O :Leuchtet X :AUS 5% :Blinkt
Name | LED-Zustand | Farbe Beschreibung
O Initialisierung abgeschlossen
Grin | Initialisierung abgeschlossen
MS i o >
(mit Diagnoseereignis)

O Orange | Ausnahmefehler erzeugt

O Griin Normale Kommunikation
NS ¥ Online-Status (in Freigabezustand)

O Orange | Fehler aufgetreten (Parameter, Konfiguration)
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(5) Status-LEDs bei EtherNet/IP-Ausfiihrung

O : Leuchtet X :AUS 7 : Blinkt

Name | LED-Zustand | Farbe

Beschreibung

@)

Grin

MS

Im Betriebszustand und unter Scanner-Kontrolle
(Master)

Aufbauinformationen unvollstandig eingestellt
oder Scanner (Master) inaktiv (Stand-by)

Orange

Kritische Funktionsstérung (Ausnahmezustand
oder kritischer Fehler)

Leichte Funktionsstérung, Wiederherstellung
maglich

Grin

Online-Status
(eine oder mehrere Verbindungen hergestellt)

Online-Status (keine Verbindung hergestellt)

NS

¥ O O| » | O »

Orange

Kritischer Fehler (z. B. doppelte IP-Adresse)

ZeitUiberschreitung bei einer oder mehreren
Verbindungen

(6) Einfache Absolutstatus-LEDs (PC/PG/PCF/PGD-Typ)

O : Leuchtet X :AUS Y : Blinkt
Name | LED-Zustand | Farbe Beschreibung
O Griun | Batterie vollstindig geladen
0 O Orange | Batterie wird geladen
O Rot | Batterie nicht angeschlossen
Zustand Lampe 1 | Zustand Lampe 2 .
Name (Farbe) (Farbe) Beschreibung
O (Griin) O (Griin) Absolutdaten-Reset
abgeschlossen
1,2 O (Rot) O (Griin) Absolutdaten-Reset nicht
abgeschlossen
- O (Rot) Alarm

3.3.4 Erstellen von Positionstabellen und Programmen und Ubertragung

an die Steuerung

Erstellen Sie eine Positionstabelle und schreiben ein Programm in der SEL-Sprache.
Fuhren Sie das Teachen usw. durch und tragen die entsprechenden Koordinaten in die
Positionstabelle ein. Erstellen Sie das Programm in der SEL-Sprache.

[Siehe separates SEL-Programmierhandbuch.

]

Ubertragen Sie die Positionstabelle und Programmdaten an die Steuerung.
[Siehe separates Handbuch fir Ihre PC-Software.]

/N\Vorsicht: Positionierungsfehler konnen sich akkumulieren, wenn fortlaufend inkrementale
Bewegungsbefehle (mit relativer Positionsangabe)” ausgefiihrt werden. Zur
Vermeidung einer Fehlerakkumulation setzen Sie Befehle mit absoluter
Positionsangabe wie zum Beispiel MOVP und MOVL ein.

* MVPI, MVLI, TMPI, TMLI
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3.4 Programmausfihrung

Es gibt zwei Méglichkeiten, ein Programm auszufiihren. Die erste Moglichkeit ist der
automatische Start einer eingestellten Programm-Nr. und die zweite der Start bei externer
Auswahl der Programm-Nr.

3.4.1 Auto-Start nach Einschalten
Nach dem Einschalten der Spannung kann das Programm, dessen Nummer in der
MSEL-Steuerung registriert ist, automatisch ausgefiihrt werden.

1) Stellen Sie die Verbindung zur PC-Software her und setzen I/O-Parameter Nr. 33 auf 1.
Stellen Sie dann die Nummer des auszufiihrenden Programms im anderen Parameter

Nr. 1 ein.
Parametertyp Einstellwert Beschreibung
und Nr.
0 Eingangsport 019 wird als Universaleingang eingestellt.
1 Wenn im AUTO-Modus die Spannung eingeschaltet oder ein Software-Reset
(Werks- durchgefiihrt wird, wird das Programm mit der im anderen Parameter Nr. 1
. eingestellten Nummer ausgefuhrt.
I/O-Parameter | einstellung) D . . .
NI 33 er Elngangsport 019 kan_n als Unlversa_lelnga_mg verwendet werden.
Wenn Eingangsport 019 eingeschaltet wird, wird das Programm, dessen
5 Nummer im anderen Parameter Nr. 1 eingestellt ist, ausgefiihrt. Wenn dieser
Port ausgeschaltet wird, werden alle momentan ausgefihrten Programme
beendet.
|/O-Parameter 19 Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von I/O-Parameter Nr. 33
Nr. 286 (,Eingangsfunktionsauswahl 003") zugewiesen werden soll.
PQP;rsl;et;r 1 bis 255 Stellen Sie die Programmnummer des Programms ein, das Sie automatisch
NI 1 starten wollen.

2) Stellen Sie den Betriebsmodusschalter der MSEL-Steuerung auf AUTO.

3) Schalten Sie die Spannung aus und dann wieder ein.

4) Die MSEL-Steuerung startet neu (das RDY-Signal wird eingeschaltet, um auf den
erfolgreichen Start hinzuweisen), woraufhin das angegebene Programm gestartet wird.

Hauptspannung _,

(AC 100 bis 230 V)

RDY-Ausgang
(Ausgabe von MSEL)

* Ausgabe Uber Ausgangsport Nr. 317,
wenn I/O-Parameter Nr. 47 nicht O ist.

Programm

Programmausfiihrung
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& Vorsicht: Nach dem Einschalten der Spannung kénnen unerwartete Bewegungen des
Roboters geféhrliche Situationen herbeiftihren.
Sehen Sie aus Sicherheitsgriinden eine Sperre vor, so dass ein Programm erst
ausgefiihrt werden kann, nachdem uiber einen Druckknopfschalter o. A. ein
Bestatigungssignal eingegeben wurde.
Im Folgenden finden Sie ein Betriebsbeispiel.

1) Setzen Sie Parameter Nr. 33 auf 2.

Das Programm wird gestartet, wenn Eingangsport 019 eingeschaltet wird, und beendet,
wenn dieser Port ausgeschaltet wird.

2) Stellen Sie den Betriebsmodusschalter der MSEL-Steuerung auf AUTO.

3) Schalten Sie die Spannung aus und dann wieder ein.

4) Stellen Sie sicher, dass der Eingangsport 019 nach einer Wartezeit von 0,01 s nach dem
Start der MSEL-Steuerung (RDY-Signal wird eingeschaltet, um auf den erfolgreichen Start
hinzuweisen) eingeschaltet wird.

5) Das angegebene Programm wird ausgefihrt.

RDY-Ausgang -
(Ausgabe von MSEL)
* Ausgabe Uber Ausgangsport Nr. 317, 3)
wenn I/O-Parameter Nr. 47 nicht O ist.
Eingangsport 019 >
gt
Programm Programmausfiihrung
< Min 0,01 s
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3.4.2 Starten eines Programms durch Angabe einer Programmnummer

Das zu startende Programm kann durch externe Angabe der Nummer und die Eingabe des

Startsignals ausgefuihrt werden.

1) Stellen Sie die Verbindung zur PC-Software her und nehmen die Einstellung vor. Ziehen

Sie dazu die Einstellwerte in der folgenden Tabelle heran.

Parametertyp Einstellwert Beschreibung Einstellung
und Nr.
0 Eingangsport 016 wird als Universaleingang eingestellt.
Nachdem die Nummer des auszufilhrenden Programms
1 in den Eingangsports 023 (niederwertigstes Bit [LSB]) bis
(Werks- 030 (héchstwertiges Bit [MSB]) als BCD eingestellt
einstellung) wurde, wird das Programm durch Einschalten des
9 Eingangsports 016 gestartet. (Einschalten des
I/O-Parameter . A
NI 30 Eingangsports 016 fir mindestens 0,1 s.) 1 oder 2
) Nachdem die Nummer des auszufiihrenden Programms
in den Eingangsports 023 (niederwertigstes Bit [LSB]) bis
2 030 (héchstwertiges Bit [MSB]) als BCD eingestellt
wurde, wird das Programm durch Einschalten des
Eingangsports 016 gestartet. (Einschalten des
Eingangsports 016 fir mindestens 0,1 s.)
0 Eingangsports 023 bis 030 werden als Universaleingange
NI 30 = 1/0- eingestellt. 1
1 c-)derg Parameter 1 Eingangsports 023 bis 030 werden als Ports fir die (NI. 44 = 2)
Nr. 37 bis 44 _ Angabe der Nummer des zu startenden Programms '
(Nr.44=2) | .
eingestellt.

&Vorsicht:

oder mit Hilfe des Programmstart-Befehls EXPG aus.

Die maximale Anzahl der Programme betragt 255. Uber die Angabe eines
BCD-Codes kdnnen jedoch nur die Programme Nr. 1 bis Nr. 99 ausgefuhrt
werden. Fihren Sie bei Verwendung von BCD-Codes Programm Nr. 100 bis
Nr. 255 Uber den automatischen Programmestart beim Start der Steuerung

2) Warten Sie nach dem Start der MSEL-Steuerung (ordnungsgemaler Start: RDY-Signal

EIN) mindestens 0,01 s, bevor Sie die Programmnummer eingeben.

3) Stellen Sie in den mit I/O-Parameter Nr. 30 eingestellten Eingangsports die
Programmnummer des Programms ein, das Sie starten wollen.

4) Stellen Sie die Programmnummer ein und schalten nach 0,05 s oder mehr den
Eingangsport 016 (Programmestart) ein.

5) Lassen Sie den Eingangsport 016 (Programmstart) fur 0,1 s eingeschaltet.

6) Das angegebene Programm wird ausgefihrt.

<—» | 1) Min. 0,01 s

RDY-Ausgang
(Ausgabe von MSEL)

* Ausgabe Uber Ausgangsport Nr. 317,
wenn I/O-Parameter Nr. 47 nicht O ist. 2)

4
Programm-Nr. [ Programmnummer >

(Ausgabe vom Host)

< > Min. 0,1 s
Programmstart 4)
(Ausgabe vom Host) < >
3) Minl 0,05 s
5) y
Programm Programmausfiihrung
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3.4.3 7-Segment-Anzeige durch SEL-Programm
Die 7-Segment-LED-Anzeige im Anzeigefenster an der Frontplatte zeigt normalerweise
Systeminformationen an. Sie kann jedoch auf das erstellte SEL-Programm umgestellt werden.
(SEL-Programm- und Systeminformationen werden abwechselnd angezeigt.)
Fur die Steuerung der 7-Segment-LED-Anzeige werden die Portnummern 332, 333 und 337
bis 346 verwendet.

Port-Nr. Funktion
332 Angabe der auf der 7-Segment-Anzeige anzuzeigenden Ziffern
333 Angabe der auf der 7-Segment-Anzeige anzuzeigenden Ziffern
334
335 Verwendung nicht mdglich
336
337 7-Segment-Anzeige, Aktualisierung
338 7-Segment-Anzeige abwechselnd SEL/System
339 7-Segment-Anzeige, Spezifikation
340 DTO (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
341 DT1 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
342 DT2 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
343 DT3 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
344 DT4 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
345 DT5 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
346 DT6 (7-Segment-Benutzeranzeige-Bit)
347 Verwendung nicht moglich

1) Geben Sie in Port Nr. 332 und 333 die Ziffer des anzusteuernden Segments an.

EIN/AUS-Zustand der Ports und entsprechende Ziffern 0: AUS 1: EIN

Nr. 332 0 1 0 1
Nr. 333 0 0 1 1
Anzusteuernde Ziffer 1 2 3 4
¥ ¥ ¥ ¥

L4 L4 .4 L 4

N

&Vorsicht: Bei der Werkseinstellung der Parameter gelten die oben angegebenen Portnummern.
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2) Legen Sie in Port Nr. 339 die Einstellung fir den Wechsel zwischen SEL-Programm- und
Systeminformationsanzeige fest.

Einstellwert Funktion
5 0 Systemanzeige erfolgt
Port-Nr. 339 1 SEL-Programm-Anzeige erfolgt

3) Das Display wechselt im Sekundentakt zwischen zwischen SEL-Programm- und
Systemanzeige, wenn Port Nr. 339 = 1 und Port Nr. 338 auf 1 gestellt wird.

&Vorsicht: Bei Einstellung von Port Nr. 338 auf O und Port Nr. 339 auf 1:

e Das Display zeigt die Benutzeranzeige, ohne im Sekundentakt zu wechseln.

e Wenn ein Fehler auf Operationsaufhebungsebene, Kaltstartebene oder
Systemausfallebene auftritt, erscheint die Systemanzeige (Fehleranzeige).

¢ Wenn ein Fehler auf Nachrichtenebene auftritt oder es in einem anderen Zustand
als einem Fehlerzustand ist (Schreibvorgang ins Flash-ROM usw.), erscheint
keine Systemanzeige (Fehleranzeige). Wenn es erforderlich ist, auch Fehler
auf Nachrichtenebene oder Zustande auRer Fehlerzustand anzuzeigen, stellen
Sie in diesem Fall Port Nr. 338 auf 1, um die Wechselanzeige zu aktivieren.

4) Die Ports Nr. 340 bis 346 entsprechen den Bits der 7-Segment-Anzeige.

5) Die Anzeige auf den 7-Segment-LEDs erfolgt bei der EIN-Flanke (0 — 1 — 0) von Port
Nr. 337.
(Das in Port Nr. 340 bis 346 eingestellte 7-Segment-Schema wird auf der in Port Nr. 332
und 333 eingestellten Ziffer angezeigt.)

&Vorsicht: Bei der Werkseinstellung der Parameter gelten die oben angegebenen Portnummern.
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Verwendung

1) Stellen Sie den Anzeigemodus in Port Nr. 338 und 339 ein.

2) Stellen Sie die zu verwendende (aktualisierende) Ziffer in Port Nr. 332 und 333 ein.

3) Stellen Sie das Anzeigeschema des 7-Segment-Displays in den Ports Nr. 340 bis 346 ein.

4) Schalten Sie Port Nr. 337 (Aktualisieren) wie folgt: AUS — EIN — AUS. (Aktualisierung
erfolgt bei EIN-Flanke.)

Zur Anzeige auf anderen Ziffern wiederholen Sie die Schritte 2) bis 4).
Nachdem das anzuzeigende SEL-Programm abgeschlossen wurde, bleibt die Anzeige
erhalten, bis Port Nr. 339 ausgeschaltet wird.

Beispielprogramm: Anzeige von 1234

Nr.l E| N| Cnhd | Cmnd | Operand1 | Operand 2 | Pst Comment

1 LET 99 3

2 ouT 338 339 Abwechselnde Anzeig_e von
Benutzer- und Systeminformationen

3 BTOF 337

4 | * Daten 1. Ziffer

5 LET 99 0

6 ouT 332 333 Auswahl Ziffer 1

7 LET 99 3 3 = Anzeigedaten , 1"

8 ouT 340 346 7-Segment-Schema 1

9 BTON 337 Aktualisieren EIN

10 BTOF 337 Aktualisieren AUS

11 | * Daten 2. Ziffer

12 LET 99 1

13 ouT 332 333 Auswahl Ziffer 2

14 LET 99 118 118 = Anzeigedaten ,.2"

15 ouT 340 346 7-Segment-Schema 2

16 BTON 337 Aktualisieren EIN

17 BTOF 337 Aktualisieren AUS

18 | * Daten 3. Ziffer

19 LET 99 2

20 ouT 332 333 Auswahl Ziffer 3

21 LET 99 103 103 = Anzeigedaten ,3"

22 ouT 340 346 7-Segment-Schema 3

23 BTON 337 Aktualisieren EIN

24 BTOF 337 Aktualisieren AUS

25 | * Daten 4. Ziffer

26 LET 99 3

27 ouT 332 333 Auswahl Ziffer 4

28 LET 99 75 75 = Anzeigedaten ,4"

29 ouT 340 346 7-Segment-Schema 4

30 BTON 337 Aktualisieren EIN

31 BTOF 337 Aktualisieren AUS

32

33 EXIT
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Kapitel 4

Referenzpunktfahrt/Absolutdaten-Reset

Es gibt drei Arten von Gebern fir die Messung der aktuellen Position der Achse.
1) Bei der Inkrementalausfihrung muss nach jedem Einschalten der Spannungsversorgung eine
Referenzpunktfahrt durchgefiihrt werden.

2) Bei der Batterielos-Absolutausfiihrung muss nur dann ein Absolutdaten-Reset durchgefiihrt
werden, wenn der Motor ausgetauscht wurde oder ein Absolutdatenfehler aufgetreten ist.

3) Bei der einfachen Absolutausfiihrung werden die Koordinatendaten mit Hilfe der Pufferbatterie
gespeichert. Es ist nicht notwendig, jedes Mal eine Referenzpunktfahrt durchzuftihren. Bei der
Erstinbetriebnahme des Systems oder nach einem Austausch der Batterie muss jedoch ein
Absolutdaten-Reset ausgefiihrt werden.

Zeitablauf fur Referenzpunktfahrt und Einstellung
Angeschlossene Absolutdaten-Reset in achsen- | Relevanter
Gebertyp . )
Achsenserie Referenz- Absolutdaten-Reset spez. Par. | Abschnitt
punktfahrt Nr. 38
RCP4-2 Bei
Inkremental- | (Linear-, Einschalten 0 41
ausfihrung |Rotationsachsen |der '
und Greifer) Spannung
RCP5, RCP6
. (Linear-, :
Batterielos- Rotationsachsen o Be! Motorausta_usch 2 4.2
Absolut- : e Bei Auftreten eines
- und Greifer)
ausfuhrung IXP Absolutdatenfehlers
(SCARA-Roboter) 2 43
e Beim ersten Start
Einfache R(_3P4-2 e Wenn die Spannung der
(Linear-, Steuerung ausgeschaltet und
Absolut- | - tionsachsen die Batterie ausgetauscht wird 2 4.4
ausfuhrung ! e ausgetau Wi

und Greifer)

e Wenn das Geberkabel von der
Steuerung abgetrennt wird

Im Folgenden wird die jeweilige Vorgehensweise beschrieben. (In diesem Handbuch wird die
Vorgehensweise fir die PC-Software erlautert. Informationen zur Bedienung eines
Handprogrammiergerats finden Sie im Betriebshandbuch des jeweiligen Produkts.)

4.1 Vorbereitung der Referenzpunktfahrt (Inkrementalausfiihrung)

1) Schalten Sie die Spannung der Steuerung aus.
2) SchlieRBen Sie die Steuerung mit Hilfe des Spezialkabels an den PC an.

3) Schalten Sie die Spannung der Steuerung ein und stellen die Verbindung zu einem

Teach-Werkzeug (z. B. PC-Software) her.
4) Bestatigen Sie, dass kein Fehler erzeugt wurde (und RDY in der 7-Segment-LED-Anzeige
erscheint).
5) Nachdem Sie die Servo-EIN-Taste gedriickt haben, driicken Sie die
Referenzpunktfahrt-Taste. Nach Abschluss der Referenzpunktfahrt wird der
Referenzpunkt eingerichtet.
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4.2 Vorbereitung des Absolutdaten-Resets
(bei Batterielos-Absolutausfiihrung aul3er SCARA-Robotern)

& Vorsicht: Im Normalfall ist es nicht notwendig, einen Absolutdaten-Reset durchzufiihren.
Nehmen Sie jedoch einen Absolutdaten-Reset vor, wenn ein Absolutdatenfehler
aufgetreten ist oder der Roboter zum Beispiel fiir den Austausch des Motors
zerlegt wurde. Andernfalls kénnten Fehlfunktionen oder kritische Betriebsfehler
des Roboters resultieren.

1) Schalten Sie die Spannung der Steuerung ein und stellen die Verbindung zur PC-Software
her.

2) Legen Sie vor der Durchfuihrung eine Sicherheitskopie der Parameter an.
Wahlen Sie im Menu der PC-Software [Parameter] — [Bearbeiten], um das
Parameterbearbeitungsfenster anzuzeigen. Klicken Sie im Parameterbearbeitungsfenster
auf die Schaltflache ,Speichern unter, um die Parameter in einer Datei zu speichern.

O

3) Wahlen Sie im Menu der PC-Software [Steuerung] — [Kalibration Referenzpunkt/
Absolutwertgeber-Reset].

Steuerung  Werkzeug  Fenster  Hilfe
Erneut verbinden
Baudrate ndern
Offline-Modus (Port schliefen)

SEL-Globaldatensicherung »
Alle Daten sichern »

Ins Flash-ROM schreiben
Speicher initialisieren >

Wiederherstellung der Schreibdaten auf Flash-ROM (um eine Generatien zuriick)(Q) »
Kalibration Referenzpunkt/Absolutwertgeber-Reset

Software-Reset
Fehler-Reset

Antriebsspannungsanforderung

4) Es wird ein Warnfenster angezeigt. Uberpriifen Sie den Inhalt und klicken dann auf OK.
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5) Das Fenster ,Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset" erscheint.
Wabhlen Sie die Registerkarte fur Achse 4.

<2 Klbrt. Referenzpunkt/Ab...  — O X

?AchselﬂhchsezlAchseElAchse&l

Serwvo AUS

Obsolutwertgeber-5Status zuricksetzen
Servo EIN

Referenzpunktfahrt
Ibsolutwertgeber-Reset

Stop

Start

6) Klicken Sie auf die Taste ,Start”, wahrend die Registerkarte fiir Achse 4 ausgewahlt ist. Es
erscheint dann ein Warnfenster. Heben Sie den Not-Aus auf, priifen den Inhalt und klicken
auf ,Ja“, um die Referenzpunktfahrt der Achse, deren Referenzpunkt eingestellt werden
soll, auszufuhren.

<l K|brt, Referenzpunkt/Ab..  — O >

:aRChSEEIRChSEEIRChSEQI

Sexrwvo AUS

hbsolutwertgeber-5tatus zuricksetzen
Servo EIN

Referenzpunktfahrt
Absoluctwertgeber—-Reset

Stop

S5tart

| -

& Vorsicht: Die Referenzpunktfahrt startet, sobald Sie auf ,Ja“ geklickt haben.
Wenn die Achse wahrend der Referenzpunktfahrt durch ein Peripheriegerat
blockiert wird, wird die Referenzpunktfahrt an dieser Position beendet. Der
richtige Referenzpunkt kann in diesem Fall nicht ermittelt werden. Achten Sie
darauf, dass keine Peripheriegerate die Achse blockieren kénnen.
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7) SchlieRBen Sie das Fenster ,Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset", nachdem die
Referenzpunktfahrt beendet wurde. AnschlieBend erscheint das Fenster ,Ins Flash-ROM
schreiben*.

Markieren Sie ,Parameter” und klicken dann auf ,Ja“, um den Schreibvorgang zu starten.
Nach der Beendigung fiihren Sie einen Software-Reset durch.

PC Interface Software fiir X-SEL *

Ins Flash-ROM schreiben?

(" Blle Datenbereiche schreiben.
(* husgewdhlten Datenbereich schreiben.

[ Programm

[T Symbol

[T Position

[T "Position™ immer ausgewdhlt.
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4.3 Absolutdaten-Reset fur SCARA-Roboter

(Batterielos-Absolutausfiuhrung)

Der SCARA-Roboter kann ohne besondere MalRnahmen in Betrieb genommen werden, da
bereits vor der Auslieferung aus dem Werk ein Absolutdaten-Reset durchgefiihrt wurde. Ein
Absolutdaten-Reset wird jedoch notwendig, wenn ein Absolutdatenfehler aufgetreten ist oder
der Roboter zum Beispiel fur den Austausch des Motors zerlegt wurde.

3N3515-WA 4N3515-WA
Robotermodell 3N4515-WA 4N4515-WA
(3-Achsen-Absolutausfihrung) | (4-Achsen-Absolutausfiihrung)
(Absolutdaten-Reset Anm- 1)) (Absolutdaten-Reset (Anm- 1))
J1-Achse ! !
Betrieb Betrieb
(Absolutdaten-Reset A" 1)) (Absolutdaten-Reset (Anm- 1))
J2-Achse 1 |
Betrieb Betrieb
(Absolutdaten-Reset Anm- 1)) (Absolutdaten-Reset (Anm- 1))
Z-Achse ! !
Betrieb Betrieb
(Absolutdaten-Reset Anm- 1))
R-Achse |
Betrieb

Anmerkung 1 Die Durchfihrung ist erforderlich, wenn ein Absolutdatenfehler aufgetreten ist
oder der Roboter zum Beispiel fur den Austausch des Motors zerlegt wurde.

Im Folgenden wird die Durchfiihrung eines Absolutdaten-Resets beschrieben.

(In diesem Handbuch wird die Vorgehensweise firr die PC-Software erlautert. Informationen
zur Bedienung eines Handprogrammiergerats finden Sie im Betriebshandbuch des jeweiligen
Produkts.)

& Vorsicht: Bei der Referenzpunktfahrt bewegt sich die Achse zum mechanischen Anschlag.

Achten Sie darauf, dass der Platz fur die Referenzpunktfahrt ausreicht und die
Achse wahrend der Referenzpunktfahrt nicht durch Peripheriegerate blockiert
werden kann.

Mechanischer

Anschlag Referenzpunkt
J2-Achse | | J2-Achse
o= e
. ! .‘:,\‘ .
oy e
—'t:‘.gi) i
: “;I B H
e
I
R IR
i @ AN,
il Hll ::] Mechanischer
———- -5/ Anschlag
i ﬂﬁ:‘ /vertikale
i —E'__'_—_\AChse
130 Grad 1 Referenzpunkt
ho! vertikale Achse
[
o= lin b
= NN U mm T o
=2\ ~ Referenzpunkt L | 1
'~ Jl-Achse -
Mechanischer d i
Anschlag J1-Achse I ‘
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4.3.1 Vorbereitung des Absolutdaten-Resets

& Vorsicht: eIm Normalfall ist es nicht notwendig, einen Absolutdaten-Reset durchzufiihren.
Nehmen Sie jedoch einen Absolutdaten-Reset vor, wenn ein Absolutdatenfehler
aufgetreten ist oder der Roboter zum Beispiel fir den Austausch des Motors
zerlegt wurde. Andernfalls kdnnten Fehlfunktionen oder kritische Betriebsfehler
des Roboters resultieren.

¢ Es kann vorkommen, dass die angegebenen Koordinaten fir den
Positionierungspunkt vor und nach der Durchfiihrung des Absolutdaten-Resets
nicht erreicht werden kénnen.
[Siehe ,Scattered Positioning Points" im Betriebshandbuch des
IXP-SCARA-Roboters.]

1) Schalten Sie die Spannung der Steuerung ein und stellen die Verbindung zur PC-Software
her.

2) Legen Sie vor der Durchfuihrung eine Sicherheitskopie der Parameter an.
Wahlen Sie im Menu der PC-Software [Parameter] — [Bearbeiten], um das
Parameterbearbeitungsfenster anzuzeigen. Klicken Sie im Parameterbearbeitungsfenster
auf die Schaltflache , Speichern unter, um die Parameter in einer Datei zu speichern.

O

3) Wahlen Sie im Menu der PC-Software [Steuerung] — [Kalibration Referenzpunkt/
Absolutwertgeber-Reset].

Steuerung  Werkzeug  Fenster  Hilfe
Erneut verbinden
Baudrate dndern

Offline-Modus (Port schliefen)
SEL-Globaldatensicherung »
Alle Daten sichern b

Ins Flash-ROM schreiben
Speicher initialisieren >
Wiederherstellung der Schreibdaten auf Flash-ROM (um eine Generatien zuriick)(Q) »

Kalibration Referenzpunkt/Absolutwertgeber-Reset

Software-Reset
Fehler-Reset

Antriebsspannungsanforderung
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4) Es wird ein Warnfenster angezeigt. Uberpriifen Sie den Inhalt und klicken dann auf OK.

5) Das Fenster Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset" erscheint. Wahlen Sie die Registerkarte
der Achse, fir die ein Absolutdaten-Reset durchgefihrt werden soll.
Wabhlen Sie fur die Einrichtung des Referenzpunkts die Registerkarte der J1- (Achse 1)
oder J2-Achse (Achse 2).

Fur die Z-Achse (Achse 3) und R-Achse (Achse 4) ist die Durchfihrung erst nach J1 und
J2 maglich.

<& Klbrt, Referenzpunkt/Abs.-Reset — | et

| achse2 (32) | achse3(Z) | Achsed (R)

Servo AOS

Absolutwertgeber-5Status zuriicksetzen

Servo EIN

Referenzpunktfahrt

Absolutwertgeber-EReset

Jog -> Grundposition (Markierung) {j

Sexrvo AUS

Hot-RAus -»> Einschieben des Positionierstifts {j
Autom. Aktualisierung der Referenzposition

Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe {j

Starc
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6) Klicken Sie auf die Taste ,Start", wahrend die Registerkarte fiir Achse 1 (J1) oder Achse 2
(J2) ausgewahlt ist. Es erscheint dann ein Warnfenster. Heben Sie den Not-Aus auf,
prufen den Inhalt und klicken auf ,Ja“. Die Referenzpunktfahrt der Achse, fir die der
Absolutdaten-Reset durchgefuhrt werden soll, startet.

<21 Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset - O *

Achse2 (J2) ] ZAchse3 (Z) ] Zchsed (R) ]

Serwvo AUS

Absolutwertgeber-5tatus zuricksetzen

Servo EIN

Referenzpunktfahrt

Absolutwertgeber-Reset

Jog ->» Grundposition (Markierung) U

Servo AUS

Not-Aus -> Einschieben des Positionierstifts U
Autom. Aktualisierung der Referenzposition

Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe U

& Vorsicht: Die Referenzpunktfahrt startet, sobald Sie auf ,Ja“ geklickt haben. Der
Standardreferenzpunkt ist die zu Beginn dieses Abschnitts angegebene Position.
Wenn die Achse wahrend der Referenzpunktfahrt durch ein Peripheriegerat
blockiert wird, wird die Referenzpunktfahrt an dieser Position beendet. Der
richtige Referenzpunkt kann in diesem Fall nicht ermittelt werden. Andernfalls
koénnte es Kollisionen oder unerwarteten Bewegungen kommen, die
Fehlfunktionen oder kritische Betriebsfehler des Roboters oder eines
Peripheriegerats verursachen kénnen. Achten Sie darauf, dass der Platz fir die
Referenzpunktfahrt ausreicht und die Achse wahrend der Referenzpunktfahrt
nicht durch Peripheriegerate blockiert werden kann.

7) Nach Abschluss der Referenzpunktfahrt erscheint das Fenster ,Jog -> Grundposition“.
Dricken Sie die Tasten ,— (-)“ und ,— (+)“, um den Arm an eine Position in der Nahe des
Bezugspunkts zu bewegen. [Der Bezugspunkt wird in der Abbildung in Schritt (8) gezeigt.]
Bei Bedarf kdnnen Sie auRerdem die Jog-Geschwindigkeit und Schrittweite (Inch-Strecke)
anpassen. Klicken Sie auf OK, wenn sich der Arm in der Ndhe des Bezugspunkts befindet.
Klicken Sie auf OK, wenn Sie den Arm von Hand an den Bezugspunkt bewegen.

- Jog -» Gru.. — O X

Zur Standardstellung joggen

Jog—-Geschw. 1)
Schrittweite (0.00

<= () ‘ = (+) ‘

: OK Abbrechen
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8) Losen Sie einen Not-Aus aus und stecken das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢p4) am
Bezugspunkt der J1- bzw. J2-Achse ein.

1S

Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢4) J2-Achse

9) Wenn Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢4) eingesteckt haben, klicken Sie im
Fenster ,Not-Aus -> Einschieben des Positionierstifts” auf OK.

<& Not-Aus -> Einschieben des Position..,  — O x

Not-Aus -> Einschieben des Positionierstifts

O Abbrechen
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10) Entfernen Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢4) und heben den Not-Aus auf.
Klicken Sie im Fenster ,Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe* auf OK.

-l Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freig.. — O X

Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe

11) Wenn der Absolutdaten-Reset einer der beiden Achsen J1 und J2 noch nicht
abgeschlossen wurde, gehen Sie zu Schritt 5) zuriick, um den Absolutdaten-Reset der
anderen Achse auszufihren.

12) Fihren Sie den Absolutdaten-Reset fiir Achse 3 (Z) durch.
Klicken Sie auf die Taste ,Start“, wahrend die Registerkarte fir Achse 3 (Z) ausgewahlt ist.
Es erscheint dann ein Warnfenster. Heben Sie den Not-Aus auf, priifen den Inhalt und
klicken auf ,Ja“. Die Referenzpunktfahrt der Z-Achse startet.
Nach der Referenzpunktfahrt wird der Absolutdaten-Reset abgeschlossen.

<1 K|brt. Referenzpunkt/Abs.-Reset - O X

Achselfaljlncnseztazj?

Achse&(R]]

Sexrvo RUS

Absolutwertgeber-Status zuriicksetzen
Servo EIN

Referenzpunktfahrt
Absolutwertgeber-Reset

Stop

Start |

& Vorsicht: Die Referenzpunktfahrt startet, sobald Sie auf ,Ja“ geklickt haben. Der
Standardreferenzpunkt ist die zu Beginn dieses Abschnitts angegebene Position.
Wenn die Achse wahrend der Referenzpunktfahrt durch ein Peripheriegerat
blockiert wird, wird die Referenzpunktfahrt an dieser Position beendet. Der
richtige Referenzpunkt kann in diesem Fall nicht ermittelt werden. Andernfalls
koénnte es Kollisionen oder unerwarteten Bewegungen kommen, die
Fehlfunktionen oder kritische Betriebsfehler des Roboters oder eines
Peripheriegerats verursachen kénnen. Achten Sie darauf, dass der Platz fiir die
Referenzpunktfahrt ausreicht und die Achse wahrend der Referenzpunktfahrt
nicht durch Peripheriegerate blockiert werden kann.
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13) Fihren Sie den Absolutdaten-Reset fir Achse 4 (R) durch.
Klicken Sie auf die Taste ,Start“, wahrend die Registerkarte fur Achse 4 (R) ausgewabhlt ist.
Es erscheint dann ein Warnfenster.
Heben Sie den Not-Aus auf und klicken auf ,Ja“, um die Referenzpunktfahrt der
ausgewahlten Achse zu starten.

<&l Klbrt, Referenzpunkt/Abs.-Reset — O X

Achsel (J1) | Achse2 (J2) | Achse3 (Z) Achse*}(R]l

Servo RUS

Ibszsolutwertgeber-5tatus =zuriicksetzen

Servo EIN

Referenzpunktfahrt

Absolutwertgeber-Reset

Jog ->» Grundposition (Markierung) U

Servo AUS

Hot-Aus -> Einschieben des Positionierstifts U
Autom. Aktualisierung der Referenzposition

Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe U

14) Das Fenster ,Jog -> Grundposition“ erscheint. Driicken Sie die Tasten ,« (=) und ,— (+),
um den Arm an eine Position in der Nahe des Bezugspunkts zu bewegen. [Der
Bezugspunkt wird in der Abbildung in Schritt 15 gezeigt.]

Bei Bedarf kdnnen Sie auRerdem die Jog-Geschwindigkeit und Schrittweite (Inch-Strecke)
anpassen. Klicken Sie auf OK, wenn sich der Arm in der Nahe des Bezugspunkts befindet.
Klicken Sie auf OK, wenn Sie den Arm von Hand an den Bezugspunkt bewegen.

- Jog -» Gru.. — O X

Zur Standardstellung joggen

Jog-Geschw. 5
Schrittweite (0.00

<= () ‘ = (+) ‘

: OK Abbrechen
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15) Ldsen Sie einen Not-Aus aus und nehmen manuell eine Anpassung auf den Bezugspunkt
fur die R-Achse vor. Stecken Sie dann das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢3) ein. Wie
in der Abbildung unten gezeigt, richten Sie die Position entweder anhand der Abflachung
an der Spitze der R-Achse oder der Abflachung um das Loch zum Einstecken des

Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢3) aus.

" Referenzpunkt-
Einstellwerkzeug (¢3)

_7- —_ \_Abflachung

& Vorsicht: Achten Sie darauf, die Kabel und Leitungen am Werkzeug nicht zu verdrehen.

16) Wenn Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢4) eingesteckt haben klicken Sie im

Fenster ,,Not-Aus -> Einschieben des Positionierstifts” auf OK.

<& Mot-Aus -» Einschieben des Position... — O X

Not-Aus -> Einschieben des Positionierstifts

6124

{Abbrechen
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17) Entfernen Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (¢3) und heben den Not-Aus auf.
Klicken Sie im Fenster ,Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe* auf OK.

&l Entfernen des Positionierstifts -» Not-Aus-Freig.. — O X

Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe

OFE

18) Nachdem die Einstellung bei allen Achsen, fiir die ein Absolutdaten-Reset notwendig ist,
abgeschlossen wurde, schlieBen Sie das Fenster ,Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset".
Anschliel3end erscheint das Fenster ,Ins Flash-ROM schreiben”. Markieren Sie
.Parameter” und klicken dann auf ,Ja"“, um den Schreibvorgang zu starten. Nach der
Beendigung fiihren Sie einen Software-Reset durch.

(Information) Wenn der Absolutdaten-Reset aller Achsen abgeschlossen wurde, ist es
maoglich, sofort ins Flash-ROM zu schreiben.

PC Interface Software fr X-SEL

Ins Flash-ROM schreiben?

[T Programm

[T Symbol

[ Position

(" Alle Datenbereiche schreiben.

{* Ausgewdhlten Datenbereich schreiben.

[T "Position”™ immer ausgewahlt.

X
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4.4 Einfache Absolutausfiihrung (nur PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Eine Steuerung in einfacher Absolutausfiihrung speichert die Positionsdaten eines Gebers mit
Hilfe der Pufferbatterie. Es ist daher nicht notwendig, nach jedem Einschalten eine
Referenzpunktfahrt durchzufihren.

Damit die Geberpositionsdaten gespeichert werden kdnnen, muss der Referenzpunkt
registriert werden (Absolutdaten-Reset).

Anhand des Leuchtschemas der Status-LEDs fur die Treiber der verschiedenen Achsen kann
gepruft werden, ob ein Absolutdaten-Reset notwendig ist oder nicht. Fihren Sie einen
Absolutdaten-Reset durch, falls die Status-LEDs fur den Treiber anzeigen, dass der Reset
nicht abgeschlossen wurde.

4.4.1 Status-LEDs
Zeigen den Status (Zustand) fur die verschiedenen angeschlossenen Achsen an.
o: Leuchtet, x: AUS, v¢: Blinkt

Name| LED-Zustand | Farbe Beschreibung
O Grun | Batterie vollstdndig geladen
0 O Orange | Batterie wird geladen
O Rot | Batterie nicht angeschlossen
Zustand Lampe 1| Zustand Lampe 2 .
Name (Farbe) (Farbe) Beschreibung
O (Grin) O (Grin) Absolutdaten-Reset
abgeschlossen
1,2 O (Rot) O (Griin) Absolutdaten-Reset nicht
abgeschlossen
- O (Rot) Alarm

4.4.2 Vorbereitung des Absolutdaten-Resets
Im Folgenden wird die Durchfiihrung eines Absolutdaten-Resets beschrieben.
(In diesem Handbuch wird die Vorgehensweise firr die PC-Software erlautert. Informationen
zur Bedienung eines Handprogrammiergerats finden Sie im Betriebshandbuch des jeweiligen
Produkts.)

1) Informationen zur Bedienung eines Handprogrammiergerats finden Sie im
Betriebshandbuch des jeweiligen Produkts [siehe Kapitel 1 oder 2].

2) Schalten Sie die Spannung der Steuerung ein und stellen die Verbindung zur PC-Software
her.

3) Befolgen Sie zur Durchfiihrung eines Resets Abschnitt 4.2, Vorbereitung des
Absolutdaten-Resets.
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4.4.3 Einfache Absolutausfiihrung
Im Lieferumfang von Steuerungen in einfacher Absolutausfiihrung sind die Pufferbatterien und
Pufferbatteriebox enthalten. Fur jede Achsennummer hat die Pufferbatterie eine bestimmte
Position. Die folgende Abbildung zeigt, wie die Batterien in die Pufferbatteriebox eingesetzt
werden. Es wird aulBerdem angegeben, wo die Steckverbinder der Pufferbatteriekabel
eingesteckt werden. Schlie3en Sie diese ordnungsgemar gemaf der Abbildung unten an.

® Frontansicht nach Entfernen der Abdeckung der Pufferbatterieeinheit

Nicht verwendet

|

Nicht verwendet

[

XS

Nicht verwendet

Batterie fiir 1. Achse
(Achse Nr. 0)

Batterie fiir 3. Achse

W

[<—

]
X RIS KKK

QAQAQAQA’A’A’A‘A’A’.

AXE SIS

LRI

CRSIGRR ISR,
09 0.9.9.9.9.9.9.9.%

)

’A“’o’o‘o’o’

(Achse Nr. 2)

mﬁwfﬂwk b u@
TR M

AXT AX6 AX5AX4

/S AAXS
% AXSAX2‘AX1AXO
EW]( ; -

Steckverbinder fir
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Anschluss an MSEL

J

Batterie-Kabelstecker flir
4. Achse (Achse Nr. 3)
hier einstecken

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Batterie fiir 2. Achse
(Achse Nr. 1)

Batterie fir 4. Achse
(Achse Nr. 3)

Batterie-Kabelstecker fiir
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3. Achse (Achse Nr. 2)
hier einstecken

Batterie-Kabelstecker flr
2. Achse (Achse Nr. 1)
hier einstecken

Batterie-Kabelstecker flir
1. Achse (Achse Nr. 0)
hier einstecken
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4.4.4 Spezifikation der Pufferbatterie

Parameter

Spezifikation

Batteriemodell

AB-7

Anzahl der Einheiten

1 Einheit/Achse (4 Einheiten/4 Achsen max.)

Batteriespannung

3,6V

Kapazitat

3300 mAh

Richtwert fur das

Batteriewechselintervallanm- 1)

Ca. 3 Jahre (kann je nach Einsatzbedingungen abweichen).

4.45 Laden der Pufferbatterie
Laden Sie die Batterie vor der Erstinbetriebnahme und nach einem Austausch fiir mehr als 72
Stunden auf. Die Batterie wird aufgeladen, wenn die Steuerung mit 24 V versorgt wird.

Datenspeicherzeit (Richtwert bei neuer Batterie)

Anmerkung 1: Tauschen Sie die Batterie regelmafiig aus.

Einstellung in Obergrenze fur Geberdrehzahl Richtwert fur Datenspeicherzeit
achsen- . . . pro Stunde
o bei ausgeschalteter Spannung | Datenspeicherzeit ; .
spezifischem [U/min] [Tage] Batterieladezeit
Parameter Nr. 49 9 (Richtwert) [h]
0 100 20 6,6
1 200 15 5,0
2
. 400 10 3,3
(Werkseinstellung)
3 800 5 1,6

Wird die Steuerung flr einen langeren Zeitraum als die Datenspeicherzeit ausgeschaltet,
gehen die Daten verloren. Laden Sie die Batterie so friih wie moéglich auf.

Wenn sich die Lebenszeit der Batterie ihrem Ende nahert, verringert sich die
Datenspeicherzeit allméhlich. Tauschen Sie die Batterie gegen eine neue aus, wenn die
Datenspeicherzeit auch bei ausreichendem Aufladen deutlich kiirzer geworden ist.

(Beispiel) Nutzungsbedingungen

1)

2)

Von Montag bis Freitag tagliches Aufladen fur 8 Stunden, Entladen fir 16 Stunden
Samstag und Sonntag: Entladen.
Bei Einstellung von Parameter Nr. 19 auf 3
Gesamtaufladung: Betriebsstunden pro Tag 8 [h] x Speicherzeit pro Stunde Ladezeit 1,6
[h] x Wochentage 5 [Tage] = 64 [h]
Gesamtentladung: Ausschaltzeit wahrend Nacht 16 [h] x Wochentage 5 [Tage] +
Ausschaltzeit am Samstag und Sonntag 48 [h] = 128 [h]
Bei einem Start am Montag mit vollstandiger Ladung Uberschreitet die Gesamtentladung
in einer Woche die Gesamtaufladung um 64 [h], so dass sich die Speicherdauer
gegeniiber dem vollstandig aufgeladenen Zustand um 64 [h] reduziert.
Bei Einstellung von Parameter Nr. 19 auf 2
Gesamtaufladung: Betriebsstunden pro Tag 8 [h] x Speicherzeit pro Stunde Ladezeit 3,3
[h] x Wochentage 5 [Tage] = 132 [h]
Gesamtentladung: Ausschaltzeit wahrend Nacht 16 [h] x Wochentage 5 [Tage] +
Ausschaltzeit am Samstag und Sonntag 48 [h] = 128 [h]
Bei einem Start am Montag wird keine kontinuierliche vollstandige Aufladung erforderlich,
da die Gesamtaufladung die Gesamtentladung tiberschreitet. Die Batterieladung nimmt
pro Woche um einen 4 Stunden entsprechenden Betrag zu.
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4.4.6 Erkennung einer niedrigen Pufferbatteriespannung
Wenn die Spannung der Pufferbatterie abfallt, wird ein Fehler entsprechend dem
Spannungswert ausgegeben.
Spannung Alarm
2,5V + 8 % oder weniger |41C Absolutwert-Geberfehler (2)
Wenn ein Alarm erzeugt wurde, muss nach dem Austausch der Batterie ein
Absolutdaten-Reset durchgefuhrt werden. (Die Steuerung Uberprift die Batteriespannung

beim Einschalten der Spannung. Im eingeschalteten Zustand erkennt die Steuerung auch
dann keinen Fehler, wenn die Batteriespannung unter das Alarmniveau gefallen ist.)

Batteriespannung

36V

2,5 V [ h e e ELL L

Normal

Alarm
aufgetreten

Absolutdaten-Reset
erforderlich
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Kapitel 5 1/O-Parameter

Nehmen Sie die Parametereinstellungen entsprechend den Anforderungen der jeweiligen
Anwendung vor. Sichern Sie die Daten vor Parameteranderungen unbedingt, damit die
Einstellungen vor der Anderung wiederhergestellt werden kénnen, wenn nétig.

Mit Hilfe der PC-Software kdnnen die Daten auf einem PC gesichert werden.

Bei Handprogrammiergeraten mit Speicherkarte (TB-01/TB-02/TB-03) konnen Sie die Daten auf
der Speicherkarte sichern. Machen Sie sich Notizen, falls keine Speicherkarte vorhanden ist.
Bewahren Sie die Sicherungsdatei oder die Notizen auch nach der Parameteranderung auf, um
nach der Untersuchung eines defekten Geréts oder nach dem Austausch der Steuerung eine
schnelle Wiederherstellung zu erméglichen.

Die Anderungen werden erst wirksam, nachdem die Parameter bearbeitet und ins Flash-ROM
geschrieben wurden und anschlieRend ein Software-Reset durchgefuhrt oder die Spannung aus-
und wieder eingeschaltet wurde. Durch das Schreiben mit dem Teach-Werkzeug werden die
Anderungen noch nicht wirksam.

Die Anfangseinstellungen (Referenz), die in den Tabellen in den Abschnitten von 5.1
(I/O-Parameter) bis 5.7 (Andere Parameter) angegeben werden, unterscheiden sich je nach
angeschlossenen Achsen und Steuersystemen.

Die Werte in der Spalte ,Eingabebereich” geben Eingabeeinschrankungen am
Handprogrammiergerat wieder. Fur die eigentliche Einstellung geben Sie den in der Spalte
~Anmerkungen“ angegebenen Wert ein, der der jeweiligen Funktion entspricht. (Geben Sie keine
Werte ein, die nicht in den Anmerkungen definiert sind.)

& Warnung: Die Parametereinstellungen wirken sich erheblich auf den Betrieb der
Steuerung aus. Falsche Parametereinstellungen kénnen nicht nur zu
Betriebsfehlern oder Funktionsstérungen, sondern auch zu Personen- und
Sachschéaden fuhren.
Die Steuerung ist ab Werk fur den normalen Betrieb konfiguriert. Eignen Sie
sich ein grindliches Verstandnis der Steuerlogik der Steuerung an, bevor Sie
Anderungen vornehmen oder Einstellungen der Steuerung an Ihr System
anpassen. Bei Zweifeln wenden Sie sich bitte an uns.
Schalten Sie nicht wahrend des Schreibens der Parameter die Spannung der
Steuerung aus.
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©In Bits eingestellte Parameter
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* Verwendung von Bits

Im Folgenden wird beschrieben, wie Sie die Bits einschalten (fir den Fall, dass die letzte
Ziffer des eingestellten Werts H ist).

Stellen Sie den aus der Binarzahl ermittelten Hexadezimalwert ein.

m Binarzahl

Im Binarsystem wird eine Zahl mit Hilfe von zwei Zahlzeichen (0 und 1) ausgedriickt. Die

Zahlen beginnen mit 0 und 1. AnschlieBend kommt eine weitere Stelle hinzu, so dass die
nachsten Zahlen 10, 11 usw. lauten.

Dezimalzahl

2

10

Binarzahl

10

11

100

101

110

111

1000 | 1001

1010

m Hexadezimalzahl
Im Hexadezimalsystem wird eine Zahl mit Hilfe von zehn Zahlzeichen (0 bis 9) und 6
Buchstaben (A bis F) ausgedriickt. Die ersten Zahlen lauten 0, 1, 2, 3,4, 5, 6, 7, 8, 9, 10, A,

B, C, D, E, F. AnschlieRend kommt eine weitere Stelle hinzu, so dass die nachsten Zahlen
10, 11 usw. lauten.

Dezimalzahl

Hexadezimalzahl

0-9

(Gleiche Schreibweise im
Dezimal- und
Hexadezimalsystem)

10

11

12 13

14 15

16

10

Beispiel 1:  001340H

S/

Bit 20 bis 23
0000

Bit 16 bis 19
0000

Beispiel 2:  12ABC3H

S/

Bit 20 bis 23
0001

Bit 16 bis 19

0010

Bit 12 bis 15

0001

Bit 12 bis 15

1010

NN

Bit 8 bis 11

0011

Bit 4 bis 7

0100

L\

Bit

8 bis 11
1011

Bit 4 bis 7

1100

Bit O bis 3
0000

Bit O bis 3
0011
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5.1

I/O-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
1/0-Port-Zuweisungstyp 0 0-20 0: Feste Zuweisung
5 Eingangsport-Startnummer bei 000 ~1_599 0 + (Vielfaches von 8)
I/01-Festzuweisung (Ungiiltig bei Einstellung eines negativen Werts)
3 Ausgangsport-Startnummer bei 300 —1_599 300 + (Vielfaches von 8)
I/01-Festzuweisung (Ungiiltig bei Einstellung eines negativen Werts)
4 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
5 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
6 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
7 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
8 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
9 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
0: Keine Uberwachung
1: Uberwachung
2: Uberwachung
(Fehler fur die 24-V-1/0O-Spannungsversorgung nicht
uberwachen)
3: Uberwachung
(nur Fehler fur die 24-V-1/0-Spannungsversorgung
Uberwachen)
10 |[l/O-Fehleriiberwachung 1 0-5 * Es bestehen Ausnahmen.
* Bei Auswahl von 0 (= Keine Uberwachung) oder 2 (=
Uberwachung (Fehler fiir die 24-V-1/O-Spannungsversorgung
nicht iberwachen)) wird kein Systemfehler erzeugt, auch
wenn eine Unregelmafigkeit im Zusammenhang mit der
24-V-1/0-Spannungsversorgung auftritt. Alle folgenden
tatsachlichen Ausgaben von der digitalen I/O-Karte werden
zum Schutz der Steuerung jedoch durch eine Schaltung
abgetrennt.
11 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
12 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
13 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
Anzahl der verwendeten :
14 1/02-Feldbus-Remote-Eingénge 0 0-240 Vielfaches von 8
Anzahl der verwendeten }
15 1/02-Feldbus-Remote-Ausgange 0 0-240 Vielfaches von 8
16 Eingangsport-Startnummer bei 28 —1_299 0 + (Vielfaches von 8)
1/02-Festzuweisung (Ungliltig bei Einstellung eines negativen Werts)
17 Ausgangsport-Startnummer bei 248 ~1-599 300 + (Vielfaches von 8)
1/02-Festzuweisung (Ungliltig bei Einstellung eines negativen Werts)
0: Keine Uberwachung
18 |(l/O2-Fehleriiberwachung 1 0-5 1: Uberwachung
* Es bestehen Ausnahmen.
19 |(Fur Erweiterungen) 0
Ein Eingangssignal wird erkannt, wenn der Zustand fur die
20 |Eingangsfilterperioden 2 1-9 ms |doppelte in diesem Parameter eingestellte Zeitdauer
aufrechterhalten wird.
Ein Eingangssignal wird erkannt, wenn der Zustand fur die
21 |Registereingangsfilterperioden 2 1-9 ms |doppelte in diesem Parameter eingestellte Zeitdauer
aufrechterhalten wird.
22 |Systemreserve 2000 0 —99999 ms
23 |Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
24 |Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
25 |(Fur Erweiterungen) 0
26 |(Fur Erweiterungen) 0
27 |(Fur Erweiterungen) 0
28 |(Fur Erweiterungen) 0
29 |(Fur Erweiterungen) 0
0: Universaleingang
1: Programmstartsignal (EIN-Flanke) (007 bis 014,
BCD-Programmnummer)
2: Programmstartsignal (EIN-Flanke) (007 bis 014,
Binar-Programmnummer)
* Achten Sie bei der Verwendung dieses Signals zum Starten
30 |Eingangsfunktionsauswahl 000 1 0-5 eines Programms darauf, dass das Signal fir mindestens

100 ms eingeschaltet bleibt, um zu gewabhrleisten, dass die
Programmausfiihrung auf jeden Fall erfolgt.

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 283 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 000“) geéndert werden.
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I/O-Parameter

Nr.

Parametername

Standard-
wert
(Referenz)

Eingabebereich

Einheit

Anmerkungen

31

Eingangsfunktionsauswahl 001

0: Universaleingang

1: Software-Reset-Signal (1 Sekunde EIN)

* Wenn kontinuierlicher Betrieb als Vorgang beim Not-Aus
festgelegt ist, aktivieren Sie das Software-Reset-Signal (um
eine Mdglichkeit zum Abbrechen des Vorgangs
bereitzustellen).

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 284 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 001“) geéndert werden.

32

Eingangsfunktionsauswahl 002

0: Universaleingang

1: Servo-EIN

* EIN-Flanke: gleichbedeutend mit dem Befehl zum

Einschalten des Servos aller gultigen Achsen, AUS-Flanke:
gleichbedeutend mit dem Befehl zum Ausschalten des
Servos aller gultigen Achsen (Mindestzeitdauer von 1,5 s
erforderlich) (kann nicht wahrend Verfahrvorgang ausgefuhrt
werden).

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 285 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 002*) geéndert werden.

33

Eingangsfunktionsauswahl 003

0: Universaleingang

1: Universaleingang (im AUTO-Modus nach dem Einschalten
der Spannung/nach einem Software-Reset das
Auto-Start-Programm ausfiihren)

2: Startsignal fur Auto-Start-Programm
(EIN-Flanke: Start, AUS-Flanke: alle
Operationen/Programme abbrechen [ausgenommen das
1/O-Verarbeitungs-Programm bei
Operations-/Programmabbruch])

* Wenn dieser Parameter als Startsignal fur das
Auto-Start-Programm verwendet wird, schalten Sie das
Signal fur mindestens 100 ms ein, um zu gewabhrleisten,
dass die Programmausfiihrung erfolgt.

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 286 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 003*) geéndert werden.

34

Eingangsfunktionsauswahl 004

0: Universaleingang

1: Softwareverriegelung fiir alle Servoachsen (AUS-Pegel)
(glltig fur alle Befehle mit Ausnahme des
Servo-AUS-Befehls) (im AUTO-Modus wird die Operation
nach der Aktivierung der Verriegelung angehalten; in
anderen Modi wird die Operation beendet.)

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 287 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 004“) geéndert werden.

35

Eingangsfunktionsauswahl 005

0: Universaleingang

1: Betriebspausen-Reset-Signal (EIN-Flanke)

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 288 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 005“) geéndert werden.

36

Eingangsfunktionsauswahl 006

0: Universaleingang
1: Betriebspausen-Reset-Signal (AUS-Pegel)
(Gultig nur im automatischen Betrieb)

* Pause bei Empfang eines Betriebspausen-Reset-Signals

aufheben.

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 289 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fir
Eingangsfunktionsauswahl 006“) geédndert werden.

37

Eingangsfunktionsauswahl 007

0: Universaleingang
1: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer
(niederwertigstes Bit)

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 290 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 007*) geéndert werden.

38

Eingangsfunktionsauswahl 008

0: Universaleingang

1: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 291 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 008) geéndert werden.
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I/O-Parameter

Nr.

Parametername

Standard-
wert
(Referenz)

Eingabebereich

Einheit

Anmerkungen

39

Eingangsfunktionsauswahl 009

0: Universaleingang

1: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 292 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 009“) geéndert werden.

40

Eingangsfunktionsauswahl 010

0: Universaleingang

1: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 293 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 010“) geéndert werden.

41

Eingangsfunktionsauswahl 011

0: Universaleingang

1: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 294 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 011) geéndert werden.

42

Eingangsfunktionsauswahl 012

0: Universaleingang

1: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 295 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fir
Eingangsfunktionsauswahl 012*) geéndert werden.

43

Eingangsfunktionsauswahl 013

0: Universaleingang

1: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer

2: Fehler-Reset (EIN-Flanke)

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 296 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 013*) geéndert werden.

a4

Eingangsfunktionsauswahl 014

0: Universaleingang
1: Antriebsquellen-Abschaltungs-Riicksetzeingang
(EIN-Flanke)

(Wirksam, wenn Ursache beseitigt wurde)

* Abschaltung wird mit
Antriebsquellen-Abschaltung-Ruicksetzung in Fallen auRer 1
aufgehoben.

* Antriebsquellen-Abschaltungs-Riicksetzsteuerung ist nicht
verfugbar fir Achsen, deren
Motorantriebsversorgungseinheit nicht innerhalb dieser
Steuerung liegt oder deren Antriebsquellen-Abschaltkreis
nicht von dieser Steuerung gesteuert wird.

2: Fur Programmstart festgelegte Programmnummer

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 297 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 014*) geéndert werden.

45

Eingangsfunktionsauswahl 015

0: Universaleingang

1: Referenzpunktfahrt (EIN-Flanke) aller Inkrementalachsen
(PCX/PGX-Typen) bei SCARA-Robotern und allen
Linearrobotern

2: Referenzpunktfahrt aller gultigen Inkrementalachsen
(EIN-Flanke)

* Vor der Referenzpunktfahrt muss der Servo eingeschaltet
werden (I/O-Parameter Nr. 32, achsenspezifischer
Parameter Nr. 13).

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 298 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 015) geéndert werden.

46

Ausgangsfunktionsauswahl 300

: Universalausgang
. Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder héher
(EIN)

2: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder héher
(AUS)

3: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder héher
+ Not-Aus (EIN)

4: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder hoher
+ Not-Aus (AUS)

7: Fehlerausgabe auf Wartungsdatenwarnung betreffender
Nachrichtenebene (Fehler Nr. 231 bis 232) (EIN)

8: Fehlerausgabe auf Wartungsdatenwarnung betreffender
Nachrichtenebene (Fehler Nr. 231 bis 232) (AUS)

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 299 (,Nr. des

physikalischen Eingangsports fir

Eingangsfunktionsauswahl 300") geédndert werden.

(=
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I/O-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)

0: Universalausgang

1: READY-Ausgabe (P1O-Programmausfihrung méglich)

2: READY-Ausgabe (PIO-Programmausfiihrung méglich und
kein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder héher
vorhanden)

47 |Ausgangsfunktionsauswahl 301 3 0-20 3: READY-Ausgabe (PIO-Programmausfiihrung méglich und

kein Fehler auf Kaltstartebene oder héher vorhanden)

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 300 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 301") geédndert werden.

0: Universalausgang

1: Not-Aus-Ausgabe (EIN)

2: Not-Aus-Ausgabe (AUS)

48 |Ausgangsfunktionsauswahl 302 2 0-20 Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 301 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 302) geéndert werden.

0: Universalausgang

1: AUTO-Modus-Ausgabe

2: Ausgabe wéahrend automatischen Betrieb (anderer

! Parameter Nr. 12)

49 |Ausgangsfunktionsauswahl 303 0 0-5 Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 302 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 303*) geéndert werden.

0: Universalausgang

1: Ausgabe, wenn sich alle giltigen Achsen am Referenzpunkt
befinden (= 0).

2: Ausgabe, wenn alle giltigen Achsen die Referenzpunktfahrt
abgeschlossen haben (die Koordinaten bestatigt wurden).

3: Ausgabe, wenn sich alle giiltigen Achsen an den

. voreingestellten Referenzpunkt-Koordinaten befinden.
50 |Ausgangsfunktionsauswahl 304 0 0-5 * Verwenden Sie bei der Absolutausfiihrung ohne Batterie
nicht den HOME-Befehl, sondern den MOVP-Befehl, um die
Achsen zu den Referenzpunktkoordinaten zu bewegen.
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 303 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 304") gedndert werden.

0: Universalausgang

1: In-Position-Ausgabe fur Achse 1 (AUS, falls das Werkstiick
im Schubbetrieb verfehlt wird)

2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 1 eingeschaltet ist

51 |Ausgangsfunktionsauswahl 305 0 0-5 . (Systemuiberwachungstask-Ausgang)

3: Systemreserve

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 304 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 305") gedndert werden.

0: Universalausgang

1: In-Position-Ausgabe fur Achse 2 (AUS, falls das Werkstiick
im Schubbetrieb verfehlt wird)

2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 2 eingeschaltet ist

52 |Ausgangsfunktionsauswahl 306 0 0-5 . (Systemuiberwachungstask-Ausgang)

3: Systemreserve

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 305 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fir
Eingangsfunktionsauswahl 306“) gedndert werden.

0: Universalausgang

1: In-Position-Ausgabe fur Achse 3 (AUS, falls das Werkstiick
im Schubbetrieb verfehlt wird)

2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 3 eingeschaltet ist

53 |Ausgangsfunktionsauswahl 307 0 0-5 (Systemuiberwachungstask-Ausgang)

3: Systemreserve

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 306 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 307") gedndert werden.
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I/O-Parameter

Nr.

Parametername

Standard-
wert
(Referenz)

Eingabebereich

Einheit

Anmerkungen

54

Ausgangsfunktionsauswahl 308

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe fur Achse 4 (AUS, falls das Werkstiick
im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 4 eingeschaltet ist
(Systemiberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 307 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 308*) geéndert werden.

55

Ausgangsfunktionsauswahl 309

0: Universalausgang

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 308 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fiir
Eingangsfunktionsauswahl 309") gedndert werden.

56

Ausgangsfunktionsauswahl 310

0: Universalausgang

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 309 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fir
Eingangsfunktionsauswahl 310“) geéndert werden.

57

Ausgangsfunktionsauswahl 311

0: Universalausgang

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 310 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 311“) geéndert werden.

58

Ausgangsfunktionsauswahl 312

0: Universalausgang

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 311 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 312") gedndert werden.

59

Ausgangsfunktionsauswahl 313

0: Universalausgang

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 312 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 313") geéndert werden.

60

Ausgangsfunktionsauswahl 314

0: Universalausgang

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Porthnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 313 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 314") gedndert werden.

61

Ausgangsfunktionsauswahl 315

0: Universalausgang

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 314 (,Nr. des
physikalischen Eingangsports fur
Eingangsfunktionsauswahl 315") gedndert werden.

62

Physikalische Eingangsportnummer
fur Zwangslésen der Bremse

von Achse 1

(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0-299

Die Bremse zwangsweise |6sen, wenn der entsprechende Port
eingeschaltet wird
(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen konnte).
* Bei Einstellung von 0 ungultig (Ungliltig bei Auswahl von
Eingangsport Nr. 0)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

63

Physikalische Eingangsportnummer
fur Zwangslosen der Bremse

von Achse 2

(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0-299

Die Bremse zwangsweise |6sen, wenn der entsprechende Port

eingeschaltet wird

(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen konnte).

* Bei Einstellung von 0 ungltig (Ungliltig bei Auswahl von
Eingangsport Nr. 0)

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

64

Physikalische Eingangsportnummer
fur Zwangslésen der Bremse

von Achse 3

(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0-299

Die Bremse zwangsweise l6sen, wenn der entsprechende Port

eingeschaltet wird

(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen kdnnte).

* Bei Einstellung von 0 ungltig (Ungliltig bei Auswahl von
Eingangsport Nr. 0)

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

65

Physikalische Eingangsportnummer
fur Zwangslésen der Bremse
von Achse 4

0-299

Die Bremse zwangsweise l6sen, wenn der entsprechende Port

eingeschaltet wird

(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen kénnte).

* Bei Einstellung von 0 ungliltig (Ungiltig bei Auswahl von
Eingangsport Nr. 0)

66

(Fur Erweiterungen)

67

(Fur Erweiterungen)

68

(Fur Erweiterungen)

69

(Fur Erweiterungen)

o|o|o|o
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I/O-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
* Wichtig: Die Ausgange in diesem Bereich miussen durch
Nummer (Min.) des nicht betroffenen B/enutzerptr)ogramme elnschllelﬂlqh des
Universalausgangsbereichs, wenn alle ol O—Vgrar eitungsprogramms “e'
70 Operationen/Programme abgebrochen 300 0-599 Opergtlons—/Programmgbbruch gesteuert werden.
Ausgange auRerhalb dieses Bereichs werden
werden . o ]
zwangsweise ausgeschaltet. (Ungiiltig bei
Einstellung von 0)
Nummer (Max.) des nicht betroffenen
Universalausgangsbereichs, wenn alle
i Operationen/Programme abgebrochen 815 0-599
werden
* Wichtig: Die Ausgénge in diesem Bereich missen durch
Benutzerprogramme einschlief3lich des
Nummer (Min.) des nicht betroffenen ZEI)/O—Vgrarbe’fungsprogramrgs be'.Pauﬁf [aglllle;
Universalausgangsbereichs, wenn alle perationen” gesteuert werden (einschlie ic
- : ' Wiederherstellung). Ausgéange auf3erhalb dieses

72 |Operationen pausiert werden 300 0-599 Bereich d : hal d
(Software-Verriegelung Servo-Achsen + ereichs werden zwangsweise ausgeschaltet un
Ausgangsports) geben die Ergebnisse der wahrend der Pause

gangsp durchgefiihrten Operationen wieder/behalten diese
bei (nur im automatischen Betrieb).
(Ungliltig bei Einstellung von 0)
Nummer (Max.) des nicht betroffenen
Universalausgangsbereichs, wenn alle

73 |Operationen pausiert werden 599 0-599
(Software-Verriegelung Servo-Achsen +
Ausgangsports)

Anzahl der benutzten

74 |TP-Benutzer-Ausgangsports 0 0-8 (DLJUr:CEJPt?enig;iZ::ﬁSﬁn'von 0
(Hand usw.) guitg 9
Startnummer

75 |TP-Benutzer-Ausgangsports 0 0-599 Durch TP angesprochen.

(Hand usw.)
Physikalische Ausgangsportnummer _ . -

76 AUTO-Modus 0 0-599 (Ungiiltig bei Einstellung von 0)
Eingangsportnummer fir . — s .

77 |Annahmeerlaubnis von 0 0-299 Vorsicht: tJUnr?uLIJtllt? nba gihE‘iBnittneelzlzis%r(t)l n0)
PC/TP-Servo-Verfahrbefehlen 9ultig 9
Eingangs-Zielachsenschema fir

78 |Annahmeerlaubnis von 0 0B -11111111B
PC/TP-Servo-Verfahrbefehlen

System-Modus = MANU bei DI = EIN oder
AUTO/MANU-Schalter = MANU
. . (Ungliltig bei Einstellung von 0)
79 Eg%%?g_mg&tggggﬁgﬂg 0 0-299 * Mit dieser Funktion kompatible Hardware erforderlich
9 * Debudfilter auf Eingangsport fiir Remote-Modus-Steuerung
unwirksam
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher)

80 |(PC/TP-SIO-Verwendung) 1 1-1 Umschalten von DIP-Schaltern

81 |(PC/TP-SIO-Stationscode) 153 153 - 153 Festgelegt auf 153 (99H).

82 |(PC/TP-SIO-Reservierung) 0

83 |(PCI/TP-SIO-Reserve) 0

84 |(PC/TP-SIO-Reservierung) 0

85 |(PC/TP-SIO-Reservierung) 0

86 |(PC/TP-SIO-Reservierung) 0

87 |(PC/TP-SIO-Reservierung) 0

88 |(PC/TP-SIO-Reservierung) 0

89 |(PC/TP-SIO-Reservierung) 0

0: SEL-Programm 6ffnen
Verwendung von fur Benutzer 1. SEL-Programm offnen
90 gedfinetem SIO-Kanal 1 (AUTO-Modus) 1 0-9 gl?‘n((lj/)TP verbinden, wenn beide Gerdte GESCHLOSSEN
2: |Al-Protokoll B (Slave)
Stationscode von fir Benutzer - .

91 gedfinetem SIO-Kanal 1 153 0-255 Giiltig nur mit 1Al-Protokoll.

gp |Baudrate von fiir Benutzer gedfnetem 0 0-5 0:9,6, 1: 19,2, 2: 38,4, 3: 57,6, 4: 76,8, 5: 115,2 kbps
SIO-Kanal 1
Datenlange von fur Benutzer

93 gedffnetem SIO-Kanal 1 8 7-8
Stoppbitlange von fur Benutzer

94 gedffnetem SIO-Kanal 1 1 1-2

. . M 0: Keines

o5 gfgit;s;tl \10n fur Benutzer gedffnetem 0 02 1: Ungerade

2: Gerade
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I/O-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Mindestantwortverzogerung des
97 |lAI-Protokolls von fiir Benutzer 0 0-999 ms |Glltig nur mit IAl-Protokoll.
gedffnetem SIO-Kanal 1
08 (Reserve von fir Benutzer gedffnetem 0
SIO-Kanal 1)
99 (Reserve von fir Benutzer gedffnetem 0
SlO-Kanal 1)
100 [SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
101 [SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
102 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
103 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
104 [SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
105 [SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
106 [SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
107 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
108 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
109 [SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
110 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
111 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
112 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
113 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
114 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
115 |SIO-Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
Bits 0 bis 3: Zulassung der Multikanal-Kommunikation fir
IAl-Protokoll
( 0: Nicht zulassen
* Kommunikation ausschlieBlich gemaf
Prioritat
Anschluss fur Teach-Werkzeug > Ethernet
1: Zulassen)
Bits 4 bis 11: Auswahl des im AUTO-Modus fiir
Ausfuhrungsbefehle in
IAl-Protokoll-Kommunikation glltigen Kanals
( 01H: Anschluss fiir Teach-Werkzeug
116 |IAl-Protokoll-Kommunikationsattribut 10H OH — FFFFFFFFH 02H: Erweiterungs-SIO
(Attribut 2 des flr Benutzer gedffneten
SlO-Kanals 2)
26H: Ethernet)
* Glltig bei ,Zulassung der Multikanal-Kommunikation fur
IAl-Protokoll“ = 1 (Zulassen)
* Kommunikation ausschlie3lich gemaf Prioritat
Anschluss fir Teach-Werkzeug > Ethernet >
Erweiterungs-SIO im MANU-Modus
* Kommunikation fur Referenzbefehle und Stoppbefehle
(Ausfuhrungsbefehle) ist bei allen Kanalen verfugbar.
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher)
117 |(Fur Erweiterungen) 0
118 |(Fur Erweiterungen) 0
119 |(Fur Erweiterungen) 0
Bits O bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 11:  1/02-Feldbusverbindungsfehler,
Prifzeitwert (10 ms)
Bits 12 bis 15: Fur kiinftige Erweiterungen
120 |Netzwerkattribut 1 640001H | OH — FFFFFFFFH Bits 16 bis 27: Systemreserve
Bits 28 bis 31: 1/02-Feldbus-Verbindungsfehler und
Eingangsport-Datenauswahl bei
PIO-Spannungs-Fehler
(0: Léschen, 1: Halten)
Bits 0 bis 7: Systemreserve
Bits 8 bis 11: Systemreserve
121 [Netzwerkattribut 2 C80000H | OH — FFFFFFFFH Bits 12 bis 15: Fur kiinftige Erweiterungen
Bits 16 bis 27: Verbindungs-Zeitiiberschreitungswert bei
Feldbus-Initialisierung (100 ms)
122 |Netzwerkattribut 3 0 OH — FFFFFFFFH
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I/O-Parameter

Nr.

Parametername

Standard-
wert
(Referenz)

Eingabebereich

Einheit

Anmerkungen

123

Netzwerkattribut 4

OH

OH — FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Einstellung, ob 0.0.0.0 (IP-Adresse des
Verbindungsziels ignoriert) als IP-Adresse des
Verbindungsziels bei der
Ethernet-TCP/IP-Nachrichtenkommunikation
zugelassen wird (Server)

( 0: Nicht zulassen,
1: Zulassen (nicht empfohlen))
* Anm.: Anzahl der gleichzeitig an
einen Serverportkanal anschlieBbaren
Clients: 1

Bits 4 bis 7: Auswahl fur Ethernet IAI-Protokoll B/TCP
(MANU-Modus) Existenzpriffunktion
( 0: Nicht verwendet,

1: KeepAlive verwenden)

Bits 8 bis 11: Auswahl fur Ethernet IAI-Protokoll B/TCP
(AUTO-Modus) Existenzpruffunktion
(0: Nicht verwendet, 1: KeepAlive verwenden)

Bits 12 bis 15: Auswahl fir Ethernet Free-for-User-Kanal 31

Existenzpruffunktion
( 0: Nicht verwendet,
1: KeepAlive verwenden)
Bits 16 bis 19: Auswahl fir Ethernet Free-for-User-Kanal 32
Existenzpruffunktion
( 0: Nicht verwendet,
1: KeepAlive verwenden)
Bits 20 bis 23: Auswahl fir Ethernet Free-for-User-Kanal 33
Existenzpruffunktion
(0: Nicht verwendet,
1: KeepAlive verwenden)
Bits 24 bis 27: Auswabhl fir Ethernet Free-for-User-Kanal 34
Existenzpriiffunktion
(0: Nicht verwendet,
1: KeepAlive verwenden)
Bits 28 bis 31: Systemreserve
* Die Verbindung kann unterbrochen werden, falls die
Komponente auf der Gegenseite nicht mit der
TCP-KeepAlive-Funktion kompatibel ist.

124

Netzwerkattribut 5

OH

OH — FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichtenkommunikationsattribut:

Ethernet Client/Server-Typ (0: Nicht verwendet)
1: Client (automatische Zuweisung der eigenen

Portnummer)

2: Systemreserve
3: Server (Spezifikation der eigenen Portnummer))

* Anm.: Anzahl der gleichzeitig an einen Serverportkanal

anschliel3baren Clients: 1
Bits 0 bis 3: IAlI-Protokoll B/TCP (MANU-Modus)
* PC-Software kann nur bei einem Client
angeschlossen werden.
Bits 4 bis 7: |Al-Protokoll B/TCP (AUTO-Modus)
* PC-Software kann nur bei einem Client
angeschlossen werden.

Bits 8 bis 11: Fir Benutzer gedffneter Kanal 31

Bits 12 bis 15: Fir Benutzer gedffneter Kanal 32

Bits 16 bis 19: Fir Benutzer gedffneter Kanal 33

Bits 20 bis 23: Fur Benutzer gedffneter Kanal 34

* Die Verbindung wird beim Umschalten von
MANU/AUTO-Modus unterbrochen, wenn die
Parametereinstellungen fiir eigene Portnummer,
Client/Server-Typ, IP-Adresse von Verbindungsziel und
Portnummer von Verbindungsziel zwischen IAI-Protokoll
B/TCP MANU- und AUTO-Modus nicht vollstandig
Ubereinstimmen.

125

Netzwerkattribut 6

1E32H

OH — FFFFFFFFH

Bits O bis 7: Systemreserve
Bits 8 bis 15: Systemreserve
Bits 16 bis 23: Systemreserve

126

Netzwerkattribut 7

7D007DOH

OH — FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichtenkommunikationsattribut:
Bits O bis 15: Systemreserve
Bits 16 bis 31: Systemreserve

127

Netzwerkattribut 8

5050214H

OH — FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichtenkommunikationsattribut:
Bits 0 bis 7: CONNECT_TIMEOUT
(Anderung unzulssig)
(0 nicht zulassig) (s)
Bits 8 bis 15: Verbindungs-Wiederholungsversuch-Intervall
(IAl-Protokoll B/TCP) (s)
Bits 16 bis 23: Senden-Zeitliberschreitungswert (s)
Bits 24 bis 31: 1Al-Protokoll B-SIO kommunikationsfremde
Kontrolle Zeitgliedeinstellung (s)
(IAl-Protokoll B/TCP Verbindungstrigger)

100




MseErL

I/O-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Ethernet TCP/IP-Nachrichtenkommunikationsattribut:
128 |Netzwerkattribut 9 OH OH — EFEEFEEFH Bits 0 bis 15: SEIT Ser\{er offrjg_n, Zenubgrschrenyngswert (s)
(Bei 0 keine Zeitiiberschreitungspriifung)
Bits 16 bis 23: Systemreserve
Ethernet Operationsspezifikation
Bits O bis 3: Systemreserve
129 |Netzwerkattribut 10 OH OH — FFFFFFFFH Bits 4 bis 7:  TCP/IP-Nachrichtenkommunikation
(0: Nicht verwenden, 1: Verwenden)
Bits 8 bis 31: Reserviert (Operationsspezifikation)
130 [Eigene MAC-Adresse (H) OH Nur(ﬁ(lazf;;enz Nur die unteren zwei Byte sind gliltig.
. Nur Referenz
131 |Eigene MAC-Adresse (L) OH (HEX)
132 |Eigene IP-Adresse (H) 192 1-255 * Einstellung von 0 und 127 nicht zul&ssig.
133 |Eigene IP-Adresse (MH) 168 0 - 255
134 |Eigene IP-Adresse (ML) 0 0-255
. * Einstellung von 0 und 255 ist nur bei
135 |Eigene IP-Adresse (L) 1 1-254 MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder héher zulassig.
136 |Subnetzmaske (H) 255 0 - 255
137 |Subnetzmaske (MH) 255 0-255
138 |Subnetzmaske (ML) 255 0-255
139 |Subnetzmaske (L) 0 0-255
140 |Standard-Gateway (H) 0 0 - 255
141 |Standard-Gateway (MH) 0 0-255
142 |Standard-Gateway (ML) 0 0-255
143 |Standard-Gateway (L) 0 0-255
IAl-Protokoll B/TCP: Eigene
144 Portnummer (MANU-Modus) 64511 1025 - 65535
145 Far Benqtzgr geoffneter Kanal 31 64512 1025 — 65535 o ‘ ' .
(TCP/IP): Eigene Portnummer * Wichtig: Fiir jede eigene Portnummer immer
Fir Benutzer gedffneter Kanal 32 _ einen eindeutigen Wert einstellen!
146 (TCP/IP): Eigene Portnummer 64513 1025 - 65535 (Doppeltverwendung von Portnummern ist nur im IAl-Protokoll
Fir Benutzer geéffneter Kanal 33 B/TCP MANU/AUTO-Modus gestattet.)
147 (TCP/IP): Eigene Porthummer 64514 1025 - 65535
Fir Benutzer gedffneter Kanal 34
148 (TCP/IP): Eigene Porthummer 64515 1025 - 65535
IAl-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von - ) -
149 Verbindungsziel (MANU-Modus) (H) 192 0-255 Einstellung von 0 und 127 nicht zulassig.
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
150 Verbindungsziel (MANU-Modus) (MH) 168 0-255
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
151 |\erbindungsziel (MANU-Modus) (ML) 0 0-255
IAl-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von - . e
152 Verbindungsziel (MANU-Modus) (L) 100 0-254 Einstellung von 0 und 255 nicht zulassig.
* Einstellung von 0 im Falle eines Servers mdglich.
IAl-Protokoll B/TCP: Portnummer von 0 = Portnummer von Verbindungsziel wird ignoriert
153 Verbindungsziel (MANU-Modus) 64611 0-65535 (nur die IP-Adresse wird geprift).
* Einstellung von 0 im Falle eines Clients nicht méglich.
IAl-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von - . .
154 Verbindungsziel (AUTO-Modus) (H) 192 0-255 Einstellung von 0 und 127 nicht zulassig.
IAl-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
155 Verbindungsziel (AUTO-Modus) (MH) 168 0-255
IAl-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
156 |\erbindungsziel (AUTO-Modus) (ML) 0 0-255
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von - h -
157 Verbindungsziel (AUTO-Modus) (L) 100 0-254 Einstellung von 0 und 255 nicht zulassig.
* Einstellung von 0 im Falle eines Servers maglich.
IAl-Protokoll B/TCP: Portnummer von 0 = Portnummer von Verbindungsziel wird ignoriert
158 Verbindungsziel (AUTO-Modus) 64611 0-65535 (nur die IP-Adresse wird geprift).
* Einstellung von 0 im Falle eines Clients nicht mdglich.
* Wichtig: FUr jede eigene Porthummer immer einen
IAl-Protokoll B/TCP: Eigene eindeutigen Wert einstellen! (Doppeltverwendung
159 Portnummer (AUTO-Modus) 64516 1025 - 65535 von Portnummern ist nur im IAl-Protokoll B/TCP
MANU/AUTO-Modus gestattet.)
Mit Visionssystem-I/F verbundene - . -
Einstellung von 0 und 127 nicht zul&ssig.
160 |IP-Adresse (H) 192 0-255 * Systemreserve bei PCX/PGX-T
(Fiir PC/PG/IPCFIPGF-Typ) Y yp
Mit Visionssystem-I/F verbundene
161 |IP-Adresse (MH) 168 0-255 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
(Fur PC/PG/PCF/PGF-Typ)
Mit Visionssystem-I/F verbundene
162 |(IP-Adresse (ML) 0 0-255 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ)
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I/O-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Mit Visionssystem-I/F verbundene * Einstellung von 0 und 255 nicht zulassig.
163 |IP-Adresse (L) 102 0-254 * Systemreserve bei PCX/PGX-T
(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ) 4 P
* Die Visionssystem-I/F ist speziell fur die Einstellung ,Client:
Mit Visionssystem-I/F verbundene IAl-Steuerung” (automatische Zuweisung der eigenen
164 |Porthummer 64613 0 - 65535 Portnummer) bestimmt.

(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ)

* Einstellung von O nicht zulassig.
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

165

(Fur Netzwerkerweiterungen)

166

(Fur Netzwerkerweiterungen)

167

(Fur Netzwerkerweiterungen)

168

(Fur Netzwerkerweiterungen)

169

(Fur Netzwerkerweiterungen)

170

(Fur Erweiterungen)

171

(Fur Erweiterungen)

172

(Fur Erweiterungen)

173

(Fur Erweiterungen)

174

(Fur Erweiterungen)

175

(Fur Erweiterungen)

176

(Fur Erweiterungen)

177

(Fur Erweiterungen)

178

(Fur Erweiterungen)

179

(Fur Erweiterungen)

180

(Fur Erweiterungen)

181

(Fur Erweiterungen)

182

(Fur Erweiterungen)

183

(Fur Erweiterungen)

184

(Fur Erweiterungen)

185

(Fur Erweiterungen)

186

(Fur Erweiterungen)

187

(Fur Erweiterungen)

188

(Fur Erweiterungen)

189

(Fur Erweiterungen)

190

(Fur Erweiterungen)

191

(Fur Erweiterungen)

192

(Fur Erweiterungen)

193

(Fur Erweiterungen)

194

(Fur Erweiterungen)

195

(Fur Erweiterungen)

196

(Fur Erweiterungen)

197

(Fur Erweiterungen)

198

(Fur Erweiterungen)

199

(Fur Erweiterungen)

200

(Fur Erweiterungen)

201

(Fur Erweiterungen)

202

(Fur Erweiterungen)

203

(Fur Erweiterungen)

204

(Fur Erweiterungen)

205

(Fur Erweiterungen)

206

(Fur Erweiterungen)

207

(Fur Erweiterungen)

208

(Fur Erweiterungen)

209

(Fur Erweiterungen)

210

(Fur Erweiterungen)

211

(Fur Erweiterungen)

212

(Fur Erweiterungen)

213

(Fur Erweiterungen)

214

(Fur Erweiterungen)

215

(Fur Erweiterungen)

216

(Fur Erweiterungen)

217

(Fur Erweiterungen)

218

(Fur Erweiterungen)

219

(Fur Erweiterungen)

220

(Fur Erweiterungen)

221

(Fur Erweiterungen)

222

(Fur Erweiterungen)

223

(Fur Erweiterungen)

(e} l=]le] o] (o} (o] o] o] o} jo] (o] o] [o} (o] (o] (o] (o} [o} [«] [o] [} [o} (o] [o] (o] [o} (o] (o] (o] [o} (o] (=] o] o} (o} (o] (o] o} [o} (o] fo] (o] fo} [} fo] o] o} [o ] (o] o] (o] (o} fo] (o] (o] fo} (o] fo ]} [=]
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I/O-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
224 |(Fur Erweiterungen) 0
Bits 0 bis 3: 1/02-Modultyp
(0: Nicht installiert
1: CC-Link,
2: DeviceNet,
3: PROFIBUS,
225 |Erweiterungs-1/O-Steuerung OH OH — FFFFFFFFH 4: 1A-Net
5 bis 6: Systemreserve
7: EtherNet/IP,
8: Systemreserve
9: PIO)
Bits 4 bis 7: Systemreserve
» Bei CC-Link: 1 bis 64
226 |1/02 Feldbus-Knotenadresse 0 0 — 99999999 « Bei DeviceNet: 0 bis 63
» Bei PROFIBUS: 0 bis 125
« Bei CC-Link:
(0: 156 kbps, 1: 625 kbps, 2: 2,5 Mbps, 3: 5 Mbps,
4: 10 Mbps)
« Bei DeviceNet:
227 1/02 Feldbus-Kommunikations- 0 0—9 (0: 125 kbps, 1: 250 kbps, 2: 500 kbps, 3: Auto)
geschwindigkeit « Bei EtherNet/IP:
(0: Automatische Erkennung,
1: 10 Mbps (Halbduplex), 2: 10 Mbps (Vollduplex),
3: 100 Mbps (Halbduplex), 4: 100 Mbps (Vollduplex))
* Einstellung bei PROFIBUS nicht notwendig
228 |(Fur Erweiterungen) 0
229 |(Fur Erweiterungen) 0
230 |(Fur Erweiterungen) 0
231 |Systemreserve 0 0-240
232 |Systemreserve 0 0 - 240
233 |Systemreserve -1 -1-299
234 |Systemreserve -1 -1-599
235 |Systemreserve 0-5
236 |(Fur Erweiterungen)
237 |Systemreserve 0 — 99999999
238 |Systemreserve 0-9
239 |(Fur Erweiterungen)

240

(Fur Erweiterungen)

241

(Fur Erweiterungen)

242

(Fur Erweiterungen)

243

(Fur Erweiterungen)

244

(Fur Erweiterungen)

245

(Fur Erweiterungen)

246

(Fur Erweiterungen)

247

(Fur Erweiterungen)

248

(Fur Erweiterungen)

249

(Fur Erweiterungen)

250

(Fur Erweiterungen)

251

(Fur Erweiterungen)

252

(Fur Erweiterungen)

253

(Fur Erweiterungen)

254

(Fur Erweiterungen)

255

(Fur Erweiterungen)

256

(Fur Erweiterungen)

257

(Fur Erweiterungen)

258

(Fur Erweiterungen)

259

(Fur Erweiterungen)

260

(Fur Erweiterungen)

261

(Fur Erweiterungen)

262

(Fur Erweiterungen)

263

(Fur Erweiterungen)

264

(Fur Erweiterungen)

265

(Fur Erweiterungen)

266

(Fur Erweiterungen)

267

(Fur Erweiterungen)

268

(Fur Erweiterungen)

269

(Fur Erweiterungen)

270

(Fur Erweiterungen)

271

(Fur Erweiterungen)

[=}l=lle]lo] o] o} l«]le]e] (o} (o] l«] o] [} (o] o] o] (o} (o] (o] o] [o} (o] (o] o] (o} (o} (o] [o] (o] [o} (o] jo] o] fo} (o} {=]
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Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
272 |(Fur Erweiterungen) 0
273 |(Fur Erweiterungen) 0
274 |(Fur Erweiterungen) 0
275 |(Fur Erweiterungen) 0
276 |(Fur Erweiterungen) 0
277 |(Fur Erweiterungen) 0
278 |(Fur Erweiterungen) 0
279 |(Fur Erweiterungen) 0
280 |(Fur Erweiterungen) 0
281 |(Fur Erweiterungen) 0
282 |(Fur Erweiterungen) 0
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
NI. des physikalischen Einganasports I/O-Parameter Nr. 30 (,Eingangsfunktionsauswahl 000“)
283 fUrl Ein gnysfunktionsausvgahl%g)o 16 -1-299 zugewiesen werden soll.
gang * Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 0 zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
NI. des physikalischen Einganasports I/O-Parameter Nr. 31 (,Eingangsfunktionsauswahl 001“)
284 fUrl Einggngsfunktionsausvgahl%C?l 17 -1-299 zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 1 zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Einganasports I/O-Parameter Nr. 32 (,Eingangsfunktionsauswahl 002“)
285 fuf Ein gnysfunktionsausm?ahl%opZ 18 -1-299 zugewiesen werden soll.
9ang * Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 2 zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
NI. des physikalischen Einganasports I/O-Parameter Nr. 33 (,Eingangsfunktionsauswahl 003“)
286 fUrl Ein gnysfunktionsausvgahl%& 19 -1-299 zugewiesen werden soll.
gang * Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 3 zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
NI. des physikalischen Einganasports I/O-Parameter Nr. 34 (,Eingangsfunktionsauswahl 004“)
287 fUrl Ein gnysfunktionsausm?ahl%& 20 -1-299 zugewiesen werden soll.
9ang * Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 4 zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
- . I/O-Parameter Nr. 35 (,Eingangsfunktionsauswahl 005“)
288 ;\lﬂrr gﬁf ggy?ftil;(stfohninafs”\;\?;?%Sgsorts 21 -1-299 zugewiesen werden soll.
9ang * Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 5 zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
NI. des physikalischen Einganasports I/O-Parameter Nr. 36 (,Eingangsfunktionsauswahl 006“)
289 fUrl Einggngsfunktionsausvgahl%C?G 22 -1-299 zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 6 zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 37 (,Eingangsfunktionsauswahl 007)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
- . Eingangsport Nr. 7 zugewiesen.
290 Nr d_es phy&kallsphen Eingangsports 23 -1-299 * Wenn fir Eingangsfunktionsauswahl 007 die ,Fir
fur Eingangsfunktionsauswahl 007 w
Programmstart festgelegte Programmnummer” festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthélt.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 38 (,Eingangsfunktionsauswahl 008“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
- . Eingangsport Nr. 8 zugewiesen.
291 Nr. des physikalischen Eingangsports 24 -1-299 * Wenn fur Eingangsfunktionsauswahl 008 die ,Fur

fur Eingangsfunktionsauswahl 008

Programmstart festgelegte Programmnummer* festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthalt.
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292

Nr. des physikalischen Eingangsports
fur Eingangsfunktionsauswahl 009

25

-1-299

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 39 (,Eingangsfunktionsauswahl 009)
zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 9 zugewiesen.

* Wenn fir Eingangsfunktionsauswahl 009 die ,Fur
Programmstart festgelegte Programmnummer” festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthélt.

293

Nr. des physikalischen Eingangsports
fur Eingangsfunktionsauswahl 010

26

-1-299

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 40 (,Eingangsfunktionsauswahl 010%)
zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 10 zugewiesen.

* Wenn fur Eingangsfunktionsauswahl 010 die ,Fur
Programmstart festgelegte Programmnummer* festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthalt.

294

Nr. des physikalischen Eingangsports
fur Eingangsfunktionsauswahl 011

27

-1-299

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 41 (,Eingangsfunktionsauswahl 011“)
zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 11 zugewiesen.

* Wenn fir Eingangsfunktionsauswahl 011 die ,Fur
Programmstart festgelegte Programmnummer” festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthalt.

295

Nr. des physikalischen Eingangsports
fur Eingangsfunktionsauswahl 012

28

-1-299

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 42 (,Eingangsfunktionsauswahl 012)
zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 12 zugewiesen.

* Wenn fur Eingangsfunktionsauswahl 012 die ,Fur
Programmstart festgelegte Programmnummer” festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthélt.

296

Nr. des physikalischen Eingangsports
fur Eingangsfunktionsauswahl 013

29

-1-299

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 43 (,Eingangsfunktionsauswahl 013)
zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 13 zugewiesen.

* Wenn fur Eingangsfunktionsauswahl 013 die ,Fur
Programmstart festgelegte Programmnummer* festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthalt.

297

Nr. des physikalischen Eingangsports
fur Eingangsfunktionsauswahl 014

30

-1-299

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 44 (,Eingangsfunktionsauswahl 014“)
zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 14 zugewiesen.

* Wenn fir Eingangsfunktionsauswahl 014 die ,Fur
Programmstart festgelegte Programmnummer” festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die fur den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthélt.

298

Nr. des physikalischen Eingangsports
fur Eingangsfunktionsauswahl 015

31

-1-299

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 45 (,Eingangsfunktionsauswahl 015%)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem
Eingangsport Nr. 15 zugewiesen.

299

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 300

316

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 46 (,Ausgangsfunktionsauswahl 300“)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 300 zugewiesen.
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300

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 301

317

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 47 (,Ausgangsfunktionsauswahl 301%)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 301 zugewiesen.

301

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 302

318

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 48 (,Ausgangsfunktionsauswahl 302“)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 302 zugewiesen.

302

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 303

319

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 49 (,Ausgangsfunktionsauswahl 303"“)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 303 zugewiesen.

303

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 304

320

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 50 (,Ausgangsfunktionsauswahl 304“)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 304 zugewiesen.

304

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 305

321

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 51 (,Ausgangsfunktionsauswahl 305)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 305 zugewiesen.

305

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 306

322

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 52 (,Ausgangsfunktionsauswahl 306")

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 306 zugewiesen.

306

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 307

323

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 53 (,Ausgangsfunktionsauswahl 307*)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 307 zugewiesen.

307

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 308

324

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 54 (,Ausgangsfunktionsauswahl 308")

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 308 zugewiesen.

308

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 309

325

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 55 (,Ausgangsfunktionsauswahl 309“)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 309 zugewiesen.

309

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 310

326

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 56 (,Ausgangsfunktionsauswahl 310%)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 310 zugewiesen.

310

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 311

327

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 57 (,Ausgangsfunktionsauswahl 311%)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 311 zugewiesen.

311

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 312

328

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 58 (,Ausgangsfunktionsauswahl 312)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 312 zugewiesen.

312

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 313

329

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 59 (,Ausgangsfunktionsauswahl 313)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 313 zugewiesen.

313

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 314

330

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 60 (,Ausgangsfunktionsauswahl 314")

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 314 zugewiesen.

314

Nr. des physikalischen Ausgangsports
fur Ausgangsfunktionsauswahl 315

331

0-599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von

I/O-Parameter Nr. 61 (,Ausgangsfunktionsauswahl 315)

zugewiesen werden soll.

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion dem Ausgangsport
Nr. 315 zugewiesen.
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Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 331 (,Ausgangsfunktionsauswahl 300
315 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 300 300 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 332 (,Ausgangsfunktionsauswahl 301
316 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 301 301 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 333 (,Ausgangsfunktionsauswahl 302
317 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 302 302 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 334 (,Ausgangsfunktionsauswahl 303
318 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 303 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 335 (,Ausgangsfunktionsauswahl 304
319 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 304 304 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 336 (,Ausgangsfunktionsauswahl 305
320 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 305 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 337 (,Ausgangsfunktionsauswahl 306
321 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 306 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 338 (,Ausgangsfunktionsauswahl 307
322 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 307 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 339 (,Ausgangsfunktionsauswahl 308
323 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 308 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 340 (,Ausgangsfunktionsauswahl 309
324 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 309 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 341 (,Ausgangsfunktionsauswahl 310
325 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 310 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 342 (,Ausgangsfunktionsauswahl 311
326 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 311 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 343 (,Ausgangsfunktionsauswahl 312
327 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 312 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 344 (,Ausgangsfunktionsauswahl 313
328 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 313 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 345 (,Ausgangsfunktionsauswahl 314
329 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 314 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.

(Bereich 2)

* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
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Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
Nr. des physikalischen Ausgangsports I/O-Parameter Nr. 346 (,Ausgangsfunktionsauswahl 315
330 |fur Ausgangsfunktionsauswahl 315 0 0-599 [Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
(Bereich 2) * Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port
zugewiesen.
0: Universalausgang
1: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder héher
(EIN)
2: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder hoher
(AUS)
Ausgangsfunktionsauswahl 300 3: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder hoher
331 (Bereich 2) 1 0-20 + Not-Aus (EIN) )
4: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder héher
+ Not-Aus (AUS)
7: Fehlerausgabe auf Wartungsdatenwarnung betreffender
Nachrichtenebene (Fehler Nr. 231 bis 232) (EIN)
8: Fehlerausgabe auf Nachrichtenebene bzgl.
Wartungsdatenwarnung (Fehler Nr. 231 bis 232) (AUS)
0: Universalausgang
1: READY-Ausgabe (P10-Programmausfiihrung moglich)
Ausgangsfunktionsauswahl 301 2: READY-Ausgabe (PIO-Programmausfiihrung méglich und
332 - 1 0-20 kein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder héher
(Bereich 2)
vorhanden)
3: READY-Ausgabe (PIO-Programmausfiihrung méglich und
kein Fehler auf Kaltstartebene oder héher vorhanden)
) 0: Universalausgang
333 g’sg?;?%””k“"”saus""ah' 802 1 0-20 1: Not-Aus-Ausgabe (EIN)
2: Not-Aus-Ausgabe (AUS)
0: Universalausgang
334 Ausgangsfunktionsauswahl 303 0 05 1: AUTO-Modus-Ausgabe
(Bereich 2) 2: Ausgabe wahrend automatischen Betriebs (anderer
Parameter Nr. 12)
0: Universalausgang
1: Ausgabe, wenn sich alle glltigen Achsen am Referenzpunkt
Ausgangsfunktionsauswahl 304 befinden (= 0). . i
335 (Bereich 2) 2 0-5 2: Ausgabe, wenn alle giiltigen Achsen die Referenzpunktfahrt
abgeschlossen haben (die Koordinaten bestéatigt wurden).
3: Ausgabe, wenn sich alle gultigen Achsen an den
voreingestellten Referenzpunkt-Koordinaten befinden.
0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe fur Achse 1 (AUS, falls das Werkstiick
336 Ausgangsfunktionsauswahl 305 0 05 im Schubbetrieb verfehlt wird)
(Bereich 2) 2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 1 eingeschaltet ist
(Systemiberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe fur Achse 2 (AUS, falls das Werkstiick
337 Ausgangsfunktionsauswahl 306 0 05 im Schubbetrieb verfehlt wird)
(Bereich 2) 2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 2 eingeschaltet ist
(Systemiberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe fur Achse 3 (AUS, falls das Werkstiick
338 Ausgangsfunktionsauswahl 307 0 0-5 im Schubbetrieb verfehlt wird)
(Bereich 2) 2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 3 eingeschaltet ist
(Systemuberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe fur Achse 4 (AUS, falls das Werkstiick
339 Ausgangsfunktionsauswahl 308 0 0-5 im Schubbetrieb verfehlt wird)
(Bereich 2) 2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 4 eingeschaltet ist
(Systemuberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
340 ;(A;:i?:r?szf)unktlonsauswahl 809 0 0-5 0: Universalausgang
341 gjsi?gﬁzf)unknonsauswahl 310 0 0-5 0: Universalausgang
342 gjsi?gﬁzf)unknonsauswahl 81 0 0-5 0: Universalausgang
343 ;(A;:i?:r?szf)unktlonsauswahl 312 0 0-5 0: Universalausgang
344 ;(A;:i?:r?szf)unktlonsauswahl 813 0 0-5 0: Universalausgang
345 Ausgangsfunktionsauswahl 314 0 05 0: Universalausgang

(Bereich 2)
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Ausgangsfunktionsauswahl 315 s
346 (Bereich 2) 0 0-5 0: Universalausgang
. . . Fehler-Reset bei EIN-Flanke (Ungliltig bei Einstellung von 0)
347 |Eingangsportnummer flr Fehler-Reset 0 0-5 (MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hher)
348 |(Fur Erweiterungen) 0
349 |(Fur Erweiterungen) 0
350 |(Fur Erweiterungen) 0
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 3: Funktionsauswahl
(0: Nicht verwenden, 1: Verwenden)
Bits 4 bis 7: Kommunikationsgerateauswahl
( 0: Systemreserve,
1: Systemreserve,
2: Ethernet Kn31,
3: Ethernet Kn32,
4: Ethernet Kn33,
Visionssystem-I/F 1, 5: Ethernet Kn34)
351 [Funktionsauswahl 1 3105500H | OH — FFFFFFFFH (Entsprechende I/O-Parameternummer Nr. 124,
(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ) 129 bis 143, 145 bis 148)
Bits 8 bis 11: Visionssystem-I/F 1,
Antwort-Zeituberschreitungswert (s)
Bits 12 bis 19: Visionssystem-I/F 1, Erfassungsbefehl
deaktivieren, Verzégerungszeitwert (ms)
Bits 20 bis 23: Visionssystem-I/F 1,
Erfassungsverzdgerungsvorhersage,
Zeitwert (ms)
Bits 24 bis 31: Wiederholversuche fir Visionssystem-I/F 1
Erfassungsbefehl * Keine Wiederholung bei 0
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 7: Visionssystem-I/F 1, Auswahl
- Kommunikationsformat
Visionssystem-I/F 1, ( 0: COGNEX
352 [Funktionsauswahl 2 OH OH — FFFFFFFFH l: s stemreéerve
(Fir PC/IPGIPCF/PGF-Typ) 4 :
2: Keyence)
(Entsprechende I/O-Parameternummer 353)
Bits 8 bis 31: Systemreserve
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 7: Visionssystem-I/F 1, Kommunikations-Delimiter
Visionssystem-I/F 1, Bits 8 bis 15: Visionssystem-I/F 1, Kommunikations-Header 1
353 |Funktionsauswahl 3 54313CODH| OH — FFFFFFFFH * Kein Header bei Einstellung von 0
(Fur PC/PG/PCF/PGF-Typ) Bits 16 bis 31: Visionssystem-I/F 1,
Kommunikations-Header 2
* Kein Header bei Einstellung von 0
354 |Systemreserve 0
355 [Systemreserve 0
Visionssystem-I/F 1, physikalische
356 Eingangsportnummer fir den Status 0 0— 299 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Jnitialisierung abgeschlossen” * Ungliltig bei Einstellung von 0
(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ)
Visionssystem-I/F 1, physikalische
Ausgangsportnummer fir B . ) g
357 Bilderfassungsbefehl 0 0-599 Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
(Fur PC/PG/PCF/PGF-Typ)
358 |(Fur Erweiterungen) 0
359 |(Fur Erweiterungen) 0
360 |(Fur Erweiterungen) 0
361 |(Fur Erweiterungen) 0
362 |(Fur Erweiterungen) 0
363 |(Fur Erweiterungen) 0
364 |(Fur Erweiterungen) 0
365 |(Fur Erweiterungen) 0
366 |(Fur Erweiterungen) 0
367 |(Fur Erweiterungen) 0
368 |(Fur Erweiterungen) 0
369 |(Fur Erweiterungen) 0
370 |(Fur Erweiterungen) 0
371 |(Fur Erweiterungen) 0
372 |(Fur Erweiterungen) 0
373 |(Fur Erweiterungen) 0
374 |(Fur Erweiterungen) 0
375 |(Fur Erweiterungen) 0
376 |(Fur Erweiterungen) 0
378 |(Fur Erweiterungen) 0
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1/0-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
379 |(Fur Erweiterungen) 0
380 |(Fur Erweiterungen) 0
381 |(Fur Erweiterungen) 0
382 |(Fur Erweiterungen) 0
383 |(Fur Erweiterungen) 0
384 |(Fur Erweiterungen) 0
385 |(Fur Erweiterungen) 0
386 |(Fur Erweiterungen) 0
387 |(Fur Erweiterungen) 0
388 |(Fur Erweiterungen) 0
389 |(Fur Erweiterungen) 0
390 |(Fur Erweiterungen) 0
391 |(Fur Erweiterungen) 0
392 |(Fur Erweiterungen) 0
393 |(Fur Erweiterungen) 0
394 |(Fur Erweiterungen) 0
395 |(Fur Erweiterungen) 0
396 |(Fur Erweiterungen) 0
397 |(Fur Erweiterungen) 0
398 |(Fur Erweiterungen) 0
399 |(Fur Erweiterungen) 0
400 |(Fur Erweiterungen) 0
401
—  [(Fur Erweiterungen) 0
601
602 |Systemreserve 0-63
603 [Systemreserve 0 0-63
604 |Systemreserve 63 1-63
605 |Systemreserve OH OH
606 |Systemreserve OH OH
607 |Systemreserve 1 0-5
608 |Systemreserve FOO0000H | O - FFFFFFFFH
609 |Systemreserve FO5H FO5H
_Gé'go (Fur Erweiterungen) 0 0
691 |Systemreserve -1 -1-299
692 |Systemreserve -1 -1-599
693 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
694 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
695 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
696 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
697 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
698 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
699 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
700 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
701 |Systemreserve 0 0-—240
_7934 (Fur Erweiterungen) 0 0
Bits 0 bis 3: Auswahl Verwendung Slot 1
Bits 4 bis 7: Auswahl Verwendung Slot 2
Bits 8 bis 11: Auswahl Verwendung Slot 3
Auswahl Verwendun Bits 12 bis 15: Auswahl Verwendung Slot 4
705 Erweiterungs—I/O—Ein%eit OH 0 - FFFFFFFFH (' 0: Nicht verwender?,
1: DO verwenden,
2: DI verwenden,
3: DO+DI verwenden)
706 |Systemreserve 1H 0-FH
707 |Systemreserve -1 -1-299
708 |Systemreserve -1 -1-599
709 |Systemreserve -1 -1-299
710 |Systemreserve -1 -1-599
711 |Systemreserve -1 -1-299
712 |Systemreserve -1 -1-599
713 |Systemreserve -1 -1-299
714 |Systemreserve -1 -1-599
715 |Systemreserve 1 0-5
716 |Systemreserve OH 0 — FFFFFFFFH
_791979 (Fur Erweiterungen) 0 0
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5.2 Allen Achsen gemeinsame Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
1 |Zuléssiges Achsenmuster 0000B 0B -11111111B
} . Wird verwendet, wenn nicht im Programm festgelegt.
2 |[Standard-Override 100 1-100 (Ungiiltig fir SIO-Betrieb)
0
(PCIPG/
3 |Systemreserve PCF/PGF), -
1111B
(PCX/IPGX)

4 |(Fur Erweiterungen) 0 -

5 |(Fur Erweiterungen) 0 -

6 |(Fur Erweiterungen) 0 -

7 |(Fur Erweiterungen) 0 -

8 |(Fur Erweiterungen) 0 -

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Wird nicht von BASE-Befehl beeinflusst.
Um den Freigabeschalter fur alle Achsen wirksam zu
machen (= in der Regel muss er fur alle Achsen gelten),
geben Sie immer 11111111 an.
Physikalisches Achsenmuster Nur wenn ,11111111* angegeben ist, wird der
beiydem der Freigabeschaltery Freigabeschalter in die Abschaltung der Antriebsquelle

9 |(Totmannschalter/ 111111118 | 00B — 111111118 einbezogen. Wenn ein anderer Wert als )
Sicherheitsgate) wirksam ist ,11111111" angegeben |st,_W|rd die Antriebsquelle nicht _
(PCIPGIPCFIPGF-Typ) ’ abgeschaltet, nur der Antrieb der angegebenen Achse wird

P abgeschaltet. (In der 7-Segment-Anzeige wird nicht
~enb* angezeigt.)
* Wenn ,Anderer Parameter Nr. 11, Freigabeschalter
(Totmannschalter/Sicherheitsgate) Wiederherstellungstyp* =
1 (Wiederherstellung nach Reset), entspricht dies der
Angabe aller Achsen.

10 |Systemreserve 0 OH — FFFFFFFFH
Standard-Beschleunigung 20
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

(PCIPG/ Wird verwendet, wenn nicht in Positionsdaten, Programm

u SCARA-Achse: PCF/l%GF)’ 1-200 0016 SIO-Nachricht usw. angegeben.
CP-Standard-Beschleunigung
(PCX/PGX-Typ) (PCXIPGX)

Standard-Verzégerung 20
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
(PCIPG/ Wird verwendet, wenn nicht in Positionsdaten, Programm

12 SCARA-Achse: PCF/l%GF)’ 1-200 0016 SIO-Nachricht usw. angegeben.
CP-Standard-Verzdgerung
(PCX/PGX-Typ) (PCXIPGX)

(S;egg:g%gﬁfsgv\'gnﬁlg;(elt Wird verwendet, wenn nicht in SIO-Meldung oder
P Positionsdaten angegeben.

13 SCARA-Achse: 30 1-250 mm/s |Wird beim PC/PG/PCF/PGF-Typ neben den oben
CP—Standard—éeschwindigkeit beschriebenen Fallen auch bei fortgesetzten Bewegungen
(PCX/PGX-Typ) verwendet.

- . 0: ,Verzégerung = Beschleunigung, wenn die Verzogerung in

14 ﬁ:ﬁgﬂ: 'zii‘::’)ﬁ;b:t’:gn die 0 05 den Arbeitspositionsdaten O ist.

Verzé Erun 0 betraat 1: ,Verzogerung = 0%, wenn die Verzdgerung in den
9 9 g Arbeitspositionsdaten 0 ist.

Maximale Jog-Geschwindigkeit bei nicht

abgeschlossener Referenzpunktfahrt

(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

15 |Maximale Jog-Geschwindigkeit von 30 1-250 mm/s |* Giltig nur bei Linearachsen
Linearachsen, wenn die Koordinaten
noch nicht eingerichtet/die
Referenzpunktfahrt noch nicht
durchgefihrt wurde (PCX/PGX-Typ)

16 |Systemreserve 0 0B —11111111B

-99999999 —

17 |Systemreserve 0 99999999

18 |[(Fur Erweiterungen) 0 -

19 |[(Fur Erweiterungen) 0 -
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
0: Prufung bei Eingabe, 1: Priifung im Betrieb
* Bei Auswahl von ,Priifung im Betrieb“ wird die
Verteilungsgeschwindigkeit (CP) der festgelegten
Geschwindigkeit oder die festgelegte Geschwindigkeit (PTP)
mit dem Parameter fir die maximale Verfahrgeschwindigkeit
1 der jeweiligen Achse verglichen und auf die zulassige
Prifzeit fur maximale (PCIPG/ Geschwindigkeit beschrankt. . . .
: - . Dementsprechend kann das System die maximale Leistung
20 |Betriebsbeschleunigung/-verzégerung PCF/PGF), 0-1 4R dem Verfahrbefehl ichen. Bei der Einoabe k
(Fir PC/PG/PCFIPGF-Typ) 0 gemal dem Verfahrbefehl erreichen. Bei der Eingabe kann
(PCXIPGX) jedoch keine vollstéandige Prufung durchgefiihrt werden (da
die Befehls-/Startposition des Verfahrvorgangs nicht
feststellbar ist).
Bei CP hangt die Verteilungsgeschwindigkeit von der
Startposition des Verfahrvorgangs ab. Die Festlegung von
CP bei einer nicht definierten Position (erste Punktbewegung
usw.) fuihrt daher zu Geschwindigkeitsunterschieden in
Abhé&ngigkeit von der Startposition des Verfahrvorgangs.
Maximale Verfahrgeschwindigkeit fur
Eingabewertpriifung 300 . Lo
(PCIPGIPCFIPGF-Typ) (PCIPG/ Unterschiedlich je nach S“truktur" o
Bei Auswahl von ,Eingabe“ als Prufzeit fir die
21 PCF/PGF), 1-9999 mm/s f AN )
SCARA-A . Maximalgeschwindigkeit beim PC/PG/PCF/PGF-Typ wird
-Achse: CP 270 dieser Parameter zur Prufung auf Eingabefehler verwendet
Max.-Geschwindigkeit (PCXIPGX) 9 9 :
(PCX/IPGX-Typ)
Maximale Beschleunigung 100
(PCIPG/PCF/PGF-Typ) (PCIPG
22 SCARA-Achse: CP PCF/PGF), 1-999 0,01 G |* Unterschiedlich je nach Struktur
» 30
Max.-Beschleunigung
(PCX/PGX-Typ) (PCXIPGX)
Maximale Verzdgerung 100
(PCIPG/PCF/PGF-Typ) (PCIPG/
23 PCF/PGF), 1-999 0,01 G |* Unterschiedlich je nach Struktur
SCARA-Achse: CP Max.-Verzdgerung 30
(PCX/PGX-Typ) (PCX/PGX)
Minimale Not-Aus-Verzégerung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
24 SCARA-Achse: CP 30 1-300 001G
Min.-Not-Aus-Verzdgerung
(PCX/PGX-Typ)
25 |Systemreserve 0 1-300 0,01G
Systemreserve
26 (Anderung unzulassig) 0 0-5
Systemreserve
21 (Anderung unzulassig) 0 0-5
0: Automatisches Umschalten ausfiihren (Timer fur
(Linearachsen) Verbot des durchgéngiges Einschalten des Schalters),
28 |automatischen Umschaltens 0 0-5 1: Nicht zul&ssig
von Inchen — Joggen * Von PC/TP angesprochen.
* Nur fir Linearachsen
Bits O bis 3: Auswahl Verwendung letzte PC/TP-Inchstrecke
(0: Nicht verwenden, 1: Verwenden)
*Von PC/TP angesprochen (ausgenommen
ANSI-kompatibles TP)
Bits 8 bis 11: Fehlerebene fir
29 |Alle Achsen Einstellung Bitmuster 1 0 OH — FFFFFFFFH LIstpositions-Software-Endschalter-
Uberschreitung (Servo)*
( 0: Operationsaufhebungsebene,
1: Kaltstartebene,
2: Operationsaufhebungsebene bei
Reset, danach Kaltstartebene)
30 |Standard-Teilungswinkel 150 0-1200 01
Grad
31 |Standard-Teilungsstrecke 0 0 — 10000 mm
0: Bewegungsbetrag und Istposition priifen
, Do - : "
32 |Bogentrigger-Startposition Priftyp 0 05 Priift J1 und J2 bei SCARA-Achsen PTP fir

PCX/PGX-Typen
1: Nur Bewegungsbetrag priifen
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Sicherheitsgeschwindigkeit im
manuellen Modus 250
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) * Beim PC/PG/PCF/PGF-Typ ist diese Einstellung wirksam,
(PC/PG/ der Wert Kleiner oder gleich d i Wert fi
a3 PCFIPGF) 1- 250 mm/s | wenn der Wert kleiner oder gleich dem geringsten Wert fir
SCARA-Achse: 150 ’ den achsenspezifischen Parameter Nr. 29
CP-Sicherheitsgeschwindigkeit im (VLMX-Geschwindigkeit) aller aktivierten Achsen ist.
(PCXIPGX)
manuellen Modus
(PCX/PGX-Typ)
SCARA-Achse:
34 |PTP-Sicherheitsgeschwindigkeit im 5 1-10 % |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
manuellen Modus
(Fir PCX/IPGX-Typ)
SCARA-Achse: achsenbezogene
35 |Max.-Jog-Geschwindigkeit 10 1-10 % |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Fir PCX/IPGX-Typ)
SCARA-Achse: achsenbezogene
36 |Max.-Jog-Geschwindigkeit bei nicht 5 1-10 % |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
eingerichteten Koordinaten
(Fir PCX/IPGX-Typ)
JIXWx-Befehl SCARA-Achse
37 |Max.-Geschwindigkeit 150 1-500 mm/s |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Fir PCX/IPGX-Typ)
38 |Systemreserve 0 0-5
39 |[Systemreserve 0 0—999999 0,001
mm
40 |(Fur Erweiterungen) 0 -
41 |(Fur Erweiterungen) 0 -
OH
(PCIPG/ Bits 0 bis 3: Systemreserve
42 |Alle Achsen Einstellung Bitmuster 2 PCF/PGF), | OH — FFFFFFFFH Bits 4 bis 7: Systemreserve
11H Bits 8 bis 31: (Reserviert)
(PCX/PGX)
43 Einstellung fiir Absolutreset durch 0 :
Schieben an den Anschlag
SCARA-Achse: PTP
44 |SM-Steuerverhaltnis 3 0-50 %  |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Fir PCX/IPGX-Typ)
SCARA-Achse: Durchmesser, in den * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
der Werkzeugbezugspunkt nicht 0,001 |Fur einfache Prifung
45 eintreten darf 158500 0-999999 mm  [(Durchmesser eines Kreises mit dem 1. Arm als Mittelpunkt)
(Fur PCX/IPGX-Typ) * Unterschiedlich je nach Struktur
SCARA-Achse: Cpxy-Pruftoleranz 0,001 |, .
46 (Fiir PCX/PGX-Typ) 2000 100 — 9999 mm Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
* i .
SCARA-Achse: PTP-Beschleunigung _Syster_nreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ L
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
47 |Anfangswert 20 1-100 % den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldun
(Fir PCX/PGX-Typ) ' 9 9
angegeben.
SCARA-Achse: PTP-Verzogerung oyeemreserve bel PCPGIPCEIPGE TP | i
48 |Anfangswert 20 1-100 % Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
. den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
(Fur PCX/PGX-Typ)
angegeben.
* i -~
SCARA-Achse: PTP-Geschwindigkeit Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ S
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
49 |Anfangswert 2 1-100 % L
. den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
(Fur PCX/PGX-Typ)
angegeben.
Breite der
CP-Operations-Einschrankungs- . i oai .
50 |zone der SCARA-Achse nahe Arm 1/2 500 0— 9999 0,001 . Anderung unzulasslg, wenn nicht vom Hersteller angegeben
mm Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Punkt auf Geraden
(Fur PCX/PGX-Typ)
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Bits O bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 7: Systemreserve
Bits 8 bis 11: SCARA-Z-Position — Horizontalbewegung
optimiert (PTP)
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
Bits 12 bis 15: SCARA-Z-Position — Horizontalbewegung
51 SCARA-Achse: Steuerung 1 11111H OH — FFFEFEEFH optimiert (CP)

(Fir PCX/PGX-Typ)

(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
* Die Deaktivierung wird empfohlen, wenn im
CP-Betrieb konstante Geschwindigkeit,
Tracking-Genauigkeit und Erreichen der
Einstellgeschwindigkeit notwendig sind.

Bits 16 bis 19: Umschaltfunktion fur Positionsverstarkung von
SCARA-Achse auswéhlen
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Nr. Parametername

Standard-
wert
(Referenz)

Eingabebereich

Einheit

Anmerkungen

52 |(Fur Erweiterungen)

0

53 |Positionsverstarkung
(Fur PCX/PGX-Typ)

Umschalt-Zeittiberschreitungswert fur

2000

100 — 9999

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

54 |Alle Achsen Einstellung Bitmuster 3

100H

OH — FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 7: Auswahl fiur Giltigkeit der

Positions-Ausgangsoperationsdaten

(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)

* Achtung: Bei Anderung Ungiiltig/Gilltig ist eine
Positionsdateninitialisierung
notwendig (Fehler Nr. 6BD
LAnderungsfehler des
Positionsdatenaufbaus*). Sichern Sie
die Positionsdaten vor Anderung.

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher)

Bits 8 bis 11: Auswahl fir max.

Schubgeschwindigkeitsbegrenzung der einzelnen

Achsen

(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher)

Koordinatensystem-Definition 1,
55 |[Steuerung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

OH

OH — FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

Bits 0 bis 3: Auswahl fir Einheitsgltigkeit
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)

Bits 4 bis 31: Systemreserve

Koordinatensystem-Definition1,
56 |Komponentenachsen-Einstellung
(PCIPG/PCF/PGF-Typ)

OH

OH — FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

Bits 0 bis 3: X-Achsennummer

Bits 4 bis 7:  Y-Achsennummer

Bits 8 bis 11: Z-Achsennummer

Bits 12 bis 15: R-Achsennummer

Bits 16 bis 31: Systemreserve

(Bits 0 bis 15 -- MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hdher)
(Keine gultige Achse bei Achsennummer = 0)

Koordinatensystem-Definition 1,
Koordinatenrichtungseinstellung
der R-Achse
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

57

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

Zusammenhang zwischen Drehrichtung von X-Achse zu
Y-Achse und R-Achsenrichtung im Basiskoordinatensystem
0: Gleiche Richtung

1: Entgegengesetzte Richtung

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher)

58 |(Fur Erweiterungen)

59 |(Fur Erweiterungen)

60 |(Fur Erweiterungen)

61 |(Fur Erweiterungen)

62 |(Fur Erweiterungen)

63 |(Fur Erweiterungen)

64 |(Fur Erweiterungen)

65 |(Fur Erweiterungen)

66 |(Fur Erweiterungen)

67 |(Fur Erweiterungen)

68 |(Fur Erweiterungen)

69 |(Fur Erweiterungen)

70 |(Fur Erweiterungen)

71 |(Fur Erweiterungen)

72 |(Fur Erweiterungen)

73 |(Fur Erweiterungen)

74 |(Fur Erweiterungen)

75 |(Fur Erweiterungen)

76 |(Fur Erweiterungen)

77 |(Fur Erweiterungen)

78 |(Fur Erweiterungen)

79 |(Fur Erweiterungen)

80 |(Fur Erweiterungen)

81 |(Fur Erweiterungen)

82 |(Fur Erweiterungen)

83 |(Fur Erweiterungen)

84 |(Fur Erweiterungen)

85 |(Fur Erweiterungen)

86 |(Fur Erweiterungen)

87 |(Fur Erweiterungen)

88 |(Fur Erweiterungen)

89 |(Fur Erweiterungen)

90 |(Fur Erweiterungen)

91 |(Fur Erweiterungen)

[e} e} e] ja] o] (o} (o} jo] (o] (o} o} (o] o] (o} [o} (o] (o] (o} [o} (o] (o] o] (o} (o} (o] (o] (o] (o} (o] jo] (o] (o} (o} fo]
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Standard-

Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)

92 |(Fur Erweiterungen) 0 -

93 |(Fur Erweiterungen)

94 |(Fur Erweiterungen)

95 |(Fur Erweiterungen)

96 |(Fur Erweiterungen)

97 |(Fur Erweiterungen)

98 |(Fur Erweiterungen)

99 |(Fur Erweiterungen)

100 |(Fur Erweiterungen)

101 |(Fur Erweiterungen)

102 |(Fur Erweiterungen)

103 |(Fur Erweiterungen)

104 |(Fur Erweiterungen)

105 |(Fur Erweiterungen)

106 |(Fur Erweiterungen)

107 |(Fur Erweiterungen)

108 |(Fur Erweiterungen)

109 |(Fur Erweiterungen)

110 |(Fur Erweiterungen)

111 |(Fur Erweiterungen)

112 |(Fur Erweiterungen)

113 |(Fur Erweiterungen)

114 |(Fur Erweiterungen)

115 |(Fur Erweiterungen)

116 |(Fur Erweiterungen)

117 |(Fur Erweiterungen)

118 |(Fur Erweiterungen)

119 |(Fur Erweiterungen)

120 |(Fur Erweiterungen)

o|0o|0o|o|o|o|o|o|o|o|Oo|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o|o

Visionssystem I/F 1

*  Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 3: X-Achsennummer
Bits 4 bis 7: Y-Achsennummer

121 |Koordinatenachsendefinition 4321H OH — FFFFFFFFH Bits 8 bis 11: Z-Achsennummer
(Fur PC/PG/PCF/PGF-Typ) Bits 12 bis 15: R-Achsennummer
Bits 16 bis 31: Reserviert
Visionssystem I/F 1 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
SSY: —99999999 — 0,001 Roboterkoordinate X auf Visionssystem-I/F 1-Koordinate (X
122 |Koordinaten-Bezugspunkt-Offset X 0 - -
(Fiir PC/PG/PCF/PGF-Typ) 99999999 | mm | =0, ¥ =0)
* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.
- * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
V|S|on§system VF 1 —99999999 — 0,001 |Roboterkoordinate Y auf Visionssystem-I/F 1-Koordinate (X =
123 |Koordinaten-Bezugspunkt-Offset Y 0 _
(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ) 99999999 | mm 0, ¥ =0)
* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.
- * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
V|S|on§system IF1 . -99999999 — 0,001 |Drehwinkel von Visionssystem-I/F-Koordinate, wenn
124 |Koordinaten-Offset-Winkel 0 d boterkoordi | d ird
(Fir PC/PGIPCF/PGF-Typ) 99999999 Grad |Roboterkoordinate als Bezug verwendet wir
* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.
Visionssystem-l/F 1 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Z-Achsen-Richtung, Bezug fiir -99999999 — 0,001 . )
125 Visionssystem-Positionsbeurteilung 0 09999999 mm (Entsprechende Angaben: Allen Achsen gemeinsamer
(Fir PC/PGIPCFIPGF-Typ) Parameter Nr. 130)
* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.
Visionssystem-I/F 1
126 [X-Achse (GTVD Erfassungsdaten) 0 -99999 - 99999 | 2991 Ix sysiemreserve bei PCX/IPGX-Typ
Anpassungs-Offset mm
(Fur PC/PG/PCF/PGF-Typ)
Visionssystem-I/F 1
127 |Y-Achse (GTVD Erfassungsdaten) 0 -999999 — 99999 | 2991 Ix systemreserve bei PCXIPGX-Typ
Anpassungs-Offset mm
(Fur PC/PG/PCF/PGF-Typ)
Visionssystem-1/F 1
R-Achse (GTVD Erfassungsdaten) _ 0,001 |, .
128 Anpassungs-Offset 0 360000 — 360000 CGrad Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
(Fur PC/PG/PCF/PGF-Typ)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 3: Systemreserve (Anderung verboten)
Bits 4 bis 11: Systemreserve (i—'\qderung verboten)
129 Visionssystem-I/F 1 Steuerung 1 OH OH — FEFEFFEFH Bits 12 bis 19: Systemreserve (Anderung verboten)

(Fir PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Bits 20 bis 23: Zeichenumkehr R-Achse
(0: Code nicht umkehren
1: Code umkehren)
Bits 24 bis 31: Reserviert
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 7: Positionsbeurteilungs-Bezugsstrecke in
Z-Richtung [0,1 mm]
(Bei Installation mit Roboter oben, ungiiltig bei
Einstellung von 0)
- * Nur wirksam, wenn allen Achsen gemeinsamer
130 zﬁz'fgzs/fgjg"ggpzslﬁuer)ung 2 OH OH — FFFFFFFFH Parameter Nr. 130 Bit 8 bis 11 = 1
yp Bits 8 bis 11: Visions-Installationstyp
( 0: Feste Installation (nicht am Roboter)
1: Installation am Roboter)
* Einstellung wird bei
Visionssystem-1/F-Anpassung festgelegt.
Bits 12 bis 31: Reserviert
Systemreserve
131 (Anderung unzulassig) 0 0-5
SCARA Spitzenbelastung, max.
132 |Transportlast 3000 1-99999999 g * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Fur PCX/PGX-Typ)
SCARA Spitzenbelastung, max.
133 |zulassiges Tragheitsmoment 4000 1-99999999 kgmm? |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Fir PCX/IPGX-Typ)
134 |(Fur Erweiterungen) 0 -
135 |(Fur Erweiterungen) 0 -
SCARA Funktionsdaten 1 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
136 (Fur PCX/PGX-Typ) 30H OH — FRFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller
SCARA Spitzenbelastung,
137 [Nenn-Transportlast 1000 0 —99999999 g * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Fur PCX/PGX-Typ)
138 |(Fur Erweiterungen) 0 -
139 [Systemreserve 13720 199999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
140 |Systemreserve 97500 1 - 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
141 |(Fur Erweiterungen) 0 -
142 |(Fur Erweiterungen) 0 -
143 |(Fur Erweiterungen) 0 -
144 |(Fur Erweiterungen) 0 -
145 |(Fur Erweiterungen) 0 -
146 |(Fur Erweiterungen) 0 -
147 |(Fur Erweiterungen) 0 -
148 |(Flr Erweiterungen) 0 -
149 |(Fur Erweiterungen) 0 -
150 |(Fur Erweiterungen) 0 -
151 —| .. .
199 (Fur Erweiterungen) 0 -
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
200 Linearachse Standard-Beschleunigung 20 1-200 001G Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
(Fur PCX/IPGX-Typ) ! den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
201 Linearachse Standard-Verzégerung 20 1-200 001G Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
(Fur PCX/IPGX-Typ) ’ den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Linearachse Standard-Geschwindigkeit Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
202 30 1-250 mm/s "
(Fur PCX/IPGX-Typ) den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.
Linearachse, maximale Beschleunigung . ) 2
203 (Fiir PCX/PGX-Typ) 100 1-999 0,01 G |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Linearachse, maximale Verzdgerung _ . ) 2
204 (Fiir PCX/PGX-Typ) 100 1-999 0,01 G |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Linearachse, minimale
205 [Not-Aus-Verzdgerung 30 1-300 0,01 G |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Flr PCX/IPGX-Typ)
Linearachse,
Sicherheitsgeschwindigkeit im .
206 manuellen Modus 250 1-250 mm/s |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(Fir PCX/IPGX-Typ)
207 |(Fur Erweiterungen) 0 -
208 |(Fur Erweiterungen) 0 -
209 |(Fur Erweiterungen) 0 -
210 (Fur Erweiterungen) 0 -

— 400
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5.3 Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
0
1 |Achsenbetriebstyp PgDISI/DPGGF/) 0-1 0: Linearachse
1101 ! 1: Rotationsachse (Winkelsteuerung)
(PCXIPGX)
2 |(Fur Erweiterungen) 0 -
3 [(Fur Erweiterungen) 0 -
4 |(Fur Erweiterungen) 0 -
5 |(Fur Erweiterungen) 0 -
(PC}PG/ 0: Motor-Uhrzeigersinn — Negative Richtung im
6 Auswahl der Koordinatenrichtung relativ PCF/PGF) 0-1 Koordinatensystem
zur physikalischen Bewegungsrichtung 1101 ! 1: Motor-Gegenuhrzeigersinn — Positive Richtung im
(PCX/PGX) Koordinatensystem
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
50000 Im Indexmodus intern auf 359,999 Grad festgelegt
(PCIPGI Im unbegrenzten Hubmodus ungiiltig
PCF/PGF), 0,001 |(PCX/PGX-Typ)
. —99999999 — mm, |Fir SCARA-Achsen Einstellung in Koordinaten fur jede Achse
7 |Software-Endschalter + igggg' 99999999 0,001 (0,001 Grad] bei 1., 2. und 4. Achse, [0,001 mm] bei 3.
150000’ Grad |Achse).
720000’ Im Indexmodus bei Linearachsen intern auf 359,999 Grad
festgelegt
(PCS/PGX) Im unbegrenzten Hubmodus bei Linearachsen ungiiltig
* Unterschiedlich je nach Struktur
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
0 Im Indexmodus intern auf 0 Grad festgelegt
(PCIPG/ Im unbegrenzten Hubmodus ungiltig
PCF/PGF),
-99999999 — Orhoﬁl (PCX/PGX-Typ)
8 |[Software-Endschalter - -37000, 99999999 0 00’1 Fir SCARA-Achsen Einstellung in Koordinaten fur jede Achse
-127000, érad ([0,001 Grad] bei 1., 2. und 4. Achse, [0,001 mm] bei 3.
0, Achse).
-720000 Im Indexmodus bei Linearachsen intern auf 0 Grad festgelegt
(PCX/PGX) Im unbegrenzten Hubmodus bei Linearachsen ungliltig
* Unterschiedlich je nach Struktur
2000 0.001
9 Software-Endschalter nglép(?l:/) 0—9999 mm, |Istpositionsgrenze fiir den kritischen
Istpositionsabstand 1000 ! 0,001 |Positionierungsgrenzbereich im unbegrenzten Hubmodus
(PCXIPGX) crad
0: Suche Phase Z nach Endesuche
(Offset-Operation nach Endesuche bei Achsen ohne
Z-Phase)
0 1: Gegenwartige Position = 0 Referenzpunkt
(PCIPG/ (Achten Sie auf Kollisionen. Keine Aktualisierung fir
10 |Methode fiir Referenzpunktfahrt PCF/PGF), 0-5 _ Absolutausfiihrung ohne Batterie),
0.0.01 2: Gegenwa(tlge Posnpn = vorelqgestellterlR’leferenzpunkt
(PC’X}P’GX) (Achten Sie auf Kollisionen. Keine Aktualisierung fir
Absolutausfiihrung ohne Batterie)
3: Systemreserve
4: Berechnungsmethode fuir Erkennungsbereich-Mittelpunkt
von Referenzpunktsensor
0
1 Auswahl Endesuchrichtung bei PgDISI/DPGGF/) 0-1 0: Negatives Ende des Koordinatensystems
Referenzpunktfahrt 01.01 ’ 1: Positives Ende des Koordinatensystems
(PCXIPGX)
0 0,001
. (PCIPG), -99999999 — mm,
12 |Voreinstellung Referenzpunkt 0,0,0,0 99999999 0,001
(PCX/PGX) Grad
0
(PCIPG/
13 |[SIO/PIO Ablauf der Referenzpunktfahrt | PCF/PGF), 0-16 Ausfiihrung beginnend mit dem kleinsten Wert.
0,0,0,0
(PCXIPGX)

117




MseErL

Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
0: Nicht verwenden
0 1: SchlieRer-Kontakt (Ende-Erkennungssensor (Ende
(PCIPGI a(lfuivalent)) t (End ) (End ent)
. " 2: Offner-Kontakt (Ende-Erkennungssensor (Ende aquivalent
14 |Eingangspolaritét Referenzpunktsensor P%FéPOGOF), 0-4 3. SchiieRer-Kontakt (Referenzpunkt-Priifsensor
(PC’X}P’GX) (Naherungsprufung mechanisches Ende))
4: Offner-Kontakt (Referenzpunkt-Priifsensor
(N&herungspriifung mechanisches Ende))
15 |[Systemreserve 0 0-2
16 |Systemreserve 0 0-2
10
Anfangs-Referenzpunktsensor-Ubersch (PC/PG/
| et erbinegh PCF/PGF),
17 |reitungsgeschwindigkeit bei 1010 1-100 mm/s
Spannungswiederherstellung 10.10
(PCX/IPGX)
18 |Systemreserve 100 1-500 mm/s
20
(PCIPG/
Ende-Suchgeschwindigkeit bei PCF/PGF),
19 Referenzpunktfahrt 12,12, 1-100 mm/s
10,20
(PCX/PGX)
3
Phase-Z-Suchgeschwindigkeit bei (PC/PG/ Gehen Sie vorsichtig vor, da je nach
20 PCF/PGF), 1-540 mm/s X s X x
Referenzpunktfahrt 3333 Lese-/Geberimpulszéhlwert Einschrankungen gelten.
(PCX/PGX)
1000
(PCIPG/
PCF/PGF),
21 Offset-Verfahrstrecke bei 3000, -99999999 — 0,001 |Offset-Verfahrstrecke von der idealen Z-Phasen-Position
Referenzpunktfahrt 3000, 99999999 mm  |(positiver Wert = entspricht der Richtung weg vom Ende)
3000,
1000
(PCX/PGX)
Fehlerprifungstoleranz fur 0.001 Minimal zuléssiger Istabstand zwischen dem Ende
22 |Z-Phasen-Position bei 0 0 —99999999 ' (mechanischer Anschlag oder Endschalter) und Phase Z bei
mm ;
Referenzpunktfahrt Verwendung eines Drehwertgebers.
23 |Systemreserve 1 1-8
700
. . (PCIPG/ sopi . .
Schubstopp-Bestatigungszeit bei Verwendet zur Bestatigung von Schuboperation bei
24 PCF/PGF) 1-5000 ms
Referenzpunktfahrt 1500 Referenzpunktfahrt.
(PCXIPGX)
25 Sch_u_bst_opp—Bestétlgungszelt bei 500 1-5000 ms Benutzt zur Bestatigung von Schuboperation durch einen
Positionierung PUSH-Befehl.
26 |Systemreserve 0 0 — 99999
27 [Systemreserve 5000 1- 99999
(Anderung unzulassig)
Max. Verfahrgeschwindigkeit jeder 300
Achse (PCIPG/
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) PCF/PGF) * (PG/PGX-Typ) Die maximale SCARA-CP-Geschwindigkeit
28 161, 1-9999 mm/s, wird im allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 21
Max. PTP-Geschwindigkeit 266, Grad/s cingestellt ’
(SCARA-Achsen) / Max. 189, 9 :
Verfahrgeschwindigkeit jeder Achse 500
(Linearachsen) (PCX/PGX)
VLMX-Geschwindigkeit 300 Im VLMX-Betrieb wird die maximale Verfahrgeschwindigkeit
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) (PCIPG/ der Achsen oder die VLMX-Geschwindigkeit (je nachdem,
29 PCF/PGF) 1-9999 mm/s |welcher Wert niedriger ist) als maximale Geschwindigkeit der
Linearachse, VLMX-Geschwindigkeit 800 jeweiligen Achse verwendet.
(PCX/IPGX-Typ) (PCX/PGX) * Nur Linearachsen
Mit Bremse: Zeit nach Empfang einer Servo-EIN-Startantwort
bis zum Beginn der Bremsfreigabe
30 |[Servo-EIN-Prifzeit 20 0 - 5000 ms |Ohne Bremse: Zeit nach Empfang einer
Servo-EIN-Startantwort bis zum Wechsel in
einen betriebsbereiten Zustand
3
y o (PCIPG/
31 ggf;texsrfj:;ggﬁfthw'”d'gke" bei PCF/PGF) 1-500 mmis
P 12,12,10,3
(PCXIPGX)
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Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Absoluter Abstand vom Ende (mechanischer Anschlag oder
ol B Endschalter). Wird automatisch ermittelt, wenn der Abstand
32 Tatsachlicher Abstand zwischen 0 -1-99999 0,001 einen negativen Wert hat. Bei Kombination mehrerer Achsen
Phase Z und Ende mm - - )
wird empfohlen, nach der automatischen Erfassung ins
Flash-ROM zu schreiben.
Idealer Abstand zwischen Phase Z und 0,001 |Absoluter Abstand vom Ende (mechanischer Anschlag oder
33 0 0 —99999
Ende mm Endschalter).
34 |Auswahl Bremse 0 0-1 0 Nicht vorhanden
1: Vorhanden
e e . Zeit nach Empfang einer Bremsfreigabe-Startantwort bis zum
35 |Prifzeit fir Freigabe der Bremse 10 0 - 3000 mS  \\vechsel in einen betriebsbereiten Zustand
36 |Priifzeit fur Aktivierung der Bremse 10 0— 1000 ms Zeit nach_ Empfang einer Bremsaktivierungs-Startantwort bis
zum Beginn der Antriebsabschaltung
37 |Systemreserve 0 0-1
0: INK
38 |Geber ABS/INK-Typ 0 0-2 1: Systemreserve
2: ABS (Absolutausfithrung ohne Batterie)
39 |Systemreserve 1 0-1
40 |Systemreserve 0 0-1
41 |Systemreserve 25 0-100 DRVVR
42 |Systemreserve 800 0 — 99999999
(Anderung unzulassig)
23 Systemreserve 0 7_7
(Anderung unzulassig)
~99999999 — 0,001 |Nur gultig fur Linearachsen.
44 |Langenmessungskorrektur 0 mm/ [(Von der Geber-Referenz-Z-Position verschiedene
99999999 X u . .
1m |Koordinaten &ndern sich proportional.)
45 | (Fur Erweiterungen) 0
46 |(Fur Erweiterungen) 0
6000
(PCIPG/ 0.001
47 |Gewindesteigung PCF/PGF) -1 -99999999 ’ Giiltig nur bei Linearachsen
mm
6545
(PCX/PGX)
48 |(Fur Erweiterungen) 0
2 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Verbleibende Pufferbatteriezeit (PCIPG/ 0 20 Tage
49 (Fir PC/PGIPCFIPGF-Typ) PCF/PGF) 0-5 1: 15 Tage
P 2,2,2,2 2: 10 Tage
(PCXIPGX) 3:5 Tage
1
50 Ubersetzungsverhaltnis Zahler P(CPI(:://IESIIZ) 1-99999999 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ (Anderung unzulassig)
(Fiir PC/IPG/PCF/PGF-Typ) 1111 4 P 9 9
(PCX/PGX)
1
Ubersetzungsverhaltnis Nenner (PCIPG/
-_— * H = n = .
51 (Fiir PCIPGIPCF/PGF-Typ) Pz(:l:_lzzlf(fi) 1-99999999 Systemreserve bei PCX/PGX-Typ (Anderung unzulassig)
(PCX/IPGX)
52 |(Fur Erweiterungen) 0
Bits O bis 3: Systemreserve
Einstellung Bitmuster 1 Bits 4 bis 7: Auswabhl fur
53 der einzelnen Achsen 0 OH — FFFFFFFFH Vollstoppposition-Anpassungsfunktion
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
Verfahrweg fiir Schubstopperkennung 0,001 |Verwendet zur Bestatigung von Schuboperation bei
54 . 20 1-99999
bei Referenzpunktfahrt mm  |Referenzpunktfahrt.
Verfahrweg fiir Schubstopperkennung 0,001 |Benutzt zur Bestatigung von Schuboperation durch einen
55 h Y 30 1-99999
bei Positionierung mm |PUSH-Befehl.
(Pz(?lcl)DOG/ Die Abweichung wird verglichen mit dem Wert ,stationére
56 Abweichungsverhéltnis fur PCF/PGF) 1- 99999 Abweichung von Schubgeschwindigkeit +
Schubabbruch bei Referenzpunktfahrt 5000 Schubgeschwindigkeits-Impulsgeschwindigkeit x
(PCXIPGX) Abbruchabweichungsverhaltnis®.
Die Abweichung wird verglichen mit dem Wert ,stationére
57 Abweichungsverhaltnis fur 5000 1— 99999 Abweichung von Schubgeschwindigkeit +

Schubabbruch bei Positionierung

Schubgeschwindigkeits-Impulsgeschwindigkeit x
Abbruchabweichungsverhaltnis*.
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Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
100
(PCIPG/
PCEQEGF) Or’nogl * (PCX/IPGX-Typ) Fir SCARA-Achsen Einstellung in
58 |Positionierbereich ! 1-9999 J Koordinaten fur jede Achse ([0,001 Grad] bei 1., 2. und 4.
150, 0,001 Achse, [0,001 mm] bei 3. Achse)
150, Grad e ’ '
150
(PCX/PGX)
Zulsssiges 138 Die Abweichung wird verglichen mit dem Wert ,stationére
Abweic?]un s-Fehlerverhiltnis (PCIPG/ Abweichung von maximaler Verfahrgeschwindigkeit der
59 (Max g PCF/PGF) 1-9999 jeweiligen Achse + Impulsgeschwindigkeit der maximalen
L . 85 Verfahrgeschwindigkeit der jeweiligen Achse x zuléssiges
Geschwindigkeitsimpulsverhaltnis) (PCX/PGX) Abweichungs-Fehlerverhaltnis”.
Positionsverstarkung 45
(PCIPGIPCFIPGF-Typ) (PCIPG/ (PCX/PGX-Typ) = .
Einstellung auf gleichen Wert bei SCARA-Achse
60 PCF/PGF) 1-9999 Is R . e .
PSG 20 Andert:lng bei SC/—i\aRA—Achse unzulassig, wenn nicht vom
(PCX/PGX-Typ) (PCXIPGX) Hersteller angegeben
61 |Systemreserve 0 0 - 500 %
Systemreserve 0
(PCX/IPGX-Typ) (PCX/PGX) * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
62 77 0 - 1000 (MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher und die letzten
Synchro-FB-Verstéarkung (PCIPG/ Ziffern der Seriennummer V1" oder héher)
(PC/PG/PCFIPGF-Typ) PCF/PGF)
63 |Stopp spezieller Ausgangsbereich 1 0 —9999 Impuls |Ungilltig bei Einstellung von 0.
64 |Stopp spezieller Ausgangswert 1 0-999 DRVVR
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Aus dem Achsenpaar ist die kleinere Achsennummer die
Systemreserve Masterachse. Gultig nur unter der Bedingung, dass beide
(PCX/IPGX-Typ) Achsen die gleichen Auflésungseigenschaften besitzen und
65 0 0-8 die Magnetpol-Erkennung nicht benétigen. Es kdnnen keine
Synchro-Partnerachsennummer Befehle zur Slaveachse ausgegeben werden. (Ungultig bei
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) Einstellung von 0)
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder héher und die letzten
Ziffern der Seriennummer ,V1“ oder hoher)
Auswahl Rotationsachsenmodus
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) 0: Normal
66 Modusauswahl firr Linear- und 0 0-5 } :ér:ﬁtfxr:ﬁ:ig:i Linearachsen
Rotationsachsen 9
(PCX/IPGX-Typ)
Auswahl
Rotationsachsen-Abkirzungsmodus . u
0: Nicht wéhlen
67 (PC/PG/PCF/PGF-Typ) 0 0-5 1: Wahlen (wirksam im Indexmodus bei Inkrementalgeber und
einfacher Absolutausfiihrung)
Auswahl * Glltig nur bei Linearachsen
Rotationsachsen-Abkirzungsmodus 9
(PCX/IPGX-Typ)
; 0: Normal
Modusauswahl Linearachse :
(PCIPGIPCFIPGF-Typ) L LX‘bEQ’E”Zt‘?r H“b.:“g.dus - .
68 0 0-5 ( \nmerkung: Es gilt |e_Posmonlerungsgrenze. Diese
. Einstellung kann nur bei Verwendung eines
Linearachse, Modusauswahl Inkrementalgebers angegeben werden.)
Linearachse (PCX/PGX-Typ) * Gultig nur bei Linearachsen
69 |(Fur Erweiterungen) 0 -
70 |Systemreserve 32767 0 - 32767 DRVVR |(Anderung unzuléssig)
71 |Systemreserve 32767 0 - 32767 DRVVR |(Anderung unzuléssig)
72 |Systemreserve 1 ~999 — 999 DRVVR égirtsrhaltung der Symmetrie der positiven und negativen
_ _ (Anderung unzulassig) Zur Erhaltung der Symmetrie der
73 |Systemreserve 0 999 — 999 DRVVR positiven und negativen Seite.
74 |Systemreserve 32436 0 - 32767 DRVVR |(Anderung unzuléssig)
75 |Systemreserve -32435 0—-32767 DRVVR |(Anderung unzuléssig)
76 |Systemreserve 1 0-1 (Anderung unzulassig)
Systemreserve 0
(PCXIPGX-Typ) (PCX/PGX) * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
77 3 0 —99999 Impuls [(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder héher und die letzten
Synchro-S-Impuls (PCIPG/ Ziffern der Seriennummer ,V1“ oder hoher)
(PCIPG/PCF/PGF-Typ) PCF/PGF)
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Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Maximaler Abhebebefehlsbetrag vor Bremsfreigabe (Eingabe
mit Vorzeichen) (Unterdriickung von kurzzeitigem Absacken
beim Einschalten des Antriebs bei Platzierung eines schweren
Objekts)
* Wichtig: Bei der Eingabe das gleiche Vorzeichen verwenden
: wie fiir die ansteigende Koordinatenrichtung.
78 [Mamaler 0 -3000-3000 | %001 (0,100 mim bis 0,500 mm in Absolutwert als.
ebebefehlsbetrag mm Richtlinie)
* Die Servo-EIN-Prifzeit (achsenspezifischer Parameter
Nr. 30) muss ebenfalls verlangert werden (ca. 1000 bis
1500 ms), um dem Anstiegsrichtungsmoment ausreichend
Zeit zum Folgen zu geben.
(Gultig nur bei Angabe einer vorhandenen Bremse.)
79 |Tatsachlicher Abhebe-Kontrollabstand 5 0 - 3000 O;Y?r?ql Eingabe des Absolutwerts
Maximaler Zwangsvorschubbereich
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) Zur Verringerung der Einschwingzeit.
80 0 0— 9999 0,001 |(Bereich bei Einstellung von 0 ungliltig.)
Linearachse, maximaler mm  |(Richtwert: ca. 1,000 mm)
Zwangsvorschubbereich * Gultig nur bei Linearachsen
(PCX/PGX-Typ)
Minimaler Zwangsvorschubbereich
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
81 Li . 200 0-9999 0,001 ), Giltig nur bei Linearachsen
inearachse, minimaler mm
Zwangsvorschubbereich
(PCX/PGX-Typ)
Mittlerer Zwangsvorschubbereich
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
82 Li . 600 0-9999 0,001 ), Giltig nur bei Linearachsen
inearachse, mittlerer mm
Zwangsvorschubbereich
(PCX/PGX-Typ)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Giiltig nur fir Synchro-Slaveachse.
0: Initialisierung zur gleichen Koordinate wie die der
Synchro-Masterachse mit dem physikalischen
Systemreserve Positionsverhaltnis beim Einschalten der Spannung /
(PCXIPGX-Typ) Software-Reset.
1: Keine Initialisierung zur gleichen Koordinate wie die der
83 |Aufhebung der 0 0-5 Synchro-Masterachse (ABS-Koordinate der
Koordinaten-Initialisierung fur Synchro-Slaveachse ist giiltig) mit dem physikalischen
ABS-Synchro-Slaveachse Positionsverhaltnis beim Einschalten der Spannung /
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) Software-Reset, nur wenn Synchro-Master- und Slaveachse
beide als ABS-Geber-Achse gliltig sind.
* Bei Software-Reset muss es einmal auf 0 eingestellt werden.
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder héher und die letzten
Ziffern der Seriennummer ,V1“ oder hoher)
Systemreserve * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
(PCX/IPGX-Typ) 0 mm/s |Max. Bewegungsgeschwindigkeit der Slaveachse bei
(PCX/PGX) (PC/ |Synchronisierungs-Positionskorrektur.
84 |Max. Geschwindigkeit der 5 0-100 PG/ |Gultig nur fur Synchro-Slaveachse.
Synchro-Slaveachse bei (PCIPG/ PCF/ |* Anm.: Keine Begrenzung auf die Sicherheitsgeschwindigkeit
Synchronisierungskorrektur PCF/PGF) PGF) |(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher und die letzten
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) Ziffern der Seriennummer ,V1" oder héher)
15
hleunigung/Verzo bei (PC/PG/ 0,01 G, |* (PCX/PGX-Typ) SCARA J1-, 32- und R-Achse haben di
85 FBeesc eunigung/Verzdgerung bei PCF/PGF) 1-300 , 3 (PCXI - ypz) -, J2- und R-Achse haben die
eferenzpunktfahrt 55515 Grad/s?| Einheit [Grad/s?].
(PCX/PGX)
Zone 1 MAX. 0.001
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) ~99999999 — r}1m Glltig nur, wenn Maximum > Minimum
86 | 0 99999999 0 OOi * Muss mindes_tens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 1 MAX. érad * Gultig nur bei Linearachsen
(PCX/PGX-Typ)
Zone 1 MIN. 0.001
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) ~99999999 — r}1m Giiltig nur, wenn Maximum > Minimum
87 0 » |* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 1 MIN. 99999999 0,001 1, Giltig nur bei Linearachsen
’ Grad 9
(PCX/IPGX-Typ)
Zone 1 Ausgangsnummer Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) o > o PN A
88 0 0-899 unglltig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist

Linearachse, Zone 1 Ausgangsnummer

(PCX/PGX-Typ)

ungliltig).
* Gultig nur bei Linearachsen
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Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Zone 2 MAX. 0.001
PC/PG/PCF/PGF-Typ ! Gultig nur, wenn Maximum > Minimum
IPG/ / -99999999 — mm It - ini
89 0 99999999 0 OOi * Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 2 MAX. érad * Gultig nur bei Linearachsen
(PCX/PGX-Typ)
Zone 2 MIN. 0.001
-Typ ! tltig nur, wenn Maximum > Minimum
PC/PG/PCF/PGF-T ~99999999 — mm Gulti Maxi Mini
90 0 99999999 0 00’1 * Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 2 MIN. érad * Gultig nur bei Linearachsen
(PCXIPGX-Typ)
(Z;g/epé,/&;(s:'gﬁggs':rﬁmr;]er Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
o1 P 0 0-899 ungltig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist
Linearachse, Zone 2 Ausgangsnummer ungglt_lg). -
(PCX/PGX-Typ) * Glltig nur bei Linearachsen
Zone 3 MAX. 0.001
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) ~99999999 — r}1m Giiltig nur, wenn Maximum > Minimum.
92 0 99999999 0 OOi * Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 3 MAX. érad * Gultig nur bei Linearachsen
(PCXIPGX-Typ)
Zone 3 MIN. 0.001
-Typ ! tltig nur, wenn Maximum > Minimum
PC/PG/PCF/PGF-T ~99999999 — mm Gulti Maxi Mini
93 0 99999999 0 00’1 * Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 3 MIN. érad * Gultig nur bei Linearachsen
(PCX/IPGX-Typ)
f;gfpzfﬁéI%?Sg?#mTer Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
04 P 0 0— 899 ungliltig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist
Linearachse, Zone 3 Ausgangsnummer ungglt_lg). -
(PCX/PGX-Typ) * Gultig nur bei Linearachsen
Zone 4 MAX. 0.001
(PC/PG/PCF/PGF-Typ) ~99999999 — r}1m Giiltig nur, wenn Maximum > Minimum.
95 0 99999999 0 OOi * Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 4 MAX. érad * Gultig nur bei Linearachsen
(PCXIPGX-Typ)
Zone 4 MIN. 0.001
PC/PG/PCF/PGF-Typ ’ Glltig nur, wenn Maximum > Minimum
-99999999 — mm
96 0 99999999 0 00’1 * Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
Linearachse, Zone 4 MIN. érad * Gultig nur bei Linearachsen
(PCX/PGX-Typ)
f;gfpéfﬁéI%?Sg?#mTer Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
97 P 0 0— 899 ungliltig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist
Linearachse, Zone 4 Ausgangsnummer Engglt_lg). .
(PCX/PGX-Typ) Gliltig nur bei Linearachsen
1
L . (PCX/PGX)
08 Stoppbereich fur Wechsel in den 4 05 Impuls |(Fir Schrittmotor)
Vollstoppmodus
(PCIPG/
PCF/PGF)
2
Anzahl des Abweichungspuffers zur (PCIPG/
99 |Beurteilung des Wechsels in den PCF/PGF) 0-4 (Fur Schrittmotor)
Vollstoppmodus 4
(PCX/PGX)
100 |(Fur Erweiterungen) 0 -
101 |(Fur Erweiterungen) 0 -
102 |(Fur Erweiterungen) 0 -
103 |(Fur Erweiterungen) 0 -
104 |(Fur Erweiterungen) 0 -
105 |(Fur Erweiterungen) 0 -
106 |(Fur Erweiterungen) 0 -
107 |(Fur Erweiterungen) 0 -
108 |(Fur Erweiterungen) 0 -
109 |(Fur Erweiterungen) 0 -
110 |(Fur Erweiterungen) 0 -
111 |(Fur Erweiterungen) 0 -
112 |(Fur Erweiterungen) 0 -
113 |(Fur Erweiterungen) 0 -
114 |(Fur Erweiterungen) 0 -
115 |(Fur Erweiterungen) 0 -
116 |(Fur Erweiterungen) 0 -
117 |(Fur Erweiterungen) 0 -
118 |(Fur Erweiterungen) 0 -
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Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
119 [FSG 0 0-100
120 |FFE 10 0— 100 * Anderqng ist verboten, sofern nicht vom Hersteller
angewiesen.
121 |, .. .
130 (Fur Erweiterungen) 0 -
131 Elnst_ellung Bitmuster 2 0 OH — EFEEFEEFH
der einzelnen Achsen
132 |(Fur Erweiterungen) 0 -
133 |(Fir Erweiterungen) 0 -
100
(PCIPG/
Max. PTP-Beschleunigung PCZQBGF) 001G * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
134 |(SCARA-Achse) 1000’ 1-99999999 G’rad/sé Einheit 0,01 G nur bei 3. Achse (Zb), Einheit Grad/s? bei
(Fur PCX/IPGX-Typ) 20 ’ anderen Achsen
2000
(PCX/PGX)
100
(PCIPG/
Max. PTP-Verzégerung PCZQBGF) 001G * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
135 |(SCARA-Achse) 1000’ 1-99999999 G’rad/sé Einheit 0,01 G nur bei 3. Achse (Zb), Einheit Grad/s? bei
(Fur PCX/IPGX-Typ) 20 ’ anderen Achsen
2000
(PCX/PGX)
0
(PCIPG/
Min. PTP-Not-Aus-Verzégerung PCZQBGF) 001G * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
136 [(SCARA-Achse) 1000’ 1-99999999 G’rad/sé Einheit 0,01 G nur bei 3. Achse (Zb), Einheit Grad/s? bei
(Fur PCX/IPGX-Typ) 20 ’ anderen Achsen
2000
(PCX/PGX)
Systemreserve
137 (Anderung unzulassig) 0
0
(PCIPG/
Armliange sz)/ggc’)':) 0.001 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
138 (Fur PCgX/PGX—T ) 190000’ 1-99999999 r’nm * Verwendung nur fir Achse 1 (J1) und Achse 2 (J2)
yp 0 ! * Unterschiedlich je nach Struktur
0
(PCXIPGX)
0
(PCIPG/
* i -
Hinterer Eintritts-Verbotsbereich PCF/PGF) “Sys_temreserv_e; bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
60000, -99999999 — 0,001 |Fur einfache Prifung
139 |SCARA-Achse MAX (Xb) . =
(Fiir PCX/PGX-Typ) 0, 99999999 mm Verwendung nur fiir Achse 1 (Xb)
P 0, * Unterschiedlich je nach Struktur
0
(PCXIPGX)
0
(PCIPG/
B PR . PCF/PGF) * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Hinterer Eintritts-Verbotsbereich -60000, -99999999— | 0,001 |Fr einfache Prifung
140 |SCARA-Achse MIN (Xb) 0 99999999 iy d fiir Achse 1 (Xb
(Fiir PCX/PGX-Typ) , mm erwendung nur fiir Achse (Xb)
0, * Unterschiedlich je nach Struktur
0
(PCXIPGX)
0
(PCIPG/
Bezugspunktkoordinaten bei PCF/PGF) 0,001
141 automatischer Aktualisierung von 90000, —99999999 — mm, |[* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
voreingestelltem Referenzpunkt 0, 99999999 0,001 |* Unterschiedlich je nach Struktur
(Fur PCX/PGX-Typ) 0, Grad
0
(PCX/IPGX)
Systemreserve
142 (Anderung unzuléssig) 2 0-2
Grenzeintrittswinkel in )
SCARA-Achsen-Einschréankungsbereic 0.001 ;iiﬁtzggﬁj ?Qﬁevt\)/(::lrtp géPSéEnCF/PGF—Typ
143 |h im CP-Betrieb auf Basis der 0 0—-9999 ! - 9
. Grad |(Verwendet nur flr 2. Achse (J2))
Istposition (J2) * Anderung unzulassig, wenn nicht vom Hersteller angegeben
(Fir PCX/PGX-Typ) 9 9 ged
144 Systemreserve 0 -99999999 — 0,001
(Anderung unzulassig) 99999999 mm
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Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
0
SIO Aktuelles Armsystem, geanderte (PCIPG/ . ) 2
145 |Geschwindigkeit, Anfangswert (J2) PCF/PGF) 0-10 % |, oysemreserve bel PCIPS FEJCZF)’ PGF-Typ
(Fir PCX/IPGX-Typ) 0,3,0,0 ’
(PCX/IPGX)
0
Systemreserve (PC/PG/
146 |2 - PCF/PGF) 1-99999
(Anderung unzulassig)
5000
(PCXIPGX)
147 |(Fur Erweiterungen) 0
148 |(Fur Erweiterungen) 0
149 |(Fur Erweiterungen) 0
150 Wiederholungsversuche fur 0 0-4 Anzahl |* Einstellung von O entspricht dem Wert 1
Referenzpunktsensorerkennung
151 —|, .. .
165 (Fur Erweiterungen) 0
166 |(Fur Erweiterungen) 0
167 |(Fur Erweiterungen) 0
168 |(Fur Erweiterungen) 0
169 |(Fur Erweiterungen) 0
170 |(Fur Erweiterungen) 0
Systemreserve
171 (Anderung unzulsssig) 0 0 —99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
Systemreserve -99999999 —
172 (Anderung unzulissig) 0 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
Systemreserve —99999999 —
173 (Anderung unzulssig) 0 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
174 Systemreserve - 0 0 — 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
Systemreserve
175 (Anderung unzulissig) 0 0 —99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
176 Systemreserve s 0 0 — 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
177 Systemreserve - 0 0 — 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
178 Systemreserve - 0 0 —99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
Systemreserve
179 (Anderung unzulissig) 0 0 —99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
180 Systemreserve s 0 0-100 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
181 Systemreserve - 0 0 - 400 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
182 |(Fur Erweiterungen) 0
183 Systemreserve - 0 0 — 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
184 Systemreserve - 0 0 —99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
Systemreserve
185 (Anderung unzulissig) 0 0 —99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
186 Systemreserve s 0 0 — 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
187 Systemreserve - 0 0-100 Zur Anpassung durch den Hersteller
(Anderung unzulassig)
188 —| .. .
190 (Fur Erweiterungen) 0
Systemreserve
191 (Anderung unzulissig) 0 1-99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller
192 —| . .
197 (Fur Erweiterungen) 0
0
(PCIPG/
Max. PTP-Geschwindigkeit 2 PC;QSGF) mm/s
198 [(SCARA-Achse) ’ 0-9999 ' |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
380, Grad/s
(PCXIPGX-Typ)
270,
1000
(PCX/PGX)
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Achsenspezifische Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
0
(PCIPG/
Max. PTP-Beschleunigung 2 PCEQEGF) 001G
199 |(SCARA-Achse . 0 —99999999 y 5 |* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
2500 Grad/s?
(PCX/PGX-Typ) 40,
4000
(PCX/PGX)
0
(PCIPG/
Max. PTP-Verzdgerung 2 PCEQEGF) 001G
200 [(SCARA-Achse) 2500’ 0 —99999999 G’rad/sé * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(PCX/PGX-Typ) 40,
4000
(PCX/PGX)
201 —|,.. .
212 (Fur Erweiterungen) 0
Systemreserve _ -99999999 —
213 (Anderung unzulassig) 99999999 99999999
214 [ystemreserve 99999999 | 0 - 99999999
(Anderung unzulassig)
0 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
PSG2 (PCIPG/ * Anderung bei SCARA-Achse unzuléssig, wenn nicht vom
215 (PCX/PGX-Typ) PCF/PGF) 0-9999 Is Hersteller angegeben
yp 50 * Gleicher Wert wie PSG (achsenspezifischer Parameter
(PCX/PGX) Nr. 60) bei Einstellung von 0
216 |(Fur Erweiterungen) 0
217 FSG2 0 0-100 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
(PCX/IPGX-Typ)
Hinzugefugter Offset-Wert in . i -
218 Zihlbereich fir ABS-Geber 10000 0 — 99999999 Gliltig nur bei Linearachsen
219 |Systemreserve 70 1-300
220 |Systemreserve 30 0-200
Die Warnfunktion ist deaktiviert, wenn die Einstellung fiir die
Wartungsdaten-Warnfunktion 0 ist.
221 Grenzwert fur Gesamtzahl der 0 0 — 99999999 Anzahl Wenn die Gesamtzahl der Bewegupgen in de;n Wa_rtungsdaten
Bewegungen die Einstellung dieses Parameters Uberschreitet, wird der
Fehler 231 ,Grenzwert fur Gesamtzahl der Bewegungen
Uberschritten®, ausgegeben.
Die Warnfunktion ist deaktiviert, wenn die Einstellung fiir die
m Wartungsdaten-Warnfunktion 0 ist.
222 |Grenzwert fiir Gesamistrecke 0 0-99999999 | 1000 |Wenn die Gesamistrecke in den Wartungsdaten die
Grad Einstellung dieses Parameters tberschreitet, wird dgr
Fehler 232, ,Grenzwert fir Gesamtstrecke tberschritten,
ausgegeben.
223 —| .. .
250 (Fur Erweiterungen) 0 -
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5.4 Treiberkartenparameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
1 |Typ (oben) (Herstellerinformation) Leerzeichen| 4 Stellen’’ ~'7
2 |Typ (Mitte) (Herstellerinformation) Leerzeichen| 4 Stellen’’ ~'7
3 |Typ (unten) (Herstellerinformation) Leerzeichen| 4 Stellen’’'~'7
Herstellungsdaten 4 ) o
4 (Herstellerinformation) Leerzeichen | 4 Stellen z
5 Herstellungsdaten 5 Leerzeichen| 4 Stellen’’ ~'7'
(Herstellerinformation)
6 Herstellungsdaten .6 Leerzeichen| 4 Stellen’’ ~'7
(Herstellerinformation)
7 Herstellungsdaten 7 Leerzeichen| 4 Stellen’’~'Z
(Herstellerinformation)
8 |Modultyp (Funktionsdaten) 30 0 - 255
Funktionsdaten 01 (Hard): GeltEJ)er—
9 |Geberunterstiitzungsdaten 0000H 0000H — FFFFH Bit-
(oberes Wort)
muster
Funktionsdaten 02 (Hard): Ge;ger—
10 |[Geberunterstitzungsdaten 003H 0000H — FFFFH Bit-
(unteres Wort) muster
11 |Funktionsdaten 03 (Hard): PCB-Typ 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 04 (Hard):
12 Systemreserve 0000H 0000H — FFFFH
13 Funktionsdaten 05 (Hard): 0000H 0000H — FEEFH
Systemreserve
14 Funktionsdaten 06 (Hard): 0000H 0000H — FEEFH
Systemreserve
Funktionsdaten 07 (Soft): M?E)or'
15 [Motorunterstlitzungsdaten 0000H 0000H — FFFFH Bit-
(oberes Wort)
muster
Funktionsdaten 08 (Soft): M(l)éor—
16 [Motorunterstlitzungsdaten 003FH 0000H — FFFFH Bit-
(unteres Wort)
muster
Funktionsdaten 09 (Soft): Ge;ger—
17 |Geberunterstitzungsdaten 0000H 0000H — FFFFH Bit-
(oberes Wort) muster
Funktionsdaten 10 (Soft): Ge;ger—
18 |Geberunterstiitzungsdaten 0003H 0000H — FFFFH Bit-
(unteres Wort)
muster
Funktionsdaten 11 (Soft):
19 Software-Unterstiitzungsdaten Wort 0 0000H 0000H — FFFFH
20 |Funktionsdaten 12 (Soft): 0001H | 0000H — FFFFH
Software-Versionsinformationen
21 Funktionsdaten 13 (Soft): 0000H 0000H — EFEFH
Systemreserve
22 Funktionsdaten 14 (Soft): 0000H 0000H — FEEFH
Systemprotokoll-Steuerwort
23 |Konfigurationsdaten 01: Systemreserve 0011H 0000H — FFFFH W
2 Konfigurationsdaten 02: Konfigurierte 0018H 0000H — FEEFH v
Spannung (Motorspannung)
Motor-/
Konfigurationsdaten 03: Geber-
25 Motor/Geber-Konfigurationsdaten 1500H 0000H — FFFFH ID
Bit-Nr.
Konfigurationsdaten 04:
26 |Bemessungsleistung 001BH 0000H — FFFFH w
(bei Hochleistungseinstellung)
Konfigurationsdaten 05:
21 Geberaufldsung (oberes Wort) 0000H 0000H — FFFFH
Konfigurationsdaten 06:
28 Geberauflosung (unteres Wort) 0320H 0000H — FFFFH
) . . Bits 0 bis 2: Systemreserve (Anderung unzuléssig)
Konfigurationsdaten 07: . .
29 : 0004H 0000H — FFFFH Bit 3: Auswahl Bremse Bit
Motor-/Gebereigenschatften-Wort (1: Vorhanden, 0: Nicht vorhanden)
30 |Konfigurationsdaten 08: Systemreserve 0000H 0000H — FFFFH
21 Konfigurationsdaten 09: 1400H 0000H — FEEFH

Steuerungseigenschaften-Wort
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Treiberkartenparameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Konfigurationsdaten 10:
32 |Schub-Drehmomentgrenzwert bei 40 0-100 %
Referenzpunktfahrt
Konfigurationsdaten 11:
33 |Schub-Drehmomentgrenzwert bei 70 0-70 %
Positionierung
Bits 0 bis 7: Systemreserve
Bit 8: Anfangliche Bewegungsrichtung bei
Erregungsphasen-Signalerkennung
(0: Uhrzeigersinn, 1: Gegenuhrzeigersinn)
Bit 9: Stoppmodusauswahl
(0: Reduzierter Haltestrom, 1: Vollstandiger Stopp)
Konfigurationsdaten 12: * Wahlen Sie_ f_Ur Beschichtungs- oder andere Anwendungen,
34 Steuerungseigenschaften-Wort 2 BOOH 0000H - FFFFH wo der Position besgndere Bedeutung zukqmmt, die
Einstellung 0 (reduzierter Haltestrom). (In diesem Fall erfolgt
kein vollstandiger Stopp.)
Fur andere Anwendungen wird normalerweise die
Einstellung 1 (Vollstéandiger Stopp) gewahlt.
Bit 10: Systemreserve
Bit 11: Systemreserve
Bit 12: Systemreserve
35 |Konfigurationsdaten 13: Systemreserve OH 0000H — FFFFH
3 [Konfigurationsdaten 14: 0 32768 - 32767 |(evin =
Nennlastniveau-Einstellung
Temp.)
Konfigurationsdaten 15:
37 |Strombegrenzung bei 70 0-100 %
Positionierungsende
38 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
39 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
40 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
41 |Hochleistungsschema Tabellenauswahl 0 0-1
42 |Drehmomentfilter-Konstante 0 0 — 2500
(Anmerkung) Die folgende Angabe gilt fur
OH ) den Hochaufldsung-Geber.
Systemreserve Bit 15: Antwort-Funktion auf geringen Storm
43 Eigenschaften-Wort fir Vollstopp 8001H 0000H — FFFFH Bits 14 bl(g 'S?Ig;ﬁl[\)ﬁ;zz’frtqﬁlgrl]\geren)
. (Hoch- i haite
(Hochauflésung) auflosung) ) ) Elnhel_t. 100 [ms] )
Bits 7 bis 0: Elektrische Winkelverschiebung
Einheit: 1/4096 [eAgl]
Geschwindigkeitskreis-
44 Proponionafc\J/erstérkung (oberes Wort) OH 0000H — 0000H
Geschwindigkeitskreis-
45 Proponionaﬁlerstérkung (unteres Wort) 12CH 0000H —7350H
Geschwindigkeitskreis-
46 Integralvers?arkung (oberes Wort) OH 0000H — 0004H
Geschwindigkeitskreis-
47 Integralvers?érkung (unteres Wort) 11F9H 0000H — FFFFH
48 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
Sinuswellenantrieb-Auslegungsleistung-
49 Multiplikationsfaktor 9ung ’ 0 0-1000 %
50 |Antriebswechsel-Beurteilungszeit 0 0 - 2000 0,05 ms
51 Diskretisieryngsfehlgr ) 2000 0— 65535 01%
Kompensationsverhaltnis
52 Hochleistqu Diskre_t_isie‘rungsfehler 2000 0— 65535 0.1%
Kompensationsverhéltnis
53 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
54 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
55 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
56 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
57 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
58 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
59 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
60 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
61 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
62 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
63 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
64 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
65 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
66 |[Systemreserve OH 0000H — FFFFH
67 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
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Treiberkartenparameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)

68 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

69 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

70 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

71 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

72 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

73 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

74 |Systemreserve OH 0000H — FEFFH

75 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

76 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

77 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

78 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

79 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

80 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

81 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

82 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

83 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

84 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

85 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

86 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

87 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

88 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

89 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

90 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

91 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

92 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

93 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

94 [Systemreserve OH 0000H — FEFFH

95 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

96 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH

97 |Systemreserve OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

98 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

99 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

100 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

101 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

102 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

103 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

104 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

105 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

106 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

107 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

108 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

109 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

110 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

11 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
Systemreserve

112 (Abfragedaten) OH 0000H — FFFFH
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5.5 Geberparameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
1 Herstellerinformation 01 Leerzeichen| 4 Stellen®® ~ 'z
(Systemreserve)
Herstellerinformation 02 ) o
2 (Systemreserve) Leerzeichen| 4 Stellen z
3 Herstellerinformation 03 Leerzeichen| 4 Stellen’’ ~ 'z
(Systemreserve)
4 Herstellerinformation 04 Leerzeichen| 4 Stellen’’ ~ 'z
(Systemreserve)
5 Herstellerinformation 05 Leerzeichen| 4 Stellen’® ~ 'z
(Systemreserve)
Herstellerinformation 06 ) o
6 (Systemreserve) Leerzeichen| 4 Stellen z
7 Herstellerinformation 07 Leerzeichen| 4 Stellen’’ ~ 'z
(Systemreserve)
8 Herstellerinformation 08 0 0— 255
(Systemreserve)
9 |Funktionsdaten 01 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
10 |[Funktionsdaten 02 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
11 |Funktionsdaten 03 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
12 |Funktionsdaten 04 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
13 |[Funktionsdaten 05 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
14 |Funktionsdaten 06 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
15 |[Funktionsdaten 07 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
16 |Funktionsdaten 08 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
17 |Funktionsdaten 09 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
18 |[Funktionsdaten 10 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
19 |[Funktionsdaten 11 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
20 |Funktionsdaten 12 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
21 |Funktionsdaten 13 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
22 |Funktionsdaten 14 (Systemreserve) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter
23 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter
24 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter
25 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter
26 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter
27 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter
28 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter
29 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
3o |Kartenparameter 0000H | 000OH — FFFFH

(Nach Modultyp)
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5.6 1/O-Slot-Karten-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
eferenz
Ref

Typ (oben) . Vierstelliger

1 (Herstellerinformation) Leerzeichen ASCII-Code
Typ (Mitte) . Vierstelliger

2 (Herstellerinformation) Leerzeichen ASCII-Code
Typ (unten) B Vierstelliger

3 (Herstellerinformation) Leerzeichen ASCII-Code

4 Herstellungsdaten .4 Leerzeichen| 4 Stellen’’~'7
(Herstellerinformation)

5 Herstellungsdaten 5 Leerzeichen| 4 Stellen’’~'Z
(Herstellerinformation)
Herstellungsdaten 6 ) o

6 (Herstellerinformation) Leerzeichen | 4 Stellen z

7 Herstellun_gsdaten .7 Leerzeichen| 4 Stellen’’~'7
(Herstellerinformation)
Modultyp

unktionsdaten B

8 Funktionsd 0 0-255
Funktionsdaten 01

9 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 02

10 (Nach Modultyp) 0003H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 03

1 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 04

12 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 05

13 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 06

14 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 07

15 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 08

16 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 09

17 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 10

18 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 11

19 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 12

20 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 13

21 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Funktionsdaten 14

22 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

23 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

24 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

25 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

26 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

27 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

28 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

29 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

30 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

31 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

32 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

33 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
Kartenparameter

34 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH

35 |Kartenparameter 0000H | 000OH — FFFFH

(Nach Modultyp)
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I/0O-Slot-Karten-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
36 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
37 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
38 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
39 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
40 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
41 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
42 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
43 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
44 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
45 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
46 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
47 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
48 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
49 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
50 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
51 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
52 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
53 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
54 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
55 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
56 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
57 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
58 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
59 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
60 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
61 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
62 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
63 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
64 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
65 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
66 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
67 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
68 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
69 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
70 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
71 |Kartenparameter 0000H | 0000H — FFFFH

(Nach Modultyp)
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I/0O-Slot-Karten-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
72 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
73 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
74 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
75 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
76 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
77 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
78 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
79 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
80 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
81 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
82 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
83 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
84 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
85 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
86 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
87 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
88 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
89 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
) g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
01 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
92 fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
93 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
04 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
95 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
% fﬁffh“i’ﬁ?ﬁfyff 0000H | 000OH — FFFFH
97 (K’\?;Ceh“f\’:ggmf;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
08 g\?;ceh”PM?g me;:)r 0000H | 000OH - FFFFH
99 ;(’\?;:h”PMaJ me;:)r 0000H | 0000H — FFFFH
100 (K,\?;Ceh“f\’da;gmf;s)r 0000H | 000OH — FFFFH
101 (K,\?;Ceh“f\’:ggmf;s)r 0000H | 000OH — FFFFH
102 z(r\?a”:h”fggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
103 f;;:h”fﬁaggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
104 (K,\?;Ceh“f\’da;gmf;s)r 0000H | 000OH — FFFFH
105 (K,\?;Ceh“f\’:ggmf;s)r 0000H | 000OH — FFFFH
106 z(r\?a”:h”fggmf;:)r 0000H | 000OH — FFFFH
107 |Kartenparameter 0000H | 000OH — FFFFH

(Nach Modultyp)
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I/0O-Slot-Karten-Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Kartenparameter
108 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FEEFH
Kartenparameter
109 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FEFFH
Kartenparameter
10 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FEFFH
Kartenparameter
111 (Nach Modultyp) 0000H 0000H — FFFFH
112 Kartenparameter 0000H SRR

(Nach Modultyp)

133




MseErL

5.7 Andere Parameter

Nr.

Parametername

Standard-
wert
(Referenz)

Eingabebereich

Einheit

Anmerkungen

Auto-Start-Programmnummer

0

0-255

(Ungliltig bei Einstellung von 0)

Nummer von
1/0-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch

0-255

Der Starttrigger wird aus ,Starttyp 1/0-Verarbeitungsprogramm

bei Operations-/Programmabbruch” bestimmt. (Anmerkung:

Dieses Programm wird gestartet, bevor ein Abbruch anderer

Programme bestatigt wird.)

(Ungliltig bei Einstellung von 0)

* |st die Einstellung gliltig, wird die Anzahl verwendbarer
Benutzerprogrammtasks um 1 verringert.

Nummer von
1/O-Verarbeitungsprogramm fiir Pause
aller Operationen

0-255

Dieses Programm wird gestartet, wenn ein Befehl ,Alle

Operationen pausieren“ wegen eines Faktors ,Alle

Operationen pausieren* ausgegeben wird. (Nur, wenn ein

Programm lauft) (Ungliltig bei Einstellung von 0.)

* |st die Einstellung gliltig, wird die Anzahl verwendbarer
Benutzerprogrammtasks um 1 verringert.

Programmabbruchtyp bei Fehler

0: Bricht nur Programme ab, in denen eine Fehlermeldung auf
Operationsaufhebungsebene oder héher erzeugt wurde.
(Bei einem Fehler jedoch, bei dem eine Abschaltung der
Antriebsquelle, eines Antriebs, der Antriebe aller Achsen
usw. erforderlich ist, werden alle Programme mit Ausnahme
des ,l/O-Verarbeitungsprogramms bei
Operations-/Programmabbruch* aufgehoben.)

1: Beendet bei Erzeugung einer Fehlermeldung auf
Operationsaufhebungsebene oder hoher alle Programme
mit Ausnahme des ,I/O-Verarbeitungsprogramms bei
Operations-/Programmabbruch®.

Starttyp von I/O-Verarbeitungs-
programm bei
Operations-/Programmabbruch

0: Wenn ein Faktor ,Alle Operationen aufheben” erzeugt
wurde (nur wenn ein Programm lauft)

1: Wenn ein Faktor ,Alle Operationen aufheben" erzeugt
wurde (immer)

2: Faktor fur alle Operationen aufheben + Fehler von
Operationsaufhebungsebene oder héher (,Anderer
Parameter Nr. 4 = 0 wird beriicksichtigt) (nur wenn ein
Programm lauft)

3: Faktor fir alle Operationen aufheben + Fehler auf
Operationsaufhebungsebene oder héher (,Anderer
Parameter Nr. 4 = 0 wird beriicksichtigt) (immer)

PC/TP-Verbindungswiederherstellungs-
verzogerung bei Software-Reset

11000

1-99999

* Wirksam, nachdem Steuerung, PC-Software oder
Handprogrammiergerat neu gestartet wurden.

(Fur Erweiterungen)

(Fur Erweiterungen)

©|o|N| o

Systemreserve

10

Not-Aus-Ruckstellungstyp

: Operationen/Programme abbrechen

: Wiederherstellung nach Reset

: Operation fortfahren (nur bei Automatikbetrieb.

* Betriebsbefehle von der PC-Software/dem
Handprogrammiergerat werden auf der PC-/Hand-
programmiergerateseite abgebrochen.)

3: Operationen/Programme abbrechen (Software-Reset, wenn
Not-Aus zuriickgesetzt wird. Der Abschlussstatus beim
Referenzpunktfahren der Inkrementalgeberachsen wird
zurliickgesetzt (EG-Naherungsauslagerung).)

4: Operationen/Programme abbrechen (Fehler-Reset (nur bei

einem Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder

darunter) und Auto-Start-Programm starten (nur wenn

AUTO-Modus, I/O-Parameter Nr. 33 = 1, I/O-Parameter

Nr. 44 # 1 und Faktor fiir alle Operationen aufheben nicht

vorhanden), wenn der Not-Aus riickgesetzt wird). Zwischen

dem Auslésen und dem Reset des Not-Aus muss
mindestens 1 Sekunde liegen. Der Abschlussstatus beim

Referenzpunktfahren der Inkrementalgeberachsen bleibt

erhalten.)

NP O

11

Freigabeschalter (Totmannschalter,
Freigabeschalter)
Wiederherstellungstyp

0: Operationen/Programme abbrechen

1: Wiederherstellung nach Reset

2: Operation fortfahren (nur bei Automatikbetrieb*)

* Betriebsbefehle von der PC-Software/dem Hand-
programmiergerat werden auf der PC-/Handprogrammier-
gerateseite abgebrochen.

12

Automatikbetrieb-Erkennungstyp

0: Programm lauft und Faktor ,Alle Operationen
aufheben” liegt nicht vor

1: [Programm lauft ODER ist im AUTO-Modus]
und Faktor ,Alle Operationen aufheben” liegt nicht vor

13

(Fur Erweiterungen)

14

(Fur Erweiterungen)

o

15

(Fur Erweiterungen)
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Andere Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
16 |(Fur Erweiterungen) 0
17 |(Fur Erweiterungen) 0
18 |[(Fur Erweiterungen) 0
19 |(Fur Erweiterungen) 0
20 |Systemreserve 0 0-2
0: Editieren und SIO/P1O-Start immer freigeben
(Anfangszustand nach Anschluss = mit
Sicherheitsgeschwindigkeit)
21 |Hancberiessan 0 e e (0 )
(Anfangszustand nach Anschluss = ohne
Sicherheitsgeschwindigkeit (Aufhebung))
* Von PC/TP angesprochen.
22 |Steuerungseinsatzbereich 0 0-99 0:J, 1.E, 2:EU
. 0: Maximale Positionensdaten-Bereichsnummer
23 |PSlz-Befehlisfunktionstyp 0 0-5 1: Anzahl benutzter Positionendaten
Nummer der lokalen Variable zur 1-99
24 Spelcher_gng des SEL-Kommunikations- 99 1001 — 1699
befehl-Riickmeldecodes
25 |(Fur Erweiterungen) 0
26 |(Fur Erweiterungen) 0
27 |(Fur Erweiterungen) 0
28 |(Fur Erweiterungen) 0
29 |(Fur Erweiterungen) 0
30 |Option Kennwort 00 OH OH — EFEEFEEFH * i—'\nderqng ist verboten, sofern nicht vom Hersteller
angewiesen.
Reserviert (Anderung unzuléssig)
31 |Option Kennwort 01 OH OH — FFFFFFFFH * Anderung ist verboten, sofern nicht vom Hersteller
angewiesen.
Reserviert (Anderung unzuléssig)
32 |Option Kennwort 02 OH OH — FFFFFFFFH * Anderung ist verboten, sofern nicht vom Hersteller
angewiesen.
33 [(Fur Erweiterungen) OH OH — FFFFFFFFH
34 |(Fur Erweiterungen) OH OH — FFFFFFFFH
35 |(Fur Erweiterungen) OH OH — FFFFFFFFH
36 |(Fur Erweiterungen) OH OH — FFFFFFFFH
37 |(Fur Erweiterungen) OH OH — FFFFFFFFH
38 |(Fur Erweiterungen) OH OH — FFFFFFFFH
39 |(Systemreserve) OH OH — FFFFFFFFH
40 |Systemreserve 3H OH — FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller
41 |Systemreserve 80H OH — FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller
42 |Systemreserve 7H OH — FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller
43 |spezialiiberwachungstyp OH OH — EFEEFEEFH * Anderqng ist verboten, sofern nicht vom Hersteller
angewiesen.
44 |(Fur Erweiterungen) OH OH — FFFFFFFFH
Bits 0 bis 3: Start von PC/TP in AUTO-Modus freigeben =
Ausschlief3lich vom Hersteller benutzt
(0: Nicht freigeben, 1: freigeben)
Bits 4 bis 7: PIO-Programmestart (Eingangsport 000)
Einzelstartauswahl
(0: Normal, 1: Einzelstart)
* Bei Auswahl von Einzelstart wird der nachste
PIO-Programmstart (Eingangsport 000) nicht
akzeptiert, solange ein Programm mit der
gleichen Programmnummer wie das beim
letzten P1O-Programmstart gestartete
45 |Einstellung spezielle Startbedingung OH OH — FFFFFFFFH (Eingangsport 000) lauft.

Bits 8 bis 11: Genehmigung zu Auto-Programmstart, wenn
ein Faktor ,Alle Operationen aufheben* vorliegt
(0: Nicht zulassen, 1: Zulassen)

Annahme von EIN-Flanke fiir

PI1O-Programmstart erlaubt (Eingangsport 000),

wenn Faktor ,Alle Operationen

aufheben” vorliegt

(0: Nicht zulassen, 1: Zulassen)

* Dieser Parameter gibt eine Annahme einer
EIN-Flanke an. Wird die Anfangsbedingung
nicht erfiillt, wird ein ,Fehler Nr. A1E:
Startbedingung nicht erfullt* erzeugt.

Bits 12 to 15:
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Andere Parameter

Nr. Parametername

Standard-
wert
(Referenz)

Eingabebereich

Einheit

Anmerkungen

46 |Andere Einstellung Bitmuster 1

2001H

OH — FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Systemreserve (Anderung unzulassig)

Bits 4 bis 7: Dezimalstellenrundungsauswabhl fiir reelle Zahl >
Zuordnung ganzzahliger Variablen in
LET/TRAN-Befehlen
(0: Nicht runden, 1: Runden)

Bits 8 bis 11: Systemreserve

Bits 12 bis 15: Auswahl der durchzufiihrenden Verarbeitung,

wenn die Eingangsbedingungen des ersten
Unterprogrammeschritts nicht angegeben ist,
wenn TPCD-Befehl = 1

(0: Nicht ausfihren, 1: Ausfuhren, 2: Fehler)

47 |Andere Einstellung Bitmuster 2

1H

OH — FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Auswahl Kalenderfunktion
(0: Nicht verwenden
1: Verwenden
2: Nicht verwenden
(seit Reset verstrichene Zeit verwenden)
3: Systemreserve)
* Bei Anderungen werden alle Daten in der
Fehlerliste geldscht
Bits 4 bis 7: 7-Segment-Display Faktorwechsel
(0: Gultig, 1: Unguiltig)
* Das Display wird zwischen Not-Aus / ENB /
Fehler auf Kaltstart- und Operations-
aufhebungsebene umgeschaltet.
Bits 8 bis 11: I/0-Uberwachungsfunktion von
Servouberwachung verwenden
(0: Nicht verwenden, 1: Verwenden)
Bits 12 bis 15: Programm-7-Segment-Anzeige-Klasse
wahrend Ausfuhrung
(0: Letzte Programmnummer anzeigen,
1: Nummer des zuerst geladenen Programms
anzeigen)
(PCX/PGX) Systemreserve
(PC/PGIPCF/PGF)
Auswahl der Koordinatenrichtung fir den vom
PARG-Befehl erfassten Winkel
(0: Uhrzeigersinn, 1: Gegenuhrzeigersinn)
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder hoher)
Bits 20 bis 31: Fir kiinftige Erweiterungen

Bits 16 bis 19:

48 |(Fur Erweiterungen)

49 |(Fur Erweiterungen)

50 |(Fur Erweiterungen)

51 |(Fur Erweiterungen)

52 |(Fur Erweiterungen)

o|o|o|o|o

53 |Lufterstatusiiberwachung Einstellung 1

OH — FFFFFFFFH

Bit 0: Uberwachungsstatus von Liifter 1
(0: Ungliltig, 1: Gultig)
Bits 1 bis 31: Systemreserve

54 |Lufterstatusiiberwachung Einstellung 2

OH

OH — FFFFFFFFH

Bits 0 bis 15: Systemreserve

Bits 16 bis 19: Lufterstatusiiberwachung Fehlerebene
(0: Nachrichtenebene, 1: Kaltstartebene)

Bits 20 his 31: Systemreserve

55 |PC/TP-Datenschutz-Einstellung 1

OH

OH — FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Schutzart (Programm)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben
Schutzaufhebungsmethode (Programm)
(0: Spezielle Operation)
Bits 8 bis 11: Schutzart (Position)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben
Schutzaufhebungsmethode (Position)
(0: Spezielle Operation)
Schutzart (Symbol)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben
Schutzaufhebungsmethode (Symbol)
(0: Spezielle Operation)
Schutzart (Parameter)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben
Schutzaufhebungsmethode (Parameter)
(0: Spezielle Operation)

Bits 4 bis 7:

Bits 12 bis 15:

Bits 16 bis 19:

Bits 20 bis 23:

Bits 24 bis 27:

Bits 28 bis 31:

* Von PC/TP angesprochen.
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Andere Parameter

Standard-
Nr. Parametername wert Eingabebereich | Einheit Anmerkungen
(Referenz)
Bits 0 bis 3: Schutzbereich, maximale Anzahl (Programm)
(Einerstelle, BCD)
Bits 4 bis 7: Schutzbereich, maximale Anzahl (Programm)
(Zehnerstelle, BCD)
Bits 8 bis 11: Schutzbereich, maximale Anzahl (Programm)
(Hunderterstelle, BCD)
56 |PC/TP-Datenschutz-Einstellung 2 OH OH — FFFEFEEFH Bits 12 bis 15: Sc_hutzbereich, minimale Anzahl. (Programm)
(Einerstelle, BCD)
Bits 16 bis 19: Schutzbereich, minimale Anzahl. (Programm)
(Zehnerstelle, BCD)
Bits 20 bis 23: Schutzbereich, minimale Anzahl. (Programm)
(Hunderterstelle, BCD)
Bits 24 bis 31: Systemreserve
* Von PC/TP angesprochen.
Bits 0 bis 3: Schutzbereich, maximale Anzahl (Position)
(Zehnerstelle, BCD)
Bits 4 bis 7: Schutzbereich, maximale Anzahl (Position)
(Hunderterstelle, BCD)
Bits 8 bis 11: Schutzbereich, maximale Anzahl (Position)
(Tausenderstelle, BCD)
Bits 12 bis 15: Schutzbereich, maximale Anzahl (Position)
(Zehntausenderstelle, BCD)
Bits 16 bis 19: Schutzbereich, minimale Anzahl. (Position)
57 |PC/TP-Datenschutz-Einstellung 3 OH OH - FFFFFFFFH (Zehnerstelle, BCD)
Bits 20 bis 23: Schutzbereich, minimale Anzahl. (Position)
(Hunderterstelle, BCD)
Bits 24 bis 27: Schutzbereich, minimale Anzahl. (Position)
(Tausenderstelle, BCD)
Bits 28 bis 31: Schutzbereich, minimale Anzahl. (Position)
(Zehntausenderstelle, BCD)
* Der Wert in der Einerstelle wird fir die maximale und die
minimale Anzahl des Schutzbereichs mit 0 angenommen.
* Von PC/TP angesprochen.
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Bits 0 bis 3: Typ
(Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben
Bits 4 bis 7: Schutzaufhebungsmethode
(Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems)
(0: Spezielle Operation)
Bits 8 bis 11: Schutzart
(Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems)
(0: Lesen/Schreiben
PC/TP-Datenschutz-Einstellung 4 1: Nur Lesen
58 (Fur PCX/PGX-Typ) OH OH — FFFFFFFFH 2: Kein Lesen/Schreiben
Bits 12 bis 15: Schutzaufhebungsmethode
(Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems)
(0: Spezielle Operation)
Bits 16 bis 19: Schutzart
(Definitionskoordinaten von einfacher
Kollisionspriifungszone)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben
Bits 20 bis 23: Schutzaufhebungsmethode (Symbol)
(Definitionskoordinaten von einfacher
Kollisionspriifungszone)
(0: Spezielle Operation)
* Von PC/TP angesprochen.
59 |Uberwachungsstatus von Liifter 3 11H OH — FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller
60 |[Systemreserve OH OH — FFFFFFFFH
g%)(; (Fur Erweiterungen) 0
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5.8 Parameter fUr Linear-/Rotationssteuerung

Die folgende Tabelle zeigt die Kombinationen der Parameter fir die Linear- und

Rotationssteuerung:
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[Rotationsachsenbewegungen betreffende Parameter]

e Auswahl Rotationsachsenmodus (achsenspezifischer Parameter Nr. 66)

Stellen Sie den Modus der Rotationsachse ein.

Wenn fir die Rotationsachse als Achsenbetriebstyp (achsenspezifischer Parameter Nr. 1) ,1

Rotationsachse" eingestellt ist und der Indexmodus gewéhlt wurde, kdnnen nur Werte von 0
bis 359,99 angegeben werden.

Bei Auswahl des Indexmodus steht der Abkirzungsmodus zur Verfugung.

Einstellwert Beschreibung
0 Normaler Modus
1 Indexmodus

e Auswahl Rotationsachsen-Abkirzungsmodus (Achsenspezifischer Parameter Nr. 67)

Mit diesem Parameter kann bei Rotationsachsen mit Multirotationsspezifikation der
Abkilrzungsmodus fiir die Positionierung aktiviert und deaktiviert werden (auf3er bei relativen
Bewegungen).

Im Abkurzungsmodus wird die Achse jeweils in der Richtung, die die kiirzere Verfahrstrecke
ergibt, zur ndchsten Position bewegt.

Einstellwert Beschreibung
0 Deaktivieren
1 Aktivieren
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[Abkirzungsmodus bei Rotationsachsen mit Multirotationsspezifikation]

Der Abkiirzungsmodus kann mit dem achsenspezifischen Parameter Nr. 67 ,Auswahl|
Rotationsachsen-Abkirzungsmodus* aktiviert und deaktiviert werden. Bei aktiviertem
Abklrzungsmodus werden Verfahrvorgénge auf andere Weise durchgefihrt.

[Betriebsbeispiel]
Position Nr. 1
Positions-Nr. Position
1 0
" " 2 90
Position Nr. 4 Position Nr. 2 3 180
4 270
Die Positionsdaten-Eingabewerte
werden als Winkel behandelt,
d. h. Grad entsprechen mm. Bsp:
Eingabe 1,2 entspricht 1,2 Grad.
Position Nr. 3

Wenn die Bewegung in der Positionsreihenfolge 1 — 2 — 3 — 4 — 1 durchgefihrt wird,
unterscheidet sich der Ablauf je nachdem, ob der Abkirzungsmodus aktiviert wurde oder

nicht.
- Deaktiviert
1 '\v 1
2 ) @ 20 ) 4 @ > 4
3 J &— 3
= Aktiviert

1

~) (-
@}@@@ @?@ :
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5.9 Kennwortabfrage fur SIO-/PIO-Programmstart

Der Parameter ,Handbetriebsart* (Anderer Parameter Nr. 21) kann so eingestellt werden,

dass fir den P1O- und SIO-Programmstart ein Kennwort eingegeben werden muss.

(1) PC-Software

1) Einstellung = 0 (Editieren und SIO-/PIO-Start immer freigeben)

Funktionen
Joggen, ~ ~
Betriebstyp Kennwort . Sicherheits- Verfahren, SIO PIO
Editieren - Programm- Programm-
geschw. kontinuierl.
Verfahren start start
Mit Sicherheits- Nicht
geschwindigkeit erforderlich © © © © ©
Ohne Sicherheits- Nicht
geschwindigkeit erforderlich © © © ©
2) Einstellung = 1 (Editieren und Start wahlen (mit Kennwort))
Funktionen
Joggen,
i : . SIO- PIO-
Betriebstyp Kennwort Editieren Sicherhets- Verfahren, Programm- Programm-
geschw. kontinuierl.
Verfahren start start
Editieren und N|cht_ o o o
Joggen erforderlich
SIO-Start und
Joggen
(Sicherheits- 1817 © © ©
geschwindigkeit)
SIO-Start und 1818 o
Joggen
SIO-/P1O-Start und 1819 o o
Joggen
(2) Handprogrammiergerat
1) Einstellung = 0 (Editieren und SIO-/PIO-Start immer freigeben)
Sicherheits- Fjglétg;(;r;en
geschwindigkeit Kennwort - Sicherheits- Verfahren, SIO- PIO-
aktivieren/ Editieren eschw kontinuier! Programm- Programm-
deaktivieren 9 ' Ve rfahren. start start
Aktivieren Nicht erforderlich ®) O O O ®)
Deaktivieren Nicht erforderlich O O O O
2) Einstellung = 1 (Editieren und Start wahlen (mit Kennwort))
Sicherheits- Fjgggc;r:]en IO
geschwindigkeit . . ’ SIO- )
aktivieren/ Kennwort Editieren Slcggtr:r;s&ts lzlc?rg%hurizl:ly Programm- | Programm-
deaktivieren 9 ' Verfahren. start (/f:grtl)
Aktivieren Nicht erforderlich ®) O O O Anm. 2
Deaktivieren 1818 ®) O O Anm. 2
Funktionen
Joggen, PI1O-
P1O-Start . . SIO-
zulassig/unzulassig Kennwort Editieren Sicherheits- Verf_ahr_en, Programm- Programm-
geschw. kontinuierl. start
Verfahren start (Anm. 1)
Unzulassig Nicht erforderlich O Anm. 3 ®) O
Zulassig 1819 O Anm. 3 O O O

Anmerkung 1
Anmerkung 2
Anmerkung 3

Der PIO-Programmestart ist nur in anderen Modi als dem Editiermodus aktiviert.
Gemalf Einstellung von ,PIO-Start zulassig/unzulassig".
Gemalf Einstellung von ,Sicherheitsgeschwindigkeit aktivieren/deaktivieren®.
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5.10 Parametereinstellungen (Anwendungsbeispiele)

Durch Einstellung der entsprechenden Parameterwerte kdnnen Sie Funktionen hinzufligen
oder 1/O-Ports bestimmte Funktionen zuordnen.

Im Folgenden werden Einstellbeispiele unter verschiedenen Betriebsbedingungen erlautert.
Andern Sie zur Ausfiihrung der gewiinschten Operation die Parametereinstellungen geman
der Tabelle im Beschreibungsteil.

Lesen Sie vor der Anderung eines Parameters unbedingt den entsprechenden Abschnitt in der
Parameterliste.

. . Relevanter
Gewunschte Operation Abschnitt
1 | Testbetrieb des Systems ohne Verwendung von 1/Os 5.10.1
2 | Ausgabe eines Prifsignals fir den automatischen Betrieb Uber die Steuerung 5.10.2
3 | Beibehalten der aktuellen Ausgangszustinde auch wéhrend eines Not-Aus 5.10.3
4 | Starten eines Notprogramms 5.10.4
Aktivieren der automatischen Wiederherstellung (Neustart) bei Aufhebung
5 . 5.10.5
eines Not-Aus
Aktivieren der automatischen Wiederherstellung (Fehler-Reset) bei
6 : 5.10.6
Aufhebung eines Not-Aus
7 | Wiederherstellung des Zustands unmittelbar vor einem Not-Aus 5.10.7
8 | Externes Neustarten der Steuerung 5.10.8
9 | Externes Einschalten des Servos 5.10.9
10 | Externe Ausfiihrung einer Referenzpunktfahrt einer Achse 5.10.10
11 | Externe Ausfiihrung eines Programms 5.10.11
Externe Ausfihrung eines Programmes durch binare Angabe einer
12 5.10.12
Programmnummer
13 Die Steuerung im automatischen Betrieb extern in einen Pausenzustand 510.13
versetzen
14 | Fehler extern zuriicksetzen 5.10.14
15 | Andern der Eingangsportzuweisungen 5.10.15
16 | Andern der Ausgangsportzuweisungen 5.10.16
Ausgabe eines Signals, wenn die Referenzpunktfahrt aller Achsen
17 ) 5.10.17
abgeschlossen ist
18 | Ausgabe der Fehlerebene 5.10.18
19 | Ausgabe des Not-Aus-Status 5.10.19
20 | Ermitteln des aktuellen Betriebsmodus 5.10.20

(Anmerkung) Im Folgenden finden Sie die Beschreibung mit der Werkseinstellung der Parameter
fur den Fall, dass 1/02 kein Feldbustyp ist. Ersetzen Sie die Einstellwerte
entsprechend, wenn 1/02 ein Feldbustyp ist oder die Parametereinstellungen
geandert wurden.
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5.10.1 Testbetrieb des Systems ohne Verwendung von I/Os
Wenn Sie vor der Verdrahtung von I/Os und Feldbus das System testweise in Betrieb nehmen
mdochten, deaktivieren Sie die Fehleriiberwachungsfunktionen fur 1/0s und Feldbus. (Die 1/0Os
und der Feldbus kénnen nicht verwendet werden, wenn die jeweiligen
Fehleriiberwachungsfunktionen deaktiviert wurden.)

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
I/O-Parameter Nr. 10 0 I/O-Slot 1 Fehleriberwachung (I/O 1 deaktiviert)
I/O-Parameter Nr. 18 0 I/O-Slot 2 Fehleriiberwachung (1/0O 2 deaktiviert)

5.10.2 Ausgabe eines Prifsignals fir den automatischen Betrieb Uber die

Steuerung

Es kann ein Signalausgang zur Uberpriifung des automatischen Betriebs mit Hilfe von
Ausgangsport 319 eingestellt werden.
Die Klassifizierung wahrend des automatischen Betriebs wird durch Einstellung des anderen

Parameters Nr. 12 angepasst.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Ausgangsport 319 wahrend automatischen
I/O-Parameter Nr. 49 2 Betriebs einschalten
(Wenn I/O-Parameter Nr. 302 = 319)
Anderer Parameter Nr. 12 0 Automatischer Betrieb, wenn ein Programm lauft

5.10.3 Beibehalten der aktuellen Ausgangszustande auch wéhrend eines

Not-Aus

Sie kdnnen einen Bereich von Ausgangsports einstellen, deren Zustande auch dann
beibehalten werden sollen, wenn ein Not-Aus ausgeldst oder das Sicherheitsgate gedffnet

wird.

Parameter Nr.

Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 70

Untere Grenze der
Ausgangsportnummern

Einstellen der unteren Grenze der
Ausgangsports, deren Zustand
beibehalten werden soll

I/O-Parameter Nr. 71

Obere Grenze der
Ausgangsportnummern

Einstellen der oberen Grenze der
Ausgangsports, deren Zustand
beibehalten werden soll
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5.10.4 Starten eines Notprogramms
Zur Ausfuihrung eines Notprogramms, wenn ein Not-Aus-Signal eingegeben oder das
Sicherheitsgate getffnet wird, stellen Sie eine Notprogrammnummer und den zu
verwendenden Ausgangsportbereich ein.
* Es kdnnen nur Programme ausgefihrt werden, die keine Achsenverfahrvorgdnge bewirken.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Anderer Parameter Nr. 2 Notprogrammnummer
Untere Grenze der Einstellen der unteren Grenze der zu
I/O-Parameter Nr. 70
Ausgangsportnummern | verwendenden Ausgangsports
Obere Grenze der Einstellen der oberen Grenze der zu

I/O-Parameter Nr. 71

Ausgangsportnummern | verwendenden Ausgangsports

Der Start eines Notprogramms wird auf3erdem durch den in der Tabelle unten beschriebenen
anderen Parameter Nr. 5 (Starttyp von 1/0-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch) bestimmt.

Parameter Nr. Beschreibung

0: Wenn ein Programm lauft oder wenn ein Faktor ,Alle
Operationen aufheben® erzeugt wurde

1: Wenn ein Faktor ,Alle Operationen aufheben” erzeugt wurde
(Startet unabhéngig davon, ob ein Programm ausgefuhrt wird
oder nicht.)

2: Wenn ein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder héher
und wahrend der Programmausfuhrung ein Faktor fur alle
Operationen aufheben erzeugt wird

3: Wenn ein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder héher
und ein Faktor fir alle Operationen aufheben erzeugt wird
(Startet unabhéngig davon, ob ein Programm ausgefihrt wird
oder nicht.)

Anderer Parameter Nr. 5

5.10.5 Aktivieren der automatischen Wiederherstellung (Neustart) bei

Aufhebung eines Not-Aus
Sie kdnnen das System (liber Software-Reset) automatisch neu starten, wenn der Not-Aus
aufgehoben wird, und das angegebene Programm ausfihren.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Nummer des
Anderer Parameter Nr. 1 ausgefihrten
Programms
Neustart (ber Software-Reset) bei
Anderer Parameter Nr. 10 3 Aufhebung eines Not-Aus
I/O-Parameter Nr. 33 1 Ausfiihrung des Programms nach Neustart,

wenn im automatischen Modus
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5.10.6 Aktivieren der automatischen Wiederherstellung (Fehler-Reset) bei

Aufhebung eines Not-Aus
Sie kdnnen den Fehler automatisch zuriicksetzen, wenn der Not-Aus aufgehoben wird, und
das angegebene Programm ausfiihren.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Nummer des
Anderer Parameter Nr. 1 ausgefihrten
Programms
Anderer Parameter Nr. 10 4 Zurlicksetzen des Fehlers bei Authebung des

Not-Aus

Ausfiihrung des Programms nach

O-Parameter Nr. 33 1 Fehler-Reset, wenn im automatischen Modus

Wiederherstellung der abgeschalteten
I/O-Parameter Nr. 44 0 Antriebsquelle nach Entfernen der Ursache
der Abschaltung (Not-Aus)

5.10.7 Wiederherstellung des Zustands unmittelbar vor einem Not-Aus
Nur im automatischen Betrieb [siehe anderer Parameter Nr. 12] ist es mdglich, den Betrieb
nach der Aufhebung eines Not-Aus automatisch vom Zustand unmittelbar vor der Eingabe des
Not-Aus-Signals fortzusetzen.
Stellen Sie den Not-Aus-Schalter zurtick und schalten dann Eingangsport 021 ein (Erzeugung
einer AUS — EIN-Flanke).

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

Fortsetzen des Betriebs bei Aufhebung eines

Anderer Parameter Nr. 10 2 Not-Aus

Eingangsport 021 als
Betriebspausen-Aufhebungssignal-Eingangsport
einstellen

(Wenn I/O-Parameter Nr. 288 = 21)

I/O-Parameter Nr. 35 1

5.10.8 Externes Neustarten der Steuerung
Sie kdnnen die Steuerung (Uber Software-Reset) durch Eingabe eines EIN-Signals in
Eingangsport 017 fir mindestens 1 s neu starten.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Eingangsport 017 als
I/O-Parameter Nr. 31 1 Software-Reset-Signal-Eingangsport einstellen
(Wenn I/O-Parameter Nr. 284 = 17)

5.10.9 Externes Einschalten des Servos
Der Servo wird eingeschaltet, wenn Eingangsport 018 eingeschaltet wird (bei der AUS —
EIN-Flanke), und ausgeschaltet, wenn der Port ausgeschaltet wird (bei der EIN —

AUS-Flanke).
Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Eingangsport 018 als Eingangsport fur das
I/O-Parameter Nr. 32 1 Servo-EIN-Signal einstellen
(Wenn I/O-Parameter Nr. 285 = 18)
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5.10.10 Externe Ausfuhrung einer Referenzpunktfahrt einer Achse
Eine Inkrementalachse fuhrt eine Referenzpunktfahrt aus, wenn die EIN-Flanke (AUS — EIN)
in den Eingangsport 031* eingegeben wird.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Referenzpunktfahrt von inkrementalen
1 SCARA-Robotern und Linearachsen (Servo muss

vor der Referenzpunktfahrt eingeschaltet werden).

/O-Parameter Nr. 45 Referenzpunktfahrt aller giltigen

2 Inkrementalachsen (Servo muss vor der
Referenzpunktfahrt eingeschaltet werden).

* Wenn I/O-Parameter Nr. 298 = 31

5.10.11 Externe Ausfuhrung eines Steuerungsprogramms
Das Programm wird ausgeflihrt, wenn Eingangsport 019 eingeschaltet wird (bei der AUS —
EIN-Flanke), und beendet, wenn der Port ausgeschaltet wird (bei der EIN — AUS-Flanke).
Zur Gewabhrleistung eines zuverlassigen Betriebs muss der EIN-Zustand mindestens 100 ms
aufrechterhalten bleiben.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Nummer des
Anderer Parameter Nr. 1 ausgefihrten
Programms

Eingangsport 019 als Eingangsport fir das
I/O-Parameter Nr. 33 2 Servo-EIN-Signal einstellen
Wenn I/O-Parameter Nr. 286 = 19

5.10.12 Externe Ausfuhrung eines Programmes durch binare Angabe einer

Programmnummer
Durch Einstellung von 1/O-Parameter Nr. 30 auf 2 kann zur Ausfihrung eines Programms eine
bindre Programmnummer angegeben werden. Die Programmnummer wird in den
Eingangsports Nr. 023 bis 030* angegeben.
Bei Werkseinstellungen wird die Programmnummer als BCD ausgedrickt.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
. T -
I/O-Parameter Nr. 30 > E_mgangsport 016* fur das Programmestartsignal
einstellen
I/O-Parameter Nr. 37 bis 43 1 Eingangsports 023 bis 030* fur das Signal fur die
I/O-Parameter Nr. 44 2 Programmnummer einstellen

* Wenn |/O-Parameter Nr. 283 auf 16 und dartiber hinaus Nr. 290 bis 297 auf 23 bis 30
eingestellt sind.

5.10.13 Die Steuerung im automatischen Betrieb extern in einen Pausenzustand

versetzen
Die Steuerung pausiert, wenn der Eingangsport 022* ausgeschaltet wird. Zum Aufheben der
Pause schalten Sie Eingangsport 022* und 021* ein (die Pause wird bei der AUS->EIN-Flanke

aufgehoben).
Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
- " . r
I/O-Parameter Nr. 35 1 Eingangsport 021* als _Emgangsport fur das
Aufheben der Pause einstellen
/O-Parameter Nr. 36 1 Emgangs_,port 0_22* als Eingangsport fur das
Pausensignal einstellen

* Wenn I/O-Parameter Nr. 288 auf 21 und darliber hinaus Nr. 289 auf 22 eingestellt ist.
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5.10.14 Fehler extern zurticksetzen
Fehler mit Ausnahme von Fehlern auf Kaltstartebene werden zuriickgesetzt, wenn der
Eingangsport 029 eingeschaltet wird (die Fehler werden bei der AUS—EIN-Flanke

zurlickgesetzt).
Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Eingangsport 013 als Eingangsport fur das
I/O-Parameter Nr. 43 2 Fehler-Reset-Signal einstellen
(Wenn I/O-Parameter Nr. 296 = 29)

5.10.15 Andern der Eingangsportzuweisungen
Sie kdnnen mit den 1/O-Parametern Nr. 30 bis 45 Eingangsfunktionen auswéahlen und sie den
gewinschten Eingangsports zuordnen.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Nr. des Eingangsports, dem
I/O-Parameter Nr. 283 Eingangsfunktionsauswahl

000 zugeordnet wird

Nr. des Eingangsports, dem

I/O-Parameter Nr. 284 Eingangsfunktionsauswabhl
001 zugeordnet wird
S
Nr. des Eingangsports, dem
I/O-Parameter Nr. 297 Eingangsfunktionsauswabhl

014 zugeordnet wird

Nr. des Eingangsports, dem
I/O-Parameter Nr. 298 Eingangsfunktionsauswabhl
015 zugeordnet wird

Im Folgenden finden Sie ein Beispiel, wie die Eingangsfunktionsauswahl 000 (Start), die in
»Eingangsfunktionsauswahl 000" eingestellt ist, einem anderen Eingangsport zugewiesen
wird.

Stellen Sie die physikalische Eingangsportnummer von Eingangsfunktionsauswahl 000 (Start)
in 1/0-Parameter Nr. 283 (,Nr. des physikalischen Eingangsports fir
Eingangsfunktionsauswahl 000“) ein. Bei Einstellung von ,,016" wird die Funktion von
Eingangsfunktionsauswahl 000 (Start) beispielsweise ,Eingangsport Nr. 016" zugewiesen.
Als Signaleingangsport fur Eingangsfunktionsauswahl 000 (Start) wird Eingangsport 016
festgelegt.

Eingangsport Nr. 000 wird nach der Zuweisung ein Universaleingang.

(Anmerkung) Die Eingangsportnummern kénnen zwar einzeln eingestellt werden. Es wird
jedoch der Fehler Nr. 685 ,Fehler der Nummer des physikalischen Ports fur
Eingangs- und Ausgangsfunktionsauswahl” erzeugt, falls eine Nummer
mehrfach vergeben wird oder die Portnummerneinstellung nicht in einer
fortlaufenden Reihenfolge vorgenommen wird.

147



MseErL

5.10.16 Andern der Ausgangsportzuweisungen
Sie kdnnen mit den 1/O-Parametern Nr. 46 bis 61 Ausgangsfunktionen auswéahlen und sie den
gewiinschten Ausgangsports zuordnen.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Nr. des Ausgangsports, dem
I/O-Parameter Nr. 299 Ausgangsfunktionsauswahl

300 zugeordnet wird

Nr. des Ausgangsports, dem

I/O-Parameter Nr. 300 Ausgangsfunktionsauswahl
301 zugeordnet wird
S
Nr. des Ausgangsports, dem
I/O-Parameter Nr. 313 Ausgangsfunktionsauswahl

314 zugeordnet wird

Nr. des Ausgangsports, dem
I/O-Parameter Nr. 314 Ausgangsfunktionsauswahl
315 zugeordnet wird

Im Folgenden finden Sie ein Beispiel, wie die Ausgangsfunktionsauswahl 300 (ALM), die in
~Ausgangsfunktionsauswahl 300" eingestellt ist, einem anderen Ausgangsport zugewiesen
wird.

Stellen Sie die physikalische Ausgangsportnummer von Ausgangsfunktionsauswahl 300
(ALM) in I/O-Parameter Nr. 299 (,Nr. des physikalischen Ausgangsports fur
Ausgangsfunktionsauswahl 300“) ein. Bei Einstellung von ,316" wird die Funktion von
Ausgangsfunktionsauswahl 300 (ALM) beispielsweise ,Ausgangsport Nr. 316" zugewiesen.
Als Signalausgangsport fur Ausgangsfunktionsauswahl 300 (ALM) wird Ausgangsport 316
festgelegt.

Ausgangsport Nr. 300 wird nach der Zuweisung ein Universalausgang.

(Anmerkung) Die Ausgangsportnummern kénnen zwar einzeln eingestellt werden. Es wird
jedoch der Fehler Nr. 685 ,Fehler der Nummer des physikalischen Ports fur
Eingangs- und Ausgangsfunktionsauswahl” erzeugt, falls eine Nummer
mehrfach vergeben wird.

5.10.17 Ausgabe eines Signals, wenn die Referenzpunktfahrt aller Achsen

abgeschlossen ist
Ermdglicht die Bestétigung, dass alle Achsen sich am Referenzpunkt befinden.

Status Ausgangsport 320*
Referenzpunktfahrt beendet EIN
Referenzpunktfahrt nicht beendet AUS
Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Ausgabe, wenn alle Achsen die
/O-Parameter Nr. 50 2 Referenzpunktfahrt beendet haben.

* \Wenn I/O-Parameter Nr. 303 = 320
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5.10.18 Ausgabe der Fehlerebene

Die Ebene eines Fehlers kann mit den Ausgangsports 316* und 317* angegeben werden.

Fehlerebene Ausgangsport 316* | Ausgangsport 317*
Nachrichtenebene oder niedriger EIN EIN
Operationsaufhebungsebene AUS EIN
Kaltstartebene AUS AUS
Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
I/O-Parameter Nr. 46 2 Ausga_ngsport 316* nur fur Fehler auf
Nachrichtenebene einschalten
Ausgangsport 317* fur Fehler auf
I/O-Parameter Nr. 47 3 Nachrichtenebene und
Operationsaufhebungsebene einschalten

* Wenn 1/O-Parameter Nr. 299 auf 316 und dartiber hinaus Nr. 300 auf 317 eingestellt ist.

5.10.19 Ausgabe des Not-Aus-Status

Anhand des Zustands von Ausgangsport 318* kann Uberprift werden, ob momentan ein
Not-Aus aktiviert ist.

Aktueller Status Ausgangsport 318*
Not-Aus nicht aktiviert EIN
Not-Aus aktiviert AUS
Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
" -
I/O-Parameter Nr. 48 2 Ausgangqur; 318 ausschalten, wenn ein
Not-Aus aktiviert ist

* Wenn |/O-Parameter Nr. 301 = 318

5.10.20 Ermitteln des aktuellen Betriebsmodus
Anhand des Zustands von Ausgangsport 319* kann der aktuelle Betriebsmodus Uberprift

werden.
Aktueller Betriebsmodus Ausgangsport 319*
AUTO EIN
MANU AUS
Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
I/O-Parameter Nr. 49 1 Ausgangsport im AUTO-Modus einschalten

* Wenn |/O-Parameter Nr. 302 = 319
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Kapitel 6  Fehlerbehebung

6.1 Beim Auftreten eines Problems zu ergreifende MalRnahmen
Wenn ein Problem aufgetreten ist, folgen Sie dem unten beschriebenen Verfahren, um eine
schnelle Behebung sicherzustellen und ein erneutes Auftreten des Problems zu verhindern.

1)

7-Segment-LED-Anzeige und LEDs an der Steuerung kontrollieren

» Kontrollieren Sie das 7-Segment-Anzeigefenster an der Steuerung.

[Zur Bedeutung der angezeigten Codes lesen Sie Abschnitt 3.3.2, Anzeigefenster.]

* Kontrollieren Sie die LEDs an der Steuerung (a bis e in der Abbildung unten).

2)
3)
4)
5)

6)

7)

8)

9)
10)

11)
12)

Bedeutung der LED-Lampen der Steuerung

Nr. | Name Status bei leuchtender LED

a | RDY |CPU bereit (Programmausfiuhrung maglich)
CPU-Alarm (Fehler auf Operationsaufhebungsebene
b | ALM .
oder héher) erzeugt
¢ | EMG |Not-Aus, Fehler in CPU-Hardware oder Elektrikfehler

o

HPS |Referenzpunktfahrt aller Achsen abgeschlossen

e | CKE |Systemtaktfehler oder Elektrikfehler

Kontrollieren Sie die Hoststeuerung (z. B. SPS) auf Vorliegen eines Alarms.
Kontrollieren Sie die Spannung der Hauptspannungsversorgung.

Kontrollieren Sie die Spannung (24 V DC) der PIO-Spannungsversorgung.

Auf Alarm priifen. (Anm. 1)

Uberprifen Sie den Alarmcode mit dem Teach-Werkzeug (z. B. PC-Software).
Kontrollieren Sie, ob die Steckverbinder eingesteckt sind und der Kontakt sicher
hergestellt ist.

Untersuchen Sie die Kabel auf Leitungsunterbrechungen, Abtrennung oder Abklemmung.
Vor einer Durchgangsprufung missen (zur Vermeidung von Stromschlagen) die
Spannung ausgeschaltet und (zur Vermeidung einer unbeabsichtigten elektrischen
Verbindung durch Kriechstrom) die Kabel von der Komponente, an der die Messung
durchgefuhrt wird, abgetrennt werden.

Uberpriifen Sie die I/O-Signale.

Uberprifen Sie mit Hilfe der Hoststeuerung oder einem Teach-Werkzeug (z. B.
PC-Software), ob die Eingangs- und Ausgangssignale Inkonsistenzen aufweisen.
Uberprifen Sie die Entstérungsmafinahmen (Erdung, Installation eines
Uberspannungsschutzes usw.).

Ermitteln Sie, welche Ereignisse zum Auftreten des Problems gefiihrt haben und unter
welchen Betriebsbedingungen die Stérung aufgetreten ist.(Anm- 1)

Analysieren Sie die Ursache des Problems.

Leiten Sie entsprechende Malinahmen ein.

(D Hinweis: Engen Sie bei der Fehlersuche die mdglichen Ursachen ein, indem Sie die

fehlerfreien Bereiche schrittweise ausschlieBen. Uberpriifen Sie bitte die Punkte
1) bis 11) oben, bevor Sie sich an uns wenden.
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Anm. 1: Die Zeit und das Datum eines Alarms kdnnen abgerufen werden.

Stellen Sie die Zeit und das Datum mit Hilfe des Teach-Werkzeugs (z. B. PC-Software)
nach dem ersten Einschalten der Spannung der Steuerung ein.

[Informationen zur Einstellung von Zeit und Datum finden Sie im Betriebshandbuch des
Teach-Werkzeugs (z. B. PC-Software).]

Nach der Einstellung kénnen die Datums- und Zeitdaten bei ausgeschalteter
Steuerungsspannung fur etwa 10 Tage gespeichert werden. Wenn noch keine Einstellung
vorgenommen oder die Daten verloren wurden, startet das System nach dem Einschalten
der Spannung mit der Zeit 2000/01/01 00:00. Auch wenn die Datums- und Zeitdaten
verloren gehen, bleiben die erzeugten Fehlercodes erhalten.

Diese Funktion betrifft nur die Alarme, die in Abschnitt 6.3 (,Alarme*) aufgefuhrt werden,
und nicht Fehler des Teach-Werkzeugs (z. B. PC-Software).



MseErL

6.2 Fehlerebenensteuerung

Anzeige ) Ausgabe Programmlauf (nur Anwendung) Fehler-
Fehler- Quelle Fehler Nr (7-Seg- | Fehlerliste | Fehler- Reset
ebene Systemfehler- (HEX) ’ ment- (nur LED (Anderer Anderer (nur Anmerkungen
uweisung isplay |Anwendung nur arameter Nr. arameter Nr.
Z Display |A dung)| ¢ P N4 | P NF-4 | Anwendung)
usw) MAIN) =0 =1 9
, MAIN-Anwendung | 800 bis 88F
2 o [ MAIN-Kem 890 bis 8AF Spezielle
o5 o Fehlerebene
838 - fur Wartungs-
k5 PC 8BO bis 8DF zwecke
TP 8EO bis 8FF
MAIN-Anwendung
MAIN-Kern -
PC
PC
(Aktualisierungs-
Tool)
TP
MAIN-Anwendung | 200 bis 24F
MAIN-Kern -
PC 250 bis 29F A
(]
S PC (Batterie-
2 (Aktualisierungs- 2A0 bis 2CF und
[} -
< | Tool) Feldbus- i;?:ize
s TP 200 bis 2FF | © wefzfg;rin Aktiviert | £ gabefehler
5 MAIN-Anwendung | 900 bis 93F einer usw.
IS -
z MAIN-Kern 940 bis 97F Fehlerliste
PC 980 bis 9AF registriert.)
PC
(Aktualisierungs- 9BO bis 9BF
Tool)
TP 9CO0 bis 9FF
MAIN-Anwendung | AO0O bis A6F
MAIN-Kern A70 bis A9F
PC AAO0 bis ACF
TP ADO bis AFF
MAIN-Anwendung Das Programm, in
MAIN-Kern R dem d(—.;r Fer(;ler
erzeugt wurde, !
pPC wird aufgehoben. bD:t?irifégﬁtti)—
pC (AuBer bei ! gende Fehler.
(Aktualisierungs- A_chsenfehlern ist Alle Programme Das System ’
Tool) ein Aufhebungs- mit Ausnahme von versucht,
faktor nur in dem M A
o |TP Augenblick No- tiber einen
é MAIN-Anwendung | 400 bis 4CF vorhanden. in dem | Verarbeitungs- externen
o) ’ . programm bei aktiven
2 MAIN-Kern - der Fehler auftritt.) Operations-/ Befehl
.o
S |PC 4DO0 bis 4DF Bei einem Fehler Programm- (SIO/P1O)
2 jedoch, bei dem "
o |[pPc : abbruch den Reset
< . . eine Abschaltung - X
5 (Aktualisierungs- AEO bis 4EF O o des Antriebs werden Aktiviert | kleinerer
3 | Tool) oder aller aufgehoben. Fehler
5 Achsenantriebe (AuRer bei unterhalb
B erforderlich ist Achsenfehlern ist dieser Ebene
g werden alle | €in Aufhebungs- mit einer
O Programme mit faktor nur in dem automa-
Aus%ahme des Augenblick tischen
1/O- vorhanden, in dem Riicksetz-
TP 4FO0 bis 4FF Verarbeitungs- der Fehler auftritt.) Ijuunrlétr:(;rsj
grogramms/bel fahren (nur
perations-
Programm- Anwendung).
abbruch”
aufgehoben.

PC: PC-Software, TP: Handprogrammiergerat
* Bei Fehlern der verborgenen Ebene handelt es sich nicht um tatséchliche Fehler. Wenn es als notwendig erachtet wird,

werden die internen Statusinformationen in einer Fehlerliste als Fehler auf der verborgenen Ebene registriert, um die

Fehleranalyse zu erleichtern.
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Anzeige i Ausgabe Programmlauf (nur Anwendung) Fehler-
Fehler- Quelle Fehler Nr (7-Seg- | Fehlerliste | Fehler- Reset
cbene Systemfehler- (HEX) ’ ment- (nur LED (Anderer Anderer (nur Anmerkungen
Zuweisung Display | Anwendung) (nur Parameter Nr. 4 Parameter Nr. 4 ndung)
usw,) MAIN) =0 =1 Amwendung
MAIN-Anwendung | BO0O bis BOF Das Programm, in
MAIN-Kern BAO bis BBF dem der Fehler _
erzeugt wurde, Den Betrieb
wird aufgehoben. beeintrachti-
PC BCO bis BDF (AuBer bei gende Fehler.
- Achsenfehlernist | Alle Programme Das System
TP BEO bis BFF ein Aufhebungs- | mit Ausnahme von versucht,
o | MAIN-Anwendung | COO bis CCF 'fgk;%fnft‘)ll!gll(n dem | 0. {iber einen
& i u ek Verarbeitungs- externen
& [MAIN-Kern CDO bis CDF vorhanden, in dem itungs Xte
] . programm bei aktiven
S 9eBr Fehler agﬁﬂtlt.) Operations-/ Befehl
5 |[pc CEQO bis CEF Bel einem FENer | programm- (SIO/PIO)
3 ﬁgg?t’)sb:r:g?urp] abbruch” den Reset
£ ¢ ¢} des Antriobs 9 | werden Aktiviert | kleinerer
o oder aller aufgehoben. Fehler
5 Achsenantriebe | (AuBer bei unterhalb
B erforderlich ist Achsenfehlern ist dieser Ebene
g_ werden alle ' ein Aufhebungs- mit einer
o Programme mit faktor nur in dem automa-
TP CFO bis CFF Ausnahme des A”%e”t(’j“‘:k i :I?S"Chkent
JIO- vorhanden, in dem lcksetz-
Verarbeitungs- der Fehler auftritt.) funktion
programms bei ;j__uhrchzu—
Operations-/ uhren (nur
Programm- Anwendung).
abbruch”
aufgehoben.
MAIN-Anwendung
MAIN-Kern -
PC Das Programm, in
PC dem der Fehler
(Aktualisierungs- erzeugt wurde,
Tool) wird aufgehoben.
P * Bei einem Fehler
- jedoch, bei dem
MAIN-Anwendung | 600 bis 6CF eine Abschaltung
MAIN-Kern - der Die
PC 6DO0 bis 6DF Qggfr?tsril%i"e’ Alle Programme Versorgungs-
mit Ausnahme von spannung der
2 pC oder aller l[e] Steuerung
Aktualisi - 6EO0 bis 6EF i e
% Srool;ja sierungs 'S o :ﬁgfggﬁgg'g’e Verarbeitungs- muss neu
£ - o o (nur (Initialisierungs- programm bei Nicht angeschlos-
g P 6FO bis 6FF Kem) | fehler 95" | operations-/ aktiviert | sen werden
3 | MAIN-Anwendung | D00 bis D8F Spann ) Programm- (nur MAIN).
X - pannungs abbruch® (CPU und OS
MAIN-Kern D90 bis DAF fehler usw.), werden laufen
PC DBO bis DCF werdenalle aufgehoben. ordnungs-
Programme mit emaR.)
PC o . Ausnahme des 9 ’
(Aktualisierungs- | DDO bis DDF Jo-
Tool) Verarbeitungs-
TP DEOQ bis DFF programms bei
- Operations-/
MAIN-Anwendung | EOO bis E8F Programm-
MAIN-Kern E90 bis EBF abbruch*
aufgehoben.
PC ECO bis EDF
TP EEO bis EFF
MAIN-Anwendung
MAIN-Kern -
° PC Die
S PC Versorgungs-
o i spannung der
K} (Aktualisierungs- Steuerung
K Tool) .
§ TP O e} O Alle Programme werden aufgehoben. all<\ltlisihetrt ?nugfsgﬁllz)sse
g% MAIN-Anwendung | FFO bis FBF n werden (nur
& [MAIN-Kem FCO bis FCF ?g\:'s)l'm dos
laufen nicht.)
PC FDO bis FDF
TP FEO bis FEF

PC: PC-Software, TP: Handprogrammiergerat
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6.3 Fehlerliste (MAIN-Anwendung)

Im Anzeigefenster geben die Stellen nach ,E* eine Fehlernummer an.

Fehler auf Nachrichtenebene

Ftle\ther Fehlername Fehlerbeschreibung und AbhilfemalRnahmen
205 |Fehler bei Aktualisierung der Es wurde versucht, ein Update auf eine alte Version der

Systemsoftwareversion
(IAl-Protokoll)

Systemsoftware anzuwenden, das nicht kompatibel ist.
Uberpriifen Sie die Kompatibilitat der Systemsoftware und der
Hardware. Wiederholen Sie dann die Aktualisierung.

207 |Fehler, Aktualisierungsdateiname | Der Name der Aktualisierungsprogrammdatei im
(IAl-Protokoll) Aktualisierungsmodus ist ungtiltig. Wahlen Sie die korrekte
Datei aus und wiederholen die Aktualisierungsprozedur.
208 |Fehler, Zeitdaten [Details & Ursache]
In den Zeitdaten, die zum Beispiel bei der Kommunikation
verwendet werden, ist ein Fehler aufgetreten.
[AbhilfemalRnahme]
Uberpriifen Sie die Kommunikationsnachricht usw.
20D | Zeituberschreitung beim Reset Fehler beim Léschen/Schreiben des Flash-ROM
von Flash ausgelastet
20E | Motorola-S-byte Z&hlfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungultig. Datei priifen.
20F | Fehler, Aktualisierung der Die Systemanwendung hat einen Befehl zur Aktualisierung der
Zielspezifikation Zielspezifikation erhalten. Um das Programm zu aktualisieren,
(von der Anwendung empfangen) |starten Sie die Steuerung neu und wiederholen die
Aktualisierungsprozedur.
211 |IA-Net-Verbindungsfehler Es wurde ein IA-Net-Verbindungsfehler erkannt.
Priifen Sie, ob die in den I/O-Parametern Nr. 605 und 606
angegebenen Stationen ordnungsgeman mit IA-Net verbunden
sind / ob die Stationsnummern im IA-Net-Netzwerk mehrfach
verwendet werden.
212 | Fehler, Erkennung von nicht Es wurde eine Station erkannt, die nicht in den
kommunizierender |A-Net-Station | IA-Net-Kommunikationszyklus eingebunden werden kann.
Prufen Sie, ob eine Steuerung oder Einheit mit einer
Stationsnummer, die groR3er als die Einstellung von
I/0-Parameter Nr. 604 (IA-Net Endpositionsnummer) ist,
vorhanden ist.
213 | Fehler, nicht definierter Es wurde ein nicht definierter IA-Net-Nachrichtenfehlercode
IA-Net-Nachrichtenfehlercode empfangen.
empfangen Die Ursache konnte sein, dass eine Funktion in anderen
Steuerungen und Einheiten im IA-Net-Netzwerk verfligbar ist,
aber nicht in dieser Steuerung.
Aktualisieren Sie die Anwendung in der Haupt-CPU-Platine.
214 |1A-Net-Stopp, Erkennungsfehler | Es wurde ein IA-Net-Stopp Erkennungsfehler erkannt.
Priufen Sie, ob ein IA-Net betreffender Fehler aufgetreten ist.
228 |Fehler, Kalenderzeit verloren [Details & Ursache]
(Oszilliationsstopp der Echtzeituhr | Die Zeitdaten wurden aufgrund eines Spannungsabfalls im
registriert) Kalenderschaltkreis verloren.
[AbhilfemalRnahme]
Stellen Sie die Zeit erneut ein.
229 |Echtzeituhr-Zugriffsfehler [Details & Ursache]

Fehler beim Datenzugriff auf die Echtzeituhr.
[AbhilfemalRnahme]

Wenn der gleiche Fehler auch noch nach dem Aus- und
Wiedereinschalten der Spannung auftritt, sind als Ursachen
Stéreinstrahlungen oder Komponentendefekte in Betracht zu
ziehen.
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Im Anzeigefenster geben die Stellen nach ,E* eine Fehlernummer an.

Ftle\ther Fehlername Fehlerbeschreibung und AbhilfemalRnahmen
22A | Echtzeituhr-Zugriffsfehler [Details & Ursache]
Zeitdatenfehler der Kalenderfunktion. Tritt ebenfalls auf, wenn
die Spannung im Kalenderschaltkreis abfallt.
[AbhilfemalRnahme]
Stellen Sie die Zeit erneut ein. Wenn der gleiche Fehler auch
noch nach dem Neueinstellen der Zeit auftritt, sind als Ursachen
Stéreinstrahlungen oder Komponentendefekte in Betracht zu
ziehen.
22D |Fehler in Nummer von [Details & Ursache]
Wartungsdatenénderung In der Nummer der Wartungsdatenénderung, die zum Beispiel
fur die Kommunikation verwendet wird, ist ein Fehler.
[AbhilfemalRnahme]
Uberpriifen Sie die Kommunikationsnachricht usw.
22E | Wartungsdaten-Typfehler [Details & Ursache]
Im Wartungsdatentyp, der zum Beispiel fir die Kommunikation
verwendet wird, ist ein Fehler.
[AbhilfemalRnahme]
Uberpriifen Sie die Kommunikationsnachricht usw.
22F | Wartungsdaten-Nummernfehler [Details & Ursache]
In der Wartungsdatennummer, die zum Beispiel fir die
Kommunikation verwendet wird, ist ein Fehler.
[AbhilfemalRnahme]
o Uberpriifen Sie die Kommunikationsnachricht usw.
S| 231 | Grenzwert fiir Bewegungen [Details & Ursache]
g Uberschritten Die Gesamtzahl der Achsenverfahrvorgénge hat die im
S achsenspezifischen Parameter Nr. 221 (Grenzwert fur
% Gesamtzahl der Bewegungen) eingestellte Anzahl (iberschritten.
= [AbhilfemalRnahme]
S Fuhren Sie fir jede Achse die Wartung durch.
Z 232 | Grenzwert flr zuriickgelegte [Details & Ursache]
3 Strecke Uiberschritten Die Gesamtstrecke aller Achsenverfahrvorgénge hat die im
@ achsenspezifischen Parameter Nr. 222 (Grenzwert fur
S Gesamtstrecke) eingestellte Strecke Uberschritten.
w [AbhilfemalRnahme]
Fuhren Sie fur jede Achse die Wartung durch.
233 |Lufterfehler [Details & Ursache]
Es wurde ein Drehzahlabfall oder Stopp des Lufters erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
Wenden Sie sich an IAl, da aufgrund des stehengebliebenen
Lifters der Steuerung Uberhitzungsgefahr besteht.
235 [Warnung wegen Drehzahlabfalls | [Details & Ursache]
des Lifters Es wurde ein Drehzahlabfall des Lifters erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
Wenden Sie sich an IAl, da aufgrund des stehengebliebenen
Lifters der Steuerung Uberhitzungsgefahr besteht.
236 |Fehler der Positionsdaten- Es ist ein Fehler in der
Aufzeichnungsformatsklasse Positionsdaten-Aufzeichnungsformatsklasse vorhanden.
237 | Kennwortfehler Das Kennwort ist falsch.
23C |Fehler, ungiiltige [Details & Ursache]
Koordinatensystem-Definition Es wurde eine mit der Koordinatensystem-Definition
zusammenhangende Operation ausgefiihrt, wahrend die
Koordinatensystem-Definition ungdltig ist.
[AbhilfemalRnahme]
Fuhren Sie die mit der Koordinatensystem-Definition
zusammenhé&ngenden Operationen aus, wahrend die
Koordinatensystem-Definition gliltig ist.
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Im Anzeigefenster geben die Stellen nach ,E* eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername

Fehlerbeschreibung und AbhilfemalRnahmen

Fehler auf Operationsauthebungsebene

406

Zeitliberschreitung beim Reset
von Flash ausgelastet

Es ist ein Fehler beim Loschen oder Schreiben im Flash-ROM
aufgetreten.

40D | Visionssystemfehler, Die Kommunikationsantwort vom Visionssystem konnte nicht

Zeitliberschreitung bei Antwort bestatigt werden. Uberpriifen Sie Bits 4-7 von I/O-Parameter
Nr. 129 sowie I/O-Parameter Nr. 160-164 und kontrollieren, ob
der Datentransport fur den Erfassungsbefehl des
Visionssystems funktioniert usw.

* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

414 | Fehler, zu viele gestapelte Die Anzahl der Werkstiicke hat die Anzahl, die gestapelt werden

Werkstiicke erkannt kann, Uberschritten. Treffen Sie MalRnahmen, um die Anzahl der
gestapelten Werkstiicke zu reduzieren.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

415 | Fehler, Empfang eines nicht Ein nicht unterstitzter Identifikationscode wurde vom
unterstiitzten ldentifikationscodes | Visionssystem empfangen. Uberpriifen Sie die gesendeten
(Nachfiihrung Daten.

Visionssystem-I/F-Daten- * Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

kommunikation)

416 |Fehler beim Nachrichtenempfang |Vom Visionssystem wurden ungultige Daten empfangen. Prifen
(Nachfiihrung Sie, ob Daten in einem falschen Format gesendet wurden.
Visionssystem-I/F-Daten- * Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF
kommunikation)

417 | Fehler, empfangene Anzahl der Die Anzahl der Werkstlicke, die vom Visionssystem Ubermittelt
Werkstlicke (Nachfiihrung wurde, Uberschreitet die maximale Anzahl der Werkstiicke, die
Visionssystem-I/F-Daten- pro Abbildung erlaubt ist. Nehmen Sie die Einstellung so vor,
kommunikation) dass der Maximalwert nicht Giberschritten wird.

* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

418 | Fehler, Werkstlickdaten- Dies ist ein Fehler eines internen Prozesses der

Handling ausgelastet Visionssystem-I/F. Der Prozess kann nicht fortgesetzt werden,
da der Werkstiickdaten-Handling-Prozess ausgelastet ist.
AuRerdem wurde moglicherweise Fehler Nr. 419 erzeugt.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

419 | Zeitlberschreitungsfehler Dies ist ein Fehler eines internen Prozesses der

Werkstlickdaten-Handling Visionssystem-I/F. Der Werkstlickdaten-Handling-Prozess hat
zu lange gedauert.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF
41B | Absolutwert-Geberfehler (1) [Details & Ursache]

Es wurde registriert, dass sich die Achse wahrend eines
Absolutdaten-Resets aufgrund einer au3eren Ursache bewegt
hat. Mdglicherweise wurde eine Achse oder ein Roboter durch
eine externe Kraft, zum Beispiel die Reaktionskraft des
selbsttragenden Kabels, bewegt.

[AbhilfemalRnahme]

Beseitigen Sie die Ursache der Achsenbewegung und
wiederholen den Absolutdaten-Reset.
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41C

Absolutwert-Geberfehler (2)

[Details & Ursache]

1) Nach dem Anschluss einer Pufferbatterie oder
Batterielos-Absolutausfiihrung wurde die Spannung erstmals
eingeschaltet.

2) Niedrige Spannung der Pufferbatterie oder Batterie
abgetrennt.

(Info.1 = 1 in Fehlerliste)

3) Achsenkabel bei einfacher Absolutausfiihrung oder Kabel
innerhalb einer Achse gebrochen, fehlerhafter Anschluss
eines Steckverbinders oder Kabel abgetrennt.

(Info.1 = 2 in Fehlerliste)

4) Bei Batterielos-Absolutausfiihrung wurde die Spannung
ausgeschaltet, wahrend Daten ins ROM geschrieben
wurden.

(Info.1 = 6 in Fehlerliste)

[AbhilfemalRnahme]

1), 2), 4): Fuhren Sie einen Absolutdaten-Reset durch.

3): Schalten Sie die Spannung ein, laden die Batterie
ausreichend auf und fiihren dann einen Absolutdaten-Reset
aus.

* Das vollstandige Aufladen der Batterie dauert ca. 72 Stunden.

41D

Absolutwert-Geberfehler (3)

[Details & Ursache]

Bei der einfachen Absolutausfiihrung wurde registriert, dass sich

die Achse bei abgeschalteter Spannung aufgrund einer &uf3eren

Ursache schneller bewegt hat als die eingestellte

Rotationsgeschwindigkeit.

[AbhilfemalRnahme]

1) Beseitigen Sie die Ursache der Achsenbewegung und flihren
einen Absolutdaten-Reset durch.

2) Stellen Sie die zulassige Rotationsgeschwindigkeit auf einen
geeigneten Wert ein, um héhere Rotationsgeschwindigkeiten
zu ermoglichen.

421

Fehler auf Operationsauthebungsebene

Fehler, gleichzeitige Angabe von
SCARA- und Linearachse

Es wurden gleichzeitig SCARA- und Linearachsen angegeben.
SCARA- und Linearachsen kdnnen nicht gleichzeitig angegeben
oder verfahren werden. Uberpriifen Sie das Achsenmuster, die
Positionsdaten usw.

* Nur SCARA.

424

Fehler, Positionsnummerndaten
in Antwortnachricht zu grof3

[Details & Ursache]

Die erweiterte Punktnummer im empfangenen Befehl wird nicht
unterstiitzt, so dass kein ordnungsgemafer Antwortversand
maglich ist.

[AbhilfemalRnahme]

Uberpriifen Sie die Kommunikationsnachricht usw.

42F

Positionierungs-Zeittiberschreitun
gsfehler bei Festlegung des
Referenzpunkts

Die Positionierung konnte bei der Referenzpunktfahrt nicht
abgeschlossen werden.

Maoglicherweise ist die Servomotor-Verstarkung falsch
eingestellt oder die Achse ist wahrend der Referenzpunktfahrt
mit einem Hindernis kollidiert.

491

IA-Net-Stopp, Erkennungsfehler
bei IAl-Protokollibertragung

IA-Net arbeitet bei der IAl-Protokollibertragung in 1A-Net nicht
ordnungsgemalns.

Vergewissern Sie sich, dass die IA-Net-Karte ordnungsgeman
installiert ist und 1A-Net ordnungsgemaR arbeitet.

492

IA-Net IAl-Protokoll
Nachrichtensendefehler

1Al-Protokoll-Kkommunikation in IA-Net fehlgeschlagen.
Uberpriifen Sie den Zustand der IA-Net-Verbindung, die
Kommunikationsstationsnummer, die I/O-Parameter Nr. 602 bis
605 usw.
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Fehler auf Operationsaufhebungsebene

49B

SEL-Programm,
Prifsummenfehler im
Quellsymbol-Verwaltungsbereich

[Details & Ursache]

In den im Flash-ROM gespeicherten SEL-Programm-Daten
wurde ein Fehler erkannt.

[AbhilfemalRnahme]

Das SEL-Programm wird initialisiert. Wenden Sie sich an IAl,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.

49C | SEL-Programm, [Details & Ursache]
Identifikationsfehler im In den im Flash-ROM gespeicherten SEL-Programm-Daten
Quellsymbol-Verwaltungsbereich |wurde ein Fehler erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
Das SEL-Programm wird initialisiert. Wenden Sie sich an IAl,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.
49D | Symbol-Definitionstabellen- [Details & Ursache]

Verwaltungsbereich, In den im Flash-ROM gespeicherten

Priafsummenfehler Symbol-Definitionstabellen-Daten wurde ein Fehler erkannt.
[AbhilfemalRnahme]

Die Symbol-Definitionstabellen-Daten werden initialisiert.
Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Schreiben ins Flash-ROM auftritt.

49E | Symbol-Definitionstabellen- [Details & Ursache]

Verwaltungsbereich, In den im Flash-ROM gespeicherten

Identifikationsfehler Symbol-Definitionstabellen-Daten wurde ein Fehler erkannt.
[AbhilfemalRnahme]

Die Symbol-Definitionstabellen-Daten werden initialisiert.
Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Schreiben ins Flash-ROM auftritt.

4A4 | Wartungsdaten-Steuerbereich, [Details & Ursache]

Priufsummenfehler In den im Sicherungsspeicher gespeicherten Wartungsdaten
wurde ein Fehler erkannt. Dieser Fehler kann auch auftreten,
wenn die Spannung wahrend der Initialisierung der
Wartungsdaten unbeabsichtigt abgeschaltet wird.
[AbhilfemalRnahme]

Die Wartungsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.

4A5 | Wartungsdaten-Steuerbereich, [Details & Ursache]

Identifikationsfehler In den im Sicherungsspeicher gespeicherten Wartungsdaten

wurde ein Fehler erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
Die Wartungsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.

4A6 | Prufsummenfehler [Details & Ursache]

Wartungsdaten

In den im Sicherungsspeicher gespeicherten Wartungsdaten
wurde ein Fehler erkannt.

[AbhilfemalRnahme]

Die Wartungsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.
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4A8

Betriebsfehler virtueller
Eingangs- und Ausgangsport

[Details & Ursache]

Es wurde versucht, den virtuellen Eingangs- und Ausgangsport
des Eingangsattributs zu andern. Der virtuelle Eingangs- und
Ausgangsport des Eingangsattributs kann nicht geandert
werden.

[AbhilfemalRnahme]

Uberpriifen Sie den virtuellen Eingangs- und Ausgangsport, der
zu &ndern versucht wurde.

4A9

Fehler auf Operationsaufhebungsebene

Fehler, inkonsistente
Informationen fir
Absolutdaten-Reset

[Details & Ursache]

Dieser Fehler tritt auf, wenn versucht wird, einen

Absolutdaten-Reset bei einer Achse oder einem Roboter

durchzufiihren, die/der nicht an diese Steuerung angeschlossen

ist.

[AbhilfemalRnahme]

1) Uberprifen Sie die Kombination aus Steuerung und
Achse/Roboter.

2) Fuhren Sie einen Absolutdaten-Reset durch.
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Fehler auf Kaltstartebene

548

IA-Net, Uberlagerungsfehler bei

Es haben mehrere Stationen die GréRenanpassung

GrolRenanpassung durchgefihrt.
Moglicherweise sind mehrere Stationen von der
GrolRenanpassung betroffen.
Prufen Sie, ob der I/O-Parameter Nr. 603 mit der Steuerung im
gleichen Netzwerk Ubereinstimmt.

54C |[IA-Netzwerk, In den Kommunikationsparametern des IA-Netzwerks ist ein
Kommunikationsparameterfehler | Fehler. Uberpriifen Sie die I/O-Parameter Nr. 601 bis 606.

552 |1A-Net-Verbindungsfehler Es wurde ein IA-Net-Verbindungsfehler erkannt.

Prufen Sie, ob die Steuerungen, die die in den Parametern Nr.
603 und 604 angegebenen Stationen belegen, ordnungsgemar
mit 1A-Net verbunden sind.

Dieser Fehler tritt ebenfalls auf, wenn die in den I/O-Parametern
Nr. 601 und 602 angegebenen belegten Stationen fiir andere mit
IA-Net verbundene Steuerungen verwendet werden.

553 |Fehler bei Senden von Der Nachrichtenbefehl konnte nicht gesendet werden, da der
IA-Net-Nachrichtenbefehl, IA-Net-Nachrichtenbefehl-Sendeprozess ausgelastet war.
Auslastung

554 |Fehler bei Senden von Der IA-Net-Nachrichtenbefehl konnte innerhalb der festgelegten
IA-Net-Nachrichtenbefehl, Zeit nicht vollstandig gesendet werden.

Zeitliberschreitung Moglicherweise kénnen Nachrichtenbefehle nicht
ordnungsgeman gesendet werden.

556 |Zeitliberschreitungsfehler bei Das Zugriffsrecht auf den 1A-Net-Nachrichtenbefehlsbereich
Bezug von Zugriffsrecht auf konnte innerhalb der festgelegten Zeit nicht bezogen werden.
IA-Net-Nachrichtenbefehlsbereich

560 |Fehler, zulassige Anzahl der Die Anzahl der belegten IA-Net-Stationen hat die vom System
belegten IA-Net-Stationen zugelassene Anzahl Uberschritten.

Uberschritten

561 | Uberlauffehler bei Die Anzahl der IA-Net-1/0-Zuweisungen hat den festgelegten
IA-Net-1/0-Zuweisung Bereich Uberschritten.

562 |Erweiterungs-1/O-Einheit, Es liegt ein Fehler in den Parametern der
Parameterfehler Erweiterungs-1/O-Einheit vor.

1) Die Stationsnummern flr eine Steuerung und eine
Erweiterungs-1/O-Einheit werden doppelt verwendet.

2) Es wurde versucht, eine Erweiterungs-I/O-Einheit mit einer
Stationsnummer, die groRer als die Einstellung von
I/O-Parameter Nr. 604 (IA-Net-Endpositionsnummer) ist, zu
verwenden.

563 |Erweiterungs-I/O-Einheit, Mehrere Steuerungen haben versucht, DO in einer I/O-Karte der
mehrfache DO-Verwendung, Erweiterungs-I/O-Einheit zu verwenden.

Fehler

564 |Erweiterungs-I/O-Einheit, Die Kommunikation mit der Erweiterungs-Remote-1/0O-Einheit
Zeitliberschreitung bei konnte nicht ordnungsgeman aufgebaut werden.
Kommunikationsaufbau Als Ursachen sind in Betracht zu ziehen:

1) Die Erweiterungs-Remote-I/O-Einheit ist nicht
angeschlossen.

2) Die Erweiterungs-Remote-1/O-Einheit wird nicht mit
Spannung versorgt.

3) In den I/O-Parametern ist eine falsche Einheitsnummer
eingestellt.

565 |Erweiterungs-I/O-Einheit, Karte Die I/O-Karte in einer Erweiterungs-1/O-Einheit wurde nicht
nicht erkannt erkannt.

566 |Erweiterungs-I/O-Einheit, Ein undefinierter Fehlercode der Erweiterungs-1/0-Einheit wurde

undefinierter Fehlercode erkannt

erkannt.

Dieser Fehler tritt auf, wenn die Software der
Haupt-CPU-Platine nicht mit dem Fehlercode der
Erweiterungs-1/O-Einheit kompatibel ist. Aktualisieren Sie die
Anwendung in der Haupt-CPU-Platine.
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567 |[lA-Net, Fehler In der Kommunikationszykluszeit von IA-Net ist ein Fehler.
Kommunikationszykluszeit
568 |Erweiterungs-1/O-Einheit, Es liegt ein Fehler im CPU-Programm der
Selbstpriifungsfehler Erweiterungs-I/O-Einheit vor.
569 |Erweiterungs-1/O-Einheit, Es liegt ein Fehler in den Parametern der
Parameterfehler bei Erweiterungs-I/O-Einheit vor.
Kommunikationsaufbau Stellen Sie sicher, dass die I/O-Parameter Nr. 20 und 716 usw.
mit denen der anderen Erweiterungs-1/0-Einheits-Steuerung
Ubereinstimmen.
56A | Verwendungsfehler CC-Link Der CC-Link-Systembereich kann nicht als Systemeingangs-
Systembereich und Ausgangsport der MSEL-Steuerung verwendet werden. Die
Ursache ist mdglicherweise, dass der CC-Link-Systembereich
wie unten gezeigt als Systemausgang verwendet wird.
Uberpriifen Sie die 1/0O-Parametereinstellungen.
1) Porthummern fiir Eingangs- und
Ausgangsfunktionsauswabhl
2) Zonenausgangs-Portnummer
3) Ausgangsportnummer fiir einfache Kollisionspriifungszone
4) Visionssystem-I/F, physikalische Ausgangsportnummer flr
Bilderfassungsbefehl
usw.
572 |Fehler, Motorstrom zu hoch [Details & Ursache]
Aufgrund eines Fehlers im Motorkabel oder Defekts im
2 Motorantriebskreis ist ein zu hoher Strom aufgetreten.
3 [AbhilfemaRnahme]
% Das Motorkabel oder die Platine muss ausgetauscht werden.
@| 573 |Absolutwert-Geberfehler [Details & Ursache]
f:g Es ist ein Fehler im Absolutwert-Geber aufgetreten.
= 1) Das Getriebe ist stark abgenutzt.
© (Info.1 = 1 in Fehlerliste)
Q@ 2) Aufgrund von Storeinstrahlungen oder dhnlichen Ursachen
X3 ist ein interner Kommunikationsfehler aufgetreten.
v (Info.1 = 2 in Fehlerliste)
3) Bei der Getriebewinkelerkennung hat sich der Motor bewegt.
(Info.1 = 3 in Fehlerliste)
4) Fehler in Absolutdaten.
(Info.1 = 4 in Fehlerliste)
[AbhilfemalRnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAl, falls der gleiche Fehler auch nach wiederholtem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.
574 | Systemaufbaudefinition, [Details & Ursache]
ROM-Datenfehler Die Flash-ROM-Daten enthalten einen Fehler.
1) Die Daten werden nicht richtig ins Flash-ROM geschrieben.
2) Die Spannung wurde beim Schreiben von Daten ins
Flash-ROM abgeschaltet.
3) Die Flash-ROM-Daten enthalten falsche Informationen.
4) Fehlfunktion des Flash-ROM.
[AbhilfemalRnahme]
Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.
575 | Systemaufbaudefinition, Fehler [Details & Ursache]
Der Systemaufbau wird nicht unterstutzt.
[AbhilfemalRnahme]
Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.
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5CO0

Einstellfehler der
Koordinatensystem-Definition

[Details & Ursache]

Es ist ein Einstellfehler bei der Koordinatensystem-Definition

aufgetreten.

Die folgende Ursache ist moglich:

1) Es gibt einen Einstellfehler im allen Achsen gemeinsamen
Parameter Nr. 56.
(Auswahl von ungultigen oder unzulassigen Achsen,
doppelte Zuweisung der Achsennummer, X-, Y- und
Z-Achsen sind keine Linearachsen, R-Achse ist keine
Rotationsachse usw.)

[AbhilfemalRnahme]

Uberpriifen Sie die Einstellung der mit dem Koordinatensystem

zusammenhéngenden Parameter.

614

Treiber
Synchronisierungskommunikation
LRC-Fehler

[Details & Ursache]

Bei der Kommunikation zwischen der Treiber-CPU und dem
FPGA der Hauptplatine wurde ein Fehler erkannt.
[AbhilfemalRnahme]

Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.

616

Absolutwertgeber
Befehls-Auslastungsfehler

[Details & Ursache]

Ein Befehl konnte wegen Auslastung bei der Ausgabe eines
Absoluteinheits-Geberbefehls nicht ausgefuhrt werden.
[AbhilfemalRnahme]

Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.

617

Absolutwertgeber
Befehls-Zeitliberschreitungsfehler

[Details & Ursache]

Bei der Ausfuhrung eines Absoluteinheits-Geberbefehls ist eine
ZeitUberschreitung ohne vollstandige Bestétigung aufgetreten.
[AbhilfemalRnahme]

Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.

618

Absolutwertgeber
Befehlsdatenfehler

[Details & Ursache]

Ein Befehl konnte aufgrund eines Datenfehlers eines
Absoluteinheits-Geberbefehls nicht ausgefuhrt werden.
[AbhilfemalRnahme]

Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.

619

Absolutwertgeber Empfangsfehler

[Details & Ursache]

Bei der Ausgabe eines Absoluteinheits-Geberbefehls wurde

keine normale Antwort empfangen.

[AbhilfemalRnahme]

» Schalten Sie die einfache Absoluteinheit vor (oder gleichzeitig
mit) der Steuerung ein.

* Prifen Sie, ob Storeinstrahlungen vorhanden sind oder ein
Kabelbruch vorliegt.

630

Fehler, Aktualisierung
Systemcode (von Anwendung
erkannt)

Der aktualisierte Systemcode ist ungiiltig.

631

Fehler, Aktualisierung
Einheitscode (von der
Anwendung erkannt)

Der aktualisierte Einheitscode ist unglltig.

632

Fehler, Aktualisierung
Geratenummer (von der
Anwendung erkannt)

Die aktualisierte Geratenummer ist ungultig.
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635 | Totmannschalter/Freigabeschalter | Totmannschalter/Freigabeschalter zuriicksetzen und dann
gedffnet, obwohl Spannung wieder einschalten.
Wiederherstellung erforderlich
636 |Serieller Geber Bei der Ausgabe eines Befehls fir seriellen Geber war das
Befehls-Auslastungsfehler System ausgelastet.
637 | Serieller Geber Es kann nach bestimmter Zeit kein Befehlsabschluss fir
Befehls-Zeitliiberschreitungsfehler | seriellen Geber bestétigt werden.
643 |Fehler bei Achsenspezifischen Parameter Nr. 43,
Geberaufldsungsteilung .Geber-Teilungsverhaltnis®, prifen.
646 |Geber-EEPROM Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Auslastungsfehler beim Lesen Fehler aufgetreten.
647 |Geber-EEPROM Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Adressen-Ubereinstimmungs- Fehler aufgetreten.
fehler beim Schreiben
648 | Geber-EEPROM Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Adressen-Ubereinstimmungs- Fehler aufgetreten.
fehler beim Lesen
649 | Definitionsfehler, kein serieller Installation des seriellen Gebers ist nicht definiert.
Geber
64A |Fehler, undefinierter Befehl des Der Befehl des seriellen Gebers ist nicht definiert.
o seriellen Gebers
2| 650 |Geberempfangs- Bei der Geberkommunikation ist ein Fehler aufgetreten.
e Zeitliberschreitungsfehler
2 (beim ersten
= Kommunikationsaufbau)
5 66D | Slave-Kommunikation, Bei der Slave-Kommunikation ist die Ziel-ID ungdiltig.
© Ziel-ID Fehler
% 66E | Slave-Kommunikation, Bei der Slave-Kommunikation ist die Block-Nr. ungiltig.
L Block-Nr.-Fehler
671 |Gebersteuerungsdatenfehler [Details & Ursache]
Die Gebersteuerungsdaten sind ungltig oder kénnen nicht
erfasst werden.
[AbhilfemalRnahme]
Schalten Sie die Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie
sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch nach wiederholtem
Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.
672 |Motorsteuerungsdatenfehler [Details & Ursache]
In den Motorsteuerungsdaten ist ein Fehler.
Dieser Fehler kann auftreten, wenn die Firmware der
Haupt-CPU der Steuerung nicht mit den Motorsteuerungsdaten,
die in den Treiberkartenparametern angegeben werden,
kompatibel ist.
[AbhilfemalRnahme]
Uberpriifen Sie die Einstellungen in den
Treiberkartenparametern.
683 | Achsenoperationsfehler bei [Details & Ursache]
halb-angehaltenem System Bei halb-angehaltenem System wurde eine Achsenoperation
(Geberstopp) wie Servo-EIN, Absolutdaten-Reset usw. versucht.
[AbhilfemalRnahme]
Schalten Sie die Spannung aus und wieder ein oder fihren
einen Software-Reset durch.
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685

1/0-Funktionsauswahl-
Portnummernfehler

Die I/O-Portnummerneinstellung, die fiir eine bestimmte

1/0-Funktionsauswahl angegeben wurde, ist ungiiltig.

Uberpriifen Sie die Einstellungen der I/O-Parameter Nr. 62 bis

65, 76, 77, 283 bis 330 usw.

Beispiele:

« Ein Wert auRerhalb des Bereichs der Eingangs- und
Ausgangsportnummern wurde eingestellt.

« Die Eingangs- und Ausgangsportnummern sind nicht
eindeutig.

690 |Fehler, Motorstrom zu hoch [Details & Ursache]
Der Ausgangsstrom im Spannungsversorgungskreis ist stark
angestiegen.
[AbhilfemalRnahme]
Dieser Fehler tritt normalerweise nicht auf. Wahrscheinliche
Ursachen sind eine Degradation der Isolation der Motorwicklung
oder ein Defekt der Steuerung. Nehmen Sie Kontakt mit IAl auf.

69C |Parameter-Steuerbereich, [Details & Ursache]

Prufsummenfehler In den im Flash-ROM gespeicherten Parameterdaten wurde ein

Fehler erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
Die Parameterdaten werden initialisiert. Wenden Sie sich an IAl,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.

69D |Parameter-Steuerbereich, [Details & Ursache]

Identifikationsfehler In den im Flash-ROM gespeicherten Parameterdaten wurde ein

Fehler erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
Die Parameterdaten werden initialisiert. Wenden Sie sich an IAl,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.

69E | Positionsdaten-Steuerbereich, [Details & Ursache]

Prifsummenfehler

In den Positionsdaten wurde ein Fehler erkannt. Info.1 in der
Fehlerliste zeigt den Datenbereich, in dem der Fehler erkannt
wurde.
Info.1 = 1: Im Flash-ROM gespeicherte Daten (ab Nr. 10001)
Info.1 = 2: Im Sicherungsspeicher gespeicherte Daten
(von Nr. 1 bis 10000)
In diesem Fall tritt der Fehler auch auf, wenn die
Spannung wahrend der Speicherinitialisierung
unbeabsichtigt abgeschaltet wird.
[AbhilfemalRnahme]
Die Positionsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. AuRerdem ins Flash-ROM schreiben, wenn der Fehler
im Flash-ROM-Bereich erkannt wurde. Wenden Sie sich an IAl,
falls der gleiche Fehler auch nach der Initialisierung (dem
Schreiben ins Flash-ROM) auftritt.
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69F

Positionsdaten-Steuerbereich,
Identifikationsfehler

[Details & Ursache]
In den Positionsdaten wurde ein Fehler erkannt. Info.1 in der
Fehlerliste zeigt den Datenbereich, in dem der Fehler erkannt
wurde.
Info.1 = 1: Im Flash-ROM gespeicherte Daten (ab Nr. 10001)
Info.1 = 2: Im Sicherungsspeicher gespeicherte Daten

(von Nr. 1 bis 10000)
[AbhilfemalRnahme]
Die Positionsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. AuRerdem ins Flash-ROM schreiben, wenn der Fehler
im Flash-ROM-Bereich erkannt wurde. Wenden Sie sich an IAl,
falls der gleiche Fehler auch nach der Initialisierung (dem
Schreiben ins Flash-ROM) auftritt.

6BB

Abweichungsiberlauffehler
(vor Abschluss der
Referenzpunktfahrt)

[Details & Ursache]

Der Befehl kann nicht ausgefuhrt werden. Mdglicherweise ist
der elektrische Winkel inkonsistent.

[AbhilfemalRnahme]

Auf Hindernisse und Blockaden kontrollieren, die Verkabelung,
den Geber, Motor usw. Uberprifen.

6BC

Fehler auf Kaltstartebene

Stoppabweichungsiberlauffehler
(vor Abschluss der
Referenzpunktfahrt)

[Details & Ursache]

Maoglicherweise wurde die Achse im stationdren Zustand durch
eine externe Kraft bewegt oder wahrend des Verzdgerns wurde
die Bewegung der Achse blockiert. Dieser Fehler kann auch
auftreten, wenn die Bewegung der Achse wahrend des Joggens
blockiert wird (aufgrund der Kollision mit einem Hindernis oder
mit dem mechanischen Anschlag beim Joggen vor der
Referenzpunktfahrt usw.) oder als Folge einer falschen
Verkabelung oder eines Geber- oder Motorausfalls wéhrend der
Verzdgerung. Méglicherweise ist der elektrische Winkel
inkonsistent.

[AbhilfemalRnahme]

Auf Hindernisse und Blockaden kontrollieren, die Verkabelung,
den Geber, Motor usw. Uberprifen.

6BF

Prifsummenfehler Positionsdaten

[Details & Ursache]
In den Positionsdaten wurde ein Fehler erkannt. Info.1 in der
Fehlerliste zeigt den Datenbereich, in dem der Fehler erkannt
wurde.
Info.1 = 1: Im Flash-ROM gespeicherte Daten (ab Nr. 10001)
Info.1 = 2: Im Sicherungsspeicher gespeicherte Daten

(von Nr. 1 bis 10000)
[AbhilfemalRnahme]
Die Positionsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. AuBerdem ins Flash-ROM schreiben, wenn der Fehler
im Flash-ROM-Bereich erkannt wurde. Wenden Sie sich an IAl,
falls der gleiche Fehler auch nach der Initialisierung (dem
Schreiben ins Flash-ROM) auftritt.

6C7

SEL-Globaldaten-Steuerbereich,
Prifsummenfehler

[Details & Ursache]

In den im Sicherungsspeicher gespeicherten SEL-Globaldaten
wurde ein Fehler erkannt. Dieser Fehler kann auch auftreten,
wenn die Spannung wahrend der Initialisierung der
SEL-Globaldaten unbeabsichtigt abgeschaltet wird.
[AbhilfemalRnahme]

Die SEL-Globaldaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.
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6C8 |SEL-Globaldaten-Steuerbereich, |[Details & Ursache]

In den im Sicherungsspeicher gespeicherten SEL-Globaldaten
wurde ein Fehler erkannt.

[AbhilfemalRnahme]

Die SEL-Globaldaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.

6C9

Fehler auf Kaltstartebene

SEL-Globaldaten,
Prifsummenfehler

[Details & Ursache]

In den im Sicherungsspeicher gespeicherten SEL-Globaldaten
wurde ein Fehler erkannt.

[AbhilfemalRnahme]

Die SEL-Globaldaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.
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801 |SCIF-Uberlaufstatus Kommunikationsstérung. Auf Storeinstrahlungen kontrollieren
(IAI-Protokoll empfangen) und die angeschlossenen Gerate und
Kommunikationseinstellungen tGberprifen.
802 |SCIF-Empfangsfehlerstatus Kommunikationsstérung. Auf Stéreinstrahlungen und
(IAI-Protokoll empfangen) kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Gerate und
Kommunikationseinstellungen tberprifen. Dieser Fehler tritt
auch auf, wenn mit dem falschlicherweise an dem fiir den
Anwender getffneten SIO-CH1 angeschlossenen PC/TP eine
Kommunikation eingerichtet wird.
803 |Empfangs-Zeitlberschreitungs- Das Ubertragungsintervall nach dem ersten empfangenen Byte
status (IAl-Protokollempfang) ist zu lang. Zu den moglichen Ursachen gehéren ein
abgetrenntes Kommunikationskabel und Fehler in den
angeschlossenen Geraten.
804 | SCIF-Uberlaufstatus Kommunikationsstérung. Auf Stoéreinstrahlungen kontrollieren
(SEL-Empfang) und die angeschlossenen Gerate und
Kommunikationseinstellungen tGberprifen.
805 |SCIF-Empfangsfehlerstatus Kommunikationsstérung. Auf Stéreinstrahlungen und
(SEL-Empfang) kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Gerate und
Kommunikationseinstellungen tberprifen.
° 806 |SCIF-Empfangsfehlerstatus Kommunikationsstérung. Die gleiche MalRnahme treffen, die fur
S wegen anderem Faktor Fehler Nr. 804 oder 805 angegeben ist.
8 (SEL-Empfang)
5| 807 |Fehlerstatus Der Einschaltstatus der Motorantriebsspannung bleibt EIN,
5 Antriebsspannungs-Abschaltrelais | selbst wenn die Antriebsspannung abgeschaltet ist. Die
g Kontakte des Antriebsspannungs-Abschaltrelais sind
2 moglicherweise geschmolzen.
(O]
2| 808 |Spannungs-Abschaltstatus beim | Die Spannung wurde beim Schreiben der Slave-Parameter
= Schreiben der Slave-Parameter | abgeschaltet.
3| 809 |Spannungs-Abschaltstatus beim | Die Spannung wurde beim Schreiben von Daten ins Flash-ROM
S Schreiben ins Flash-ROM abgeschaltet.
LL
80F | Ethernet-Steuerstatus 1 Ethernet-Steuerinformation (fur Analyse)
810 |Ethernet-Steuerstatus 2 Ethernet-Steuerinformation (fir Analyse)
811 |Wartungsdaten 1 Wartungsdaten (fiir Analyse)
812 |Wartungsdaten 2 Wartungsdaten (fiir Analyse)
813 |Wartungsdaten 3 Wartungsdaten (fur Analyse)
814 |Wartungsdaten 4 Wartungsdaten (fur Analyse)
815 |Wartungsdaten 5 Wartungsdaten (fur Analyse)
821 |Trackingsystem, Der angegebene Trackingsystem-Anpassungstyp ist ungdltig.
Anpassungstypspezifikations- Geben Sie einen giiltigen Typ an.
fehler * Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF
824 | Einschaltprotokoll Steuerung Dies ist das Zeitprotokoll fir das Einschalten der
Steuerungsspannung (kein Fehler).
825 |Steuerungs-Softwarereset- Dies ist das Zeitprotokoll fir den Software-Reset der Steuerung
Protokoll (kein Fehler).
826 | Spannungs-Abschaltstatus [Details & Ursache]
wahrend Speicherinitialisierung Es wurde festgestellt, dass die Spannung wéhrend der
Speicherinitialisierung abgeschaltet wurde. Da der
Initialisierungsvorgang unterbrochen wurde, ist mdglicherweise
ein Speicherdatenfehler aufgetreten.
[AbhilfemalRnahme]
Wiederholen Sie die Speicherinitialisierung.
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Fehler auf Nachrichtenebene

900

Zu wenig Leerschritte, Fehler

Es gibt nicht gentigend Leerschritte zum Speichern der
Schrittdaten. Zum Speichern der Schrittdaten ausreichend
Leerschritte zur Verfligung stellen.

901 |Schrittnummernfehler Die Schritthummer ist ungultig.
902 |Fehler bei Die Symboldefinitionstabellennummer ist ungultig.
Symboldefinitionstabellennummer
903 |Positionsnummernfehler Die Positionsnummer ist ungultig.
904 |Variablennummernfehler Die Variablennummer ist ungultig.
905 |Merkernummernfehler Die Merkernummer ist ungultig.
906 |1/O-Port/Merkernummernfehler Die I/O-Port/Merkernummer ist ungiltig.
90A | Zurickweisungsfehler bei [Details & Ursache]
eingeschaltetem Servo Es wurde ein Prozess ausgefiihrt, der bei eingeschaltetem
Servo unzuléssig ist.
[AbhilfemalRnahme]
Nach dem Ausschalten des Servos ausfiihren.
90B | Zuruckweisungsfehler bei nicht [Details & Ursache]
erkanntem Magnetpol des Motors |+ Der Magnetpol des Motors wurde nicht erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
¢ Auf Hindernisse und Blockaden kontrollieren, die
Verkabelung, den Geber, Motor usw. Uberprifen.
910 |Befehlisfehler (IAl-Protokoll Die Befehls-ID wird nicht unterstiitzt oder ist ungultig. (Fur
HT-Empfang) kunftige Erweiterungen)
911 |Nachrichten-Konvertierungsfehler | Die gesendete Nachricht passt nicht zum Nachrichtenformat
(IAl-Protokoll HT-Empfang) oder enthalt unglltige Daten. (Fur kiinftige Erweiterungen)
912 |Fehler Jeder Achsbewegungsbefehl, der an die mit I/O-Parameter
PC/TP-Antriebsverfahrbefehl Nr. 78 spezifizierte Achse vom PC/Handbediengerat aus
Annahmefreigabeeingang AUS gesandt wird, wird nicht angenommen, solange der in
I/O-Parameter Nr. 77 eingestellte Eingang AUS ist. (Wichtig: Der
Annahmefreigabe-Eingang wird ungiiltig, sobald die Operation
gestartet wurde.)
913 |Fehler, gleichzeitiger Start Der gleichzeitige Start mehrerer Programme ist unzulassig.
mehrerer Programme unzulassig
916 |Fehler, Angabe eines nicht Das angegebene Gerat wurde nicht installiert.
installierten Gerats
930 |Koordinatensystemnummern- Die Koordinatensystemnummer ist ungultig.
fehler
931 |Koordinatensystemtypfehler Der Koordinatensystemtyp ist ungiltig.
932 |Fehler angegebene Anzahl der Die angegebene Anzahl der
Koordinatensystem- Koordinatensystem-Definitionsdaten ist ungiltig.
Definitionsdaten
933 |Achsennummernfehler Die Achsennummer ist ungdltig.
935 |Positionierbetriebtypfehler Der SCARA-ABS-Reset-Spezialbewegungstyp ist ungultig.
936 |Einfache Kollisionsprufungszone, |Der Positionierbetriebtyp ist ungultig.
Nummernfehler * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
938 |Fehler angegebene Anzahl der Die Nummer der einfachen Kollisionsprufungszone ist ungultig.
Daten fir einfache * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
Kollisionspriifungszone
939 |Eintritt in einfache Die angegebene Anzahl der Daten fiir die einfache
Kollisionsprufungszone erkannt Kollisionsprufungszone ist ungultig.
(Nachrichtenebenenspezifikation) |* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
93A | Fehler R-Achse, CP-Jog-Verbot | Entsprechende Achsen durch Joggen in Betriebsbereich

wenn aulRerhalb Betriebsbereich
(wenn Werkzeug-XY-Offset gliltig)

bewegen.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
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AO04 | Systemmodusfehler bei [Details & Ursache]

Kernaktualisierung Es wurde ein Aktualisierungsbefehl empfangen, als das System
nicht im Kern-Aktualisierungsmodus war.
[AbhilfemalRnahme]
Die Einstellung im Kern-Aktualisierungsmodus vornehmen. (Fur
Wartung)

AO05 |Motorola S Datensatzformatfehler | Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungiiltig. Datei prufen.

A06 |Motorola S Prifsummenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist unglltig. Datei priifen.

AQ07 |Motorola S Ladeadressenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist unglltig. Datei priifen.

A08 |Motorola S Schreibadressenfehler | Die Aktualisierungsprogrammadatei ist ungtiltig. Datei prufen.

A09 |Flash-ROM Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
ZeitUberschreitungsfehler
(Schreiben)

AOA |Flash-ROM Fehler beim Ldschen des Flash-ROM.
Zeitliberschreitungsfehler
(Léschen)

AOB | Flash-ROM Uberpriifungsfehler Fehler beim Léschen/Schreiben des Flash-ROM.

AOC | Zeituberschreitung Flash-ROM Fehler beim Léschen/Schreiben des Flash-ROM.

ACK
AOD | Fehler bei Spezifikation der Fehler beim Ldschen des Flash-ROM.
Kopfsektornummer
| AOE |Fehler bei Angabe der Sektorzahl | Fehler beim Loschen des Flash-ROM.
é AOF | Schreibziel-Offsetadressenfehler | Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
[} (ungeradzahlig nummerierte
c
Q Adresse)
<
2| A10 |Schreibquellen-Datenpuffer- Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
5 Adressenfehler (ungeradzahlig
8 nummerierte Adresse)
"'('% A1l |Fehler, ungiltige Das bereits ins Flash-ROM geschriebene Kernprogramm ist
5 Kerncodesektor-Block-1D unguiltig.
% Al12 |Kerncodesektor-Block-ID, Die Anzahl méglicher Loschvorgéange des Flash-ROM wurde
w Léschzahliberschreitung Uberschritten.

Al13 |Flash-ROM Bei der Aktualisierung wurde ein Flash-ROM-Schreibbefehl vor
Schreibanforderungsfehler bei einem Flash-ROM-Ldschbefehl empfangen.
unvollstandiger Léschung Aktualisierungsprogrammdatei prifen und Aktualisierung erneut

durchfihren.

Al4 | Zeituberschreitungsfehler beim Nach dem Schreiben im EEPROM trat eine Zeitiiberschreitung
Zurlcksetzen des Busy-Status beim Zuriticksetzen des Busy-Status auf.
beim EEPROM-Schreiben

Al15 |EEPROM-Schreibanforderungs- |Fur einen Treiber oder ein anderes Geréat mit CPU ohne
fehler wegen fehlendem EEPROM wurde eine EEPROM-Schreibanforderung
EEPROM in Ziel empfangen.

Al6 |EEPROM Fir einen Treiber oder ein anderes Gerat mit CPU ohne
Leseanforderungsfehler wegen EEPROM wurde eine EEPROM-Leseanforderung empfangen.
fehlendem EEPROM in Ziel

Al7 | Nachrichten-Prifsummenfehler Die Prufsumme in der empfangenen Nachricht ist ungiltig.
(IAl-Protokollempfang)

A18 |Nachrichtenkopf-Fehler Der Kopf in der empfangenen Nachricht ist ungiiltig. Neben
(IAl-Protokollempfang) anderen Griinden wird eine ungultige Kopfposition (Nachricht

hat 9 Byte oder weniger) vermutet.

A19 |Nachrichten-Stationsnummern- Die Stationsnummer in der empfangenen Nachricht ist ungiltig.
fehler (IAl-Protokollempfang)

Al1A | Nachrichten-ID-Fehler Die ID in der empfangenen Nachricht ist ungiltig.
(IAl-Protokollempfang)
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Fehler auf Nachrichtenebene

Al1C

Nachrichten-Konvertierungsfehler

Die gesendete Nachricht passt nicht zum Nachrichtenformat
oder enthalt unglltige Daten. Die gesendete Nachricht prifen.

Al1D | Startmodusfehler Es wurde ein im aktuellen Modus (MANU/AUTO) nicht erlaubter
Start versucht.
AlE |Fehler ,Startbedingung nicht Es wurde ein Start versucht, als die Startbedingung nicht erftillt
erfullt”. war (zum Beispiel, wie wenn ein Faktor ,Alle Operationen
aufheben” [siehe 7-Segment-Anzeige:
Antriebsspannungs-Abschaltung, Moduswechsel, Fehler,
Auto-Start-Schalter AUS-Flanke, Totmannschalter,
Sicherheitsgate, Not-Aus usw.] vorliegen oder ins Flash-ROM
geschrieben wurde).
AlF |Achsen-Doppelverwendungs- Die betreffende Achse ist derzeit in Gebrauch.
fehler (SIO « PIO)
A20 |Fehler Annahme Das Antriebssteuerungsrecht ist nicht verfiigbar.
Antriebssteuerungsrecht
(SIO « PIO)
A21 |Fehler doppelte Annahme Das Antriebssteuerungsrecht wurde bereits angenommen.
Antriebssteuerungsrecht
(SIO « PIO)
A22 | Fehler keine Annahme Ein Versuch, das Antriebssteuerungsrecht zu behalten, schlug
Antriebssteuerungsrecht fehl.
(SIO « PIO)
A25 |Fehler bei Angabe der Schrittzahl | Die angegebene Anzahl der Schritte ist ungltig.
A26 |Fehler bei Angabe der Die angegebene Anzahl der Programme ist ungltig.
Programmzahl
A27 |Fehler Programm nicht registriert | Das entsprechende Programm ist nicht registriert.
A28 |Reorganisationsfehler bei Bei laufendem Programm wurde versucht, einen
Programmausfiihrung Programmbereich zu reorganisieren. Zuerst alle aktiven
Programme beenden.
A29 |Fehler bei Bearbeitung von Es wurde versucht, ein Programm zu bearbeiten, das derzeit
aktivem Programm nicht lauft. Das betreffende Programm zuerst beenden.
A2A | Fehler Programm inaktiv Das angegebene Programm lauft nicht.
A2B |Fehler, Programme kdnnen nicht vom TP-/PC-Software-Steckverbinder
Programmausfiihrungsbefehl in im AUTO-Mode ausgefiihrt werden.
AUTO-Modus zuriickgewiesen
A2C | Programmnummernfehler Die Programmnummer ist ungltig.
A2D | Fehler Wiederaufnahme inaktives | Fir ein derzeit nicht laufendes Programm wurde eine
Programm Wiederaufnahmeanforderung empfangen.
A2E |Fehler Pause inaktives Programm | Fiir ein derzeit nicht laufendes Programm wurde eine
Pauseanforderung empfangen.
A2F | Unterbrechungspunktfehler Die als Unterbrechungspunkt angegebene Schritthummer ist
unguiltig.
A30 |Fehler Spezifikation Die Anzahl einzustellender Unterbrechungspunkte tbersteigt
Unterbrechungspunkt- den Grenzwert.
Einstellzahlwert
A31 |Fehler gednderter Parameterwert | Der Wert des geanderten Parameters ist ungliltig.
A32 | Parametertypfehler Der Parametertyp ist ungultig.
A33 | Parameternummernfehler Die Parameternummer ist ungultig.
A34 | Lesefehler Kartenparameterpuffer | Fehler beim Lesen des Kartenparameterpuffers
A35 | Schreibfehler Fehler beim Schreiben des Kartenparameterpuffers
Kartenparameterpuffer
A36 | Fehler, Parameteréanderung Parameter kdnnen nicht im laufenden Betrieb verandert werden

wahrend Betrieb verweigert

(Programm lauft, Antrieb in Gebrauch, usw.).
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A37 |Fehler, Anderung von Die Karten-Herstellerinformation/Funktionsdaten kénnen nicht
Karten-Herstellerinformation/ verandert werden.

Funktionsdaten verweigert

A38 |Fehler, Parameteranderung bei Es wurde versucht, einen Parameter zu andern, der bei
eingeschaltetem Servo verweigert | eingeschaltetem Servo nicht verandert werden kann.

A39 |Fehler, Parameteranderung bei Es wurde versucht, einen Parameter flir eine Karte zu andern,
nicht angenommener Karte die beim Zuriicksetzen nicht erkannt wurde.

A3A | Geratsnummernfehler Die Geratenummer ist unguiltig.

A3C | Spezifikationsfehler Der angegebene Speicherinitialisierungstyp ist ungdltig.
Speicherinitialisierungstyp

A3D | Einheitstypfehler Der Einheitstyp ist unguiltig.

A3E |Fehler SEL-Schreibdatentyp- Der angegebene SEL-Schreibdatentyp ist ungultig.
Spezifikation

A3F |Schreiben ins Flash-ROM Das Flash-ROM kann nicht beschrieben werden, wahrend ein
wahrend Programmausfihrung Programm lauft.
unzuldssig

A40 |Datenanderung wéhrend Wahrend des Schreibens im Flash-ROM kénnen keine Daten
Schreiben ins Flash-ROM geandert werden.
unzulassig

A41 |Doppelte Flash-ROM Wahrend des Schreibens im Flash-ROM wurde ein weiterer
Schreibbefehle unzulassig Flash-ROM-Schreibbefehl empfangen.

o A42 | Fehler, Direktiberwachung beim | Wahrend des Schreibens im Flash-ROM ist keine
g Schreiben im Flash-ROM Direktiberwachung mdglich.
Q unzulassig
% A43 | Fehler, Direktiberwachung in Die Direktliberwachung in PO/P3-Bereichen ist unzulassig.
2 PO/P3-Bereich unzulassig
<
Q| A44 |Fehler bei Angabe der Die angegebene Anzahl der Positionsdaten ist ungultig.
E Positionsdatenzahl
®| A45 |Fehler bei Angabe der Die angegebene Anzahl der Symboldatensatze ist ungliltig.
@ Symboldatensatzzahl
E A46 |Fehler bei Angabe der Die angegebene Anzahl der Variablendaten ist ungultig.
Variablendatenzahl
A48 |Fehler bei Fehlerdetail- Fehlerdetail-Anfragetyp 1 ist ungiltig.
Anfragetyp 1
A49 |Fehler bei Fehlerdetail- Fehlerdetail-Anfragetyp 2 ist ungiltig.
Anfragetyp 2
A4B | Fehler Uberwachungsdatentyp Die angegebene Anzahl der Datenséatze fir die
Uberwachungsdatenanfrage ist ungiiltig.

A4E | Parameterregisterauslastungs- Der Treiber-Spezialbefehl ACK erzeugte bei der Ausgabe eines
fehler bei Slave-Befehl-Ausgabe | Slave-Befehls eine Zeitliberschreitung.

A4F | Fehler, Software-Reset im Betrieb | Der Software-Reset (SIO) ist wahrend des Betriebs unzulassig
verweigert (Programm lauft, Antrieb in Gebrauch, usw.).

A50 |Fehler, Anforderung Der Antriebsspannungs-Abschaltfaktor (Fehler, Totmannschalter,
Antriebsspannungs-Wiederkehr | Sicherheitsgate, Not-Aus usw.) wurde nicht entfernt.
abgelehnt

A51 |Fehler, Anforderung Der Faktor ,Alle Operationen
Betriebspausen-Reset abgelehnt | pausieren” (Antriebsspannungs-Abschaltung,

Betriebspausensignal, Totmannschalter, Sicherheitsgate,
Not-Aus usw.) wurde nicht entfernt.

A53 | Fehler, Ablehnung wegen Die Ausfiihrung eines Vorgangs wurde versucht, der bei
eingeschaltetem Antrieb eingeschaltetem Antrieb nicht erlaubt ist.

A54 | Fehler, Ablehnung wegen nicht Die Funktion wird nicht unterstitzt.
unterstutzter Funktion
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Fehler auf Nachrichtenebene

A55

Fehler, Ablehnung wegen
exklusiver Herstellerfunktion

Die Ausfiihrung eines Vorgangs wurde versucht, der nur fir den
Hersteller und nicht fiir andere Benutzer gedffnet ist.

A56 |Fehler, Ablehnung wegen Die Daten sind ungdltig.
ungiiltiger Daten
A57 |Fehler, doppelter Programmstart | Es wurde versucht, ein derzeit laufendes Programm zu starten.
A58 | BCD-Fehlerwarnung Neben anderen Griinden ist es mdglich, dass der gerade
gelesene BCD-Wert ungiltig oder der gerade geschriebene
Wert (Variable 99) negativ ist.
A59 |Fehlerwarnung, Neben anderen Griinden ist es mdglich, dass die Anzahl der
IN/OUT-Befehlsportmerker 1/0-Ports (Merker) groRRer als 32 ist. Spezifikationen von
1/0-Ports (Merkern) prifen.
A5B | Fehlerwarnung Umwandlung Die angegebene Anzahl von Umwandlungszeichen ist ungiltig
Zeichenfolge — Wert oder es sind Zeichen enthalten, die nicht in einen Wert
umgewandelt werden kdnnen.
A5C | Fehlerwarnung Die angegebene Anzahl der Kopierzeichen ist ungdiltig.
Kopierzeichen-Zahlwert mit
SCPY-Befehl
A5D | SCIF-Unterbrechungsfehler in Der Kanal wurde in einem vom AUTO-Modus verschiedenen
anderem als AUTO-Modus Modus gedffnet. Im MANU-Modus muss die PC/TP-Verbindung
zwangsweise unterbrochen werden, bevor der fur den Benutzer
gedffnete serielle Kanal gedffnet wird. Gehen Sie daher
vorsichtig vor.
ASE | Fehler bei Angabe der Die angegebene Anzahl der 1/0O-Ports/Merker ist ungiltig.
1/0-Port/Merker-Zahl
A5F | Feldbusfehler (LERROR-ON) Es wurde ein LERROR-ON erkannt.
A60 |Feldbusfehler (LERROR-BLINK) |Es wurde ein LERROR-BLINK erkannt.
A61 |Feldbusfehler (HERROR-ON) Es wurde ein HERROR-ON erkannt.
A62 | Feldbusfehler (HERROR-BLINK) | Es wurde ein HERROR-BLINK erkannt.
A64 | SCIF-Uberlauffehler (SIO-Briicke) | Kommunikationsstérung. Auf Storeinstrahlungen kontrollieren
und die angeschlossenen Gerate und
Kommunikationseinstellungen tGberprifen.
A65 | SCIF-Empfangsfehler Kommunikationsstorung. Auf Storeinstrahlungen und
(SIO-Briicke) kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Gerate und
Kommunikationseinstellungen tGberprifen.
A66 | SCI-Uberlauffehler (SIO-Briicke) | Kommunikationsstorung. Auf Storeinstrahlungen und
Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte tberprifen.
A67 | SCI-Framing-Fehler (SIO-Briicke) | Kommunikationsstérung. Auf Storeinstrahlungen, Kurzschliisse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte Gberprifen.
A68 | SCl-Paritats-Fehler (SIO-Briicke) | Kommunikationsstérung. Auf Storeinstrahlungen, Kurzschliisse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte Gberprifen.
A69 |Fehler, Datenanderung wahrend | Es wurde versucht, Daten zu dndern, deren Anderung wahrend

Betrieb verweigert

des Betriebs nicht erlaubt ist (Programm lauft, Antrieb in
Gebrauch, usw.).
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ABA

Fehler, Software-Reset beim

Der Software-Reset kann nicht durchgefiihrt werden, solange

2 Schreiben verweigert Daten ins Flash-ROM geschrieben oder Slave-Parameter

% geschrieben werden.

S| A6B | Feldbusfehler Es wurde ein FBRS-Verbindungsfehler erkannt.

£ (FBRS-Verbindungsfehler)

% A6C |Fehler, PC-/TP-Startbefehl in Der Start Giber den PC-Software-/TP-Steckverbinder ist im

g AUTO-Modus abgelehnt AUTO-Modus unzuléssig.

5| A6D |Fehler, Direktschreiben in Direktschreiben in PO/P3/FROM-Bereiche ist unzulassig.

® PO/P3/FROM-Bereich unzuléssig

% A6E | Fehler, Ablehnung beim Es wurde versucht, einen Vorgang durchzufuhren, der nicht

N Schreiben erlaubt ist, solange Daten ins Flash-ROM oder Slave-Parameter

geschrieben werden.
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BOO |SCHA Einstellfehler Die Einstellung des SCHA-Befehls ist ungiiltig.

BO1 |TPCD Einstellfehler Die Einstellung des TPCD-Befehls ist ungiltig.

B02 |SLEN Einstellfehler Die Einstellung des SLEN-Befehls ist ungliltig.

BO3 | Fehler, Methode flr Die Einstellung von ,Achsenspezifischer Parameter Nr. 10,
Referenzpunktfahrt Methode fur Referenzpunktfahrt” ist unguiltig.

(Kein Inkrementalgeber UND aktuelle Position 0 Referenzpunkt
ist angegeben usw.)

B0O4 |Fehler, zu viele gleichzeitige Die Anzahl in einem Programm gleichzeitig arbeitenden BTPN-
Verwendungen des und BTPF-Zeitglieder Uberschreiten die Obergrenze (16).
Wischimpulsausgangs

BO5 |Fehler, Uberfahren des Die Referenzpunktfahrt ging Uber den geschéatzten Verfahrweg
geschatzten Verfahrwegs bei hinaus.

Referenzpunktfahrt

BOE | Absolutwertgeber [Details & Ursache]

Multirotationsfehler Die Multirotationsdaten des Gebers wurden noch nicht definiert.
Méoglicherweise wurde noch kein Absolutdaten-Reset
durchgefihrt oder die Absolutdaten wurden verloren.
[AbhilfemalRnahme]

Fuhren Sie einen Absolutdaten-Reset durch.
BOF | Absolutwertgeber [Details & Ursache]

2 ZahlerUberlauffehler Der Multirotationszahler des Gebers hat die Obergrenze

9 Uiberschritten.

& [AbhilfemaRnahme]

g Uberpriifen Sie die Einstellungen wie z.B. ob der

= Software-Endschalter der achsenspezifischen Parameter Nr. 7

£ und 8 im vom Geber z&hlbaren Bereich liegt.

§ B10 |Zeitliberschreitung bei Die Z-Phase kann nicht erkannt werden. Auf

S Z-Phase-Suche Betriebseinschrankungen kontrollieren, Verkabelung, Geber,

= Motor usw. Uberprifen.

gl B11 Referenzpunktsensor- Uberschreitung des Referenzpunktsensors kann nicht bestétigt

9 Uberschreitungs- werden. Auf Betriebseinschrankungen kontrollieren,

] Zeitliberschreitungsfehler Verkabelung, Motor, Referenzpunktsensor usw. Giberprifen.

@| B12 |Fehler, Speichervariablennummer | Die zum Speichern des Riickmeldecodes des SEL-Befehls

S fiir SEL-Befehls-Riickmeldecode |angegebene Variablennummer ist ungliltig. Anderen Parameter

w Nr. 24, ,Lokalvariablennummer zum Speichern des
READ-Befehlsriickmeldecodes”, usw. prifen.

B15 |Fehler, Die Einstellung des Eingangsport-Debugfiltertyps ist ungdiltig.
Eingangsport-Debudfiltertyp

B16 |Fehler SEL-Operandspezifikation | Die Operandspezifikation des SEL-Befehls ist ungultig.

B17 |Parameterregisterauslastungs- Der Treiber-Spezialbefehl ACK erzeugte bei der Ausgabe eines
fehler bei Slave-Befehl-Ausgabe | Slave-Befehls eine Zeitliberschreitung.

B18 |Geratsnummernfehler Die Geratenummer ist unguiltig.

B19 |Einheitstypfehler Der Einheitstyp ist unguiltig.

B1A |Angabefehler bei Bei der Angabe fiir den Absolutdaten-Reset ist ein Fehler
Absolutdaten-Reset vorhanden.

(z.B. gleichzeitige Angabe mehrfacher Achsen, Achsenauswahl
ohne Absolutwertgeber oder Version der PC-Software oder des
Handprogrammiergerats ist alt usw.)

B1B |Fehler, nicht geschlossenen Es wurde versucht, einen Sockel zu 6ffnen, ohne ihn zuvor zu
Ethernet-Sockel 6ffnen schlie3en.

B1C |Fehler, Ethernet wird von Es wurde versucht, einen bereits durch einen anderen Task
anderem Task benutzt gedffneten Kanal zu 6ffnen.

B1D |Fehler, Ethernet nicht gedffnet Es wurde versucht, einen nicht durch den eigenen Task

gedffneten Kanal zu benutzen.
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B1E

Fehler, mehrfache
WRIT-Ausfuhrung bei Ethernet

WRIT-Befehle wurden gleichzeitig von mehreren Tasks fiir den
gleichen Kanal ausgefiihrt oder ein WRIT-Befehl ist (aufgrund
eines Kommunikationsfehlers usw.) fehlgeschlagen und wurde
anschlieRend erneut versucht, ohne zuerst einen CLOS-Befehl
— OPEN-Befehl auszuflihren.

B1F

Fehler, Ethernet-Job ausgelastet

Es wurde versucht, einen neuen Prozess zu starten, als der
Ethernet-Mailbox-Steuerungsjob ausgelastet war.

B20

Fehler, Verwendung nicht
initialisiertes Ethernet-Gerat

Es wurde versucht, das Ethernet-System zu benutzen, als die
Ethernet-Gerateinitialisierung noch nicht abgeschlossen war.
I/0-Parameter Nr. 123 bis 159, 14, 15, usw. je nach
Verwendungszweck prufen.

B21

Fehler der Ethernet-IP-Adresse

Im Normalbetrieb wird unter den folgenden Bedingungen ein
Fehler erzeugt.

Werden die IP-Adressen (H) (erstes Oktett) bis einschlie3lich (L)
(viertes Oktett) mit IP_H, IP_MH, IP_ML und IP_L festgelegt,
werden die Fehlerzustande wie folgt beschrieben:

IP_H <0 oder IP_H = 127 oder IP_H > 255

oder IP_MH < 0 oder IP_MH > 255

oder IP_ML < 0 oder IP_ML > 255

oder IP_L <0 oder IP_L 2255

1/0-Parameter 132 bis 135, 149 bis 152 und 154 bis 157, die
IP-Adresse des durch einen IPCN-Befehl in einer ganzzahligen
Variablen angegebenen Verbindungsziels o. A. priifen.

B22

Fehler auf Operationsaufthebungsebene

Ethernet-Portnummernfehler

Es wird eine Fehlermeldung ausgegeben bei eigene
Portnummer < 1025, oder eigene Portnummer > 65535, oder
bei Mehrfachverwendung der eigenen Portnummer, oder
Verbindungsziel-Portnummer fiir Client < 0, oder
Verbindungsziel-Portnummer fur Client > 65535, oder
Verbindungsziel-Portnummer fiir Server < 0, oder
Verbindungsziel-Portnummer fur Server > 65535.

1/O-Parameter 144 bis 148, 159, 153 und 158, die Portnummer
des durch einen IPCN-Befehl in einer ganzzahligen Variablen
angegebenen Verbindungsziels o. A. priifen.

B25

Treiberfehler, Funktion nicht
unterstitzt

Die Funktion wird vom Treiber nicht unterstiitzt. Treiberversion
Uberprufen.

B26

Ethernet-Kommunikationsmodus-
fehler

Es ist ein Kommunikationsmodusfehler aufgetreten.

B27

Visionssystem-Angabefehler

Die zu verwendende Visionssystem-I/F unterscheidet sich von
der derzeit verwendeten Visionssystem-I/F. Geben Sie die
derzeit verwendete Visionssystem-I/F frei
(SLVS-Befehlsoperation 1 [0]) und legen dann die zu
verwendende Visionssystem-I/F fest.

* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

B28

Visionssystem-I/F, Initialisierung
nicht abgeschlossen, Fehler

Die Initialisierung der Visionssystems-I/F wurde nicht
abgeschlossen.

1/0-Parameter Nr. 160 bis 164 und 351 bis 357 sowie allen
Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 121 usw. prifen.

* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

B29

Visionssystem-I/F von anderem
Task verwendet, Fehler

Die angegebene Visionssystem-I/F wird derzeit von einem
anderen Task verwendet.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF
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B2A | Visionssystem-I/F, Fehler Die Z-Achsenposition bei der Kalibrierung weicht von derjenigen

Bilderfassungsposition

bei der Bilderfassung ab. Wenn die Kamera am Roboter
angebracht ist, miissen die Z-Achsenpositionen bei der
Kalibrierung und Bilderfassung uibereinstimmen. Uberpriifen Sie
die Positionen bei der Kalibrierung und Bilderfassung sowie Bits
0-7 des allen Achsen gemeinsamen Parameters Nr. 130
(Beurteilungsstrecke) usw.

* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

B44 |Lasteinstellungsfehler Die Last Uberschreitet die maximale Zuladung des Roboters.
Eingestellte Masse uberprifen.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B4B |Fehler, Anderung der Last Die derzeit vom Servosystem verwendete Last kann nicht
unzuldssig, wahrend Servo in geandert werden.
Verwendung * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B4D | Armsystem-Einstellfehler In der Einstellung des Armsystems ist ein Fehler vorhanden.
Wenn die Zielarmsystemdaten fiir den SCARA CP-Betrieb (z. B.
Linearunterstiitzung, Bogenunterstiitzung) auf die Position
eingestellt werden, weichen das aktuelle Armsystem und das
Zielarmsystem der Position voneinander ab. Passen Sie in
diesem Fall das aktuelle Armsystem und das Zielarmsystem der
Position aneinander an.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B4E | Fehler beim Umschalten der Die Positionsverstéarkung konnte nicht umgeschaltet werden.
Positionsverstarkung Die folgenden Ursachen sind mdaglich:
« Es wurde versucht, die Positionsverstarkung einer Achse
umzuschalten, die verfahren wird oder im Schubbetrieb ist.
¢ Das Programm wurde wahrend des Umschaltens der
Positionsverstarkung beendet.
« Aufgrund von Vibrationen o. A. verlasst die Achse den
Positionierbereich.
B70 |Koordinatensystem- Die Koordinatensystem-Definitionsdaten wurden zerstort.
Definitionsdaten,
Prufsummenfehler
B71 |Koordinatensystemnummern- Die Koordinatensystemnummer ist ungultig.
fehler
B72 |Koordinatensystemtypfehler Der Koordinatensystemtyp ist ungiiltig.
B73 |Anderung der Die Anderung der Koordinatensystemdaten, die derzeit vom
Koordinatensystemdaten Servo verwendet werden, ist unzulassig.
wahrend Verwendung des Servos
unzuldssig
B74 |Fehler Eintritt Es wurde ein Eindringen in die CP-Betrieb-Einschrankungszone
CP-Betrieb-Einschrankungszone |erkannt. PTP- und Jog-Betrieb der einzelnen Achsen sind
(PTP, Joggen fir jede Achse verflgbar.
verflgbar) * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B75 |Fehler Einzelpunktberechnung Die CP-Berechnung kann wegen singuldrem Punkt nicht
durchgefihrt werden. Prifen Sie, ob ein Problem mit den
Koordinaten zum Beispiel aufgrund der Referenzpunktposition
des zweiten Arms vorliegt.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B77 |Fehler bei Einstellung des Das einzustellende Armsystem und der tatsachliche Winkel des
aktuellen Armsystems zweiten Arms stimmen nicht miteinander tberein oder die
Koordinaten sind nicht definiert.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B78 |Fehler, aktuelles Armsystem nicht | Das aktuelle Armsystem wurde noch nicht definiert.

definiert

* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
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B79 |Ausgeschalteter Servoantrieb der | Es wurde registriert, dass der Servoantrieb der R-Achse
R-Achse wahrend Korrektur der | wahrend der Korrektur der Stellungssteuerung ausgeschaltet
Stellungssteuerung erkannt wurde.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B7B | Abweichung wegen Zielortskurve |Zielposition oder Bewegungs-Ortskurve innerhalb hinterem
in hinterem Eintrittsverbotsbereich | Eintrittsverbotsbereich.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B7C |Fehler wegen Zielortskurve in Zielposition oder Bewegungs-Ortskurve innerhalb
CP-Betrieb-Einschrankungszone | CP-Betrieb-Einschrankungszone. PTP- und Jog-Betrieb der
(PTP/Joggen jeder Achse einzelnen Achsen sind verfiigbar.
verflgbar) * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B7D |Fehler, physikalisch nicht Das angegebene Ziel ist wegen Ldngenzusammensetzung der
realisierbares Ziel Arme 1 und 2 nicht realisierbar. Achsenspezifischen Parameter
Nr. 138, ,Armlénge“, und Zielwert prufen.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B7F |Fehler, Der Antriebs-Verwendungszweck ist ungultig.
Antriebs-Verwendungszweck
B80 |Fehler, Angabe der Achse Die Angabe der Achse ist unzuléssig. Eine Achse einstellen, die
unzuldssig angegeben werden kann.
o B81 |Fehler, mehrfache Es wurde fur mehrere Achsen achsenspezifische
@ achsenspezifische PTP-Operation angegeben. Achsenspezifische PTP-Operation
@ PTP-Achsenangabe kann nur fiir eine einzelne Achse angegeben werden.
oy * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
2| B82 |Fehler, Angabe Joggen fiir Joggen/Inchen wurde fur mehrere Achsen angegeben.
§ mehrere Achsen Joggen/Inchen kann nur fur eine einzige Achse angegeben
3 werden.
g B84 | Armlangenfehler Die Armléange ist ungultig. Achsenspezifischen Parameter
b= Nr. 138, ,Armléange*“, prufen.
g * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
9 B85 |Erfassungsfehler Die Operationsstartposition im Arbeitsbereich kann mit dem
2 Operationsstartposition innerhalb | Anwendungsantrieb nicht erreicht werden.
5 Arbeitsbereich mit
% Anwendungsantrieb
L| B86 |Fehler, SEL Unnormale PTRQ-Befehlseinstellung. Die Einstellung auf
PTRQ-Befehlsvorbereitung UnregelmaRigkeiten Uberpriifen, z. B. Uberschreitung des
zulassigen Bereichs.
B87 |Fehler wegen Zielortskurve im Die Zielposition oder die Bewegungs-Ortskurve liegt in dem
Werkzeugmitten-Verbotskreis Kreis, in dem das Eindringen des Werkzeugreferenzpunkts
verboten ist.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B88 |Logikfehler bei Berechnung von | Ein interner Logikfehler wurde bei der Berechnung von giiltigen
gultigen Zieldaten Zieldaten erzeugt.
B89 |SCARA CP-Logikfehler Bei der SCARA CP-Verarbeitung wurde ein interner Logikfehler
erkannt.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B8C |Erkennung des Eindringens in die | Ein Eindringen in die Kollisionsprifungszone wurde erkannt.
einfache Kollisionsprifungszone | (Spezifikation Operationsaufhebungsebene)
(Spezifikation * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
Operationsaufhebungsebene)
B8F | Positionierungszeit- Es trat ein Positionierungszeit-Berechnungsfehler auf.
Berechnungsfehler * Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
B90 |Abstandsberechnungsfehler Es trat ein Abstandsberechnungsfehler auf.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
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Fehler auf Operationsaufthebungsebene

B91

Haupt-Ubergeschwindigkeits-
anforderungsfehler

Es wurde eine zu hohe Geschwindigkeit gefordert. Dieser
Fehler kann auch im CP-Betrieb beim Vorbeifahren bei einem
singularen Punkt auftreten. CP-Betrieb so programmieren, dass
Bewegungen in der Ndhe des singularen Punkts vermieden
werden. Dieser Fehler kann durch Reduzieren der
angegebenen Geschwindigkeit vermieden werden.

* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

C02 |Fehler, Uberschreitung der Zahl | Es wurden Ausfilhrungsanforderungen fiir Programme
ausfuhrbarer Programme empfangen, die die gleichzeitig ausfihrbare Anzahl tibersteigen.
C03 | Fehler, keine registrierte Das angegebene Programm ist nicht registriert.
Programmspezifikation
C04 | Fehler, Programmeinstiegspunkt | Es wurde die Ausfiihrung einer Programmnummer gefordert, fur
nicht erkannt die keine Programmschritte registriert sind.
CO05 |Fehler, erster Programmschritt Das zur Ausflihrung angegebene Programm beginnt mit BGSR.
BGSR
C06 |Fehler, kein ausfiuhrbarer Schritt | Das zur Ausfiihrung angegebene Programm enthalt keine
gefunden ausfuhrbaren Programmschritte.
C07 |Fehler, Unterprogramm nicht Das fur den Aufruf angegebene Unterprogramm ist nicht
definiert definiert.
C08 |Fehler, Unterprogramm mehrfach | Die gleiche Unterprogrammnummer ist an mehreren Stellen
definiert definiert.
COA |Fehler, Markierung mehrfach Die gleiche Markierungsnummer ist an mehreren Stellen
definiert definiert.
COB | Fehler, Markierung nicht definiert |Die als Sprungziel einer GOTO-Anweisung angegebene
Markierung ist nicht definiert.
COC |Fehler, Diskrepanz Die Verzweigungsbefehlssyntax ist ungliltig. Die Entsprechung
DWI/IF/IS/SL-Paar mit dem letzten erscheinenden Verzweigungsbefehl ist bei
Verwendung von EDIF, EDDO oder EDSL ungiiltig.
Entsprechung zwischen IF/IS-Befehl und EDIF-, DO-Befehl und
EDDO- oder SLCT-Befehl und EDSL prifen.
COD |Fehler, kein EDIF, EDDO oder EDSL wurde nicht gefunden. Entsprechung
DW!/IF/IS/SL-Paarende zwischen IF/IS-Befehl und EDIF-, DO-Befehl und EDDO- oder
SLCT-Befehl und EDSL prifen.
COE |Fehler, kein BGSR-Paarende Es gibt kein EDSR fiir BGSR, oder kein BGSR fiir EDSR.
Entsprechung zwischen BGSR und EDSR prifen.
COF |Fehler, zu viele Die Anzahl der Schachtelungen in einem DO- oder IF/IS-Befehl
DO/IF/IS-Schachtelungen Uberschreitet den Hochstwert. Auf iberméafige Schachtelung
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prifen.
C10 |[Fehler, zu viele Die Anzahl der Schachtelungen in einem SLCT-Befehl
SLCT-Verschachtelungen Uberschreitet den Héchstwert. Auf iberméafige Schachtelung
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prifen.
C11 |Fehler, zu viele Unterprogramm- | Die Anzahl der Schachtelungen in einem Unterprogramm
verschachtelungen Uiberschreitet den Héchstwert. Auf ibermafige Schachtelung
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prifen.
C12 |Fehler, zu wenig Die EDIF- oder EDDO-Position ist ungultig. Entsprechung
DO/IF/IS-Schachtelungen zwischen IF/IS-Befehl und EDIF- oder DO-Befehl und EDDO,
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prifen.
C13 |Fehler, zu wenig Die EDSL-Position ist ungultig. Entsprechung zwischen SLCT

SLCT-Verschachtelungen

und EDSR oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit
einem GOTO-Befehl prifen.
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C14 |Fehler, zu wenig Unterprogramm- | Die EDSR-Position ist ungiiltig. Entsprechung zwischen BGSR
verschachtelungen und EDSR oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit

einem GOTO-Befehl priifen.

C15 |Fehler, Befehlscode Schritt nach | Der Programmschritt nach SLCT muss WHEQ, WHNE, WHGT,
SLCT WHGE, WHLT, WHLE, WSEQ, WSNE, OTHE oder EDSL sein.

C16 |Stackerstellung fehlgeschlagen Initialisierung des Eingangszustands-Speicherstacks ist

fehlgeschlagen.

C17 |Fehler, Eingangsprogrammschrittfehler. Der
Erweiterungshedingungscode Erweiterungshedingungscode ist ungiiltig.

C18 |Fehler, zu viele Die Anzahl gleichzeitig verarbeiteter
Erweiterungsbedingungs-LDs Erweiterungsbedingungs-LDs Ubersteigt den Grenzwert.
gleichzeitig verarbeitet

C19 |Unzureichend Bei Verwendung von Erweiterungsbedingung A oder O gibt es
Erweiterungsbedingungs-LD, nicht gentigend LD.

Fehler 1

C1A |Unzureichend Bei Verwendung von Erweiterungsbedingung AB oder OB gibt
Erweiterungsbedingungs-LD, es nicht gentigend LD.

Fehler 2

C1C |Fehler, nicht benutzter LD Es wurde versucht, einen auf mehreren gespeicherten
erkannt LD-Bedingungen aufbauenden Befehl auszufiihren, ohne ihnin

° Erweiterungshedingung AB oder OB zu verwenden.
S| C1F  |Unzureichend Bei Verwendung einer Erweiterungsbedingung wurde die
§ Eingangsbedingungs-CND notwendige Eingangsbhedingung nicht gefunden.
©| C21 |Fehler, Eingangsbedingung mit Eingangsbedingungs-Verbotsbefehle verbieten die Verwendung
A verbotenem Befehl benutzt von Eingangsbedingungen.
§ C22 |Fehler, ungiiltige Befehlsposition |Ein Befehl, fur den die Eingangsbedingung verboten ist, kann
] mit verbotenem nicht in eine Eingangsbedingungsverschachtelung
g Eingangsbedingungsbefehl eingeschlossen werden.
'g C23 |Fehler, ungiltiger Operand Programmschrittfehler. Die notwendigen Operanddaten sind
Q unguiltig.
9 C24 | Operandtypenfehler Programmschrittfehler. Der Operanddatentyp ist ungdltig.
3| c25 Achssteuerungsvereinbarungs- Die Einstellung des Linearachsen-Steuerungsvereinbarungs-
o fehler befehls ist ungiiltig.
e .
Q| C26 |Fehler, Uberlauf Die Zeitgliedeinstellung ist ungiltig.
Zeitglied-Einstellbereich
C27 |Fehler, Zeitlberschreitung Die Zeitlberschreitungseinstellung ist ungultig.
Einstellbereich bei Warten

C28 |Fehler, Die Zeitimpuls-Zahlwerteinstellung ist ungultig.
Zeitimpuls-Zahlwerteinstellbereich

C29 |Fehler, DIV-Befehl Divisor 0 Als Divisor im DIV-Befehl wurde 0 angegeben.

C2A |Fehler SQR-Befehlsbereich Der Operandenwert im SQR-Befehl ist ungultig. In einem

SQR-Befehl muss ein Wert tiber O eingegeben werden.

C2B |Fehler Die angegebene Anzahl der BCD-Anzeigestellen ist ungltig.
BCD-Anzeigenstellenbereich Es ist ein Wert zwischen 1 und 8 anzugeben.

C2C | Programmnummernfehler Die Programmnummer ist ungultig.

C2D | Schrittnummernfehler Die Schritthummer ist ungultig.

C2E | Zu wenig Leerschritte, Fehler Es gibt nicht gentigend Leerschritte zum Speichern der

Schrittdaten. Zum Speichern der Schrittdaten ausreichend
Leerschritte zur Verfligung stellen.

C2F | Achsennummernfehler Die Achsennummer ist unguiltig.

C30 |Achsenmusterfehler Das Achsenmuster ist ungliltig.

C32 |Fehler, Betriebsachse wahrend Wahrend der Berechnung einer kontinuierlichen
Befehlsausfiihrung hinzugefiigt Positionsbewegung oder einer Schubbewegung wurde eine

Betriebsachse fiir Positionsdaten hinzugefiigt.
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Flash-ROM-Ldschzahl-
Uiberschreitung

NI Fehlername Fehlerbeschreibung und AbhilfemalRnahmen
C33 | Grundachsennummernfehler Die Grundachsennummer ist unguiltig.
C34 | Zonennummernfehler Die Zonennummer ist ungultig.
* Nur kartesische Achse.
C35 |Positionsnummernfehler Die Positionsnummer ist ungltig.
C36 |1/O-Port/Merkernummernfehler Die I/O-Port/Merkernummer ist unguiltig.
C37 |Merkernummernfehler Die Merkernummer ist ungliltig.
C38 |Markierungsnummernfehler Die Markierungsnummer ist ungdltig.
C39 |Unterprogrammnummernfehler Die Unterprogrammnummer ist ungdltig.
C3A | Fehler, Nummer des fiir Benutzer | Die Kanalnummer des fiir den Benutzer offenen
offenen Kommunikationskanals Kommunikationskanals ist ungdltig.
C3B | Parameternummernfehler Die Parameternummer ist ungultig.
C3C | Variablennummernfehler Die Variablennummer ist unguiltig.
C3D | Fehler Zeichenfolgennummer Die Zeichenfolgennummer ist ungultig.
C3E |Fehler bei Angabe der String- Die angegebene Anzahl der Stringvariablen Ubersteigt den
variablendatenzahl Bereich usw.
C40 |Fehler, Stringvariablen-Delimiter | Der Delimiter kann in der Stringvariable nicht erkannt werden.
nicht erkannt
C41 |Stringvariable, Die Kopierlange der Stringvariable ist zu grofR3.
° GrolRenuberschreitung beim
S Kopieren
§ C42 |Fehler, Zeichenanzahl wahrend Die Zeichenfolgenlédnge wurde bei der
o Zeichenfolgenverarbeitung nicht | Zeichenfolgenverarbeitung nicht definiert. Ausfiihrung eines
2 erkannt Zeichenfolgen-Verarbeitungsbefehls nach Definition der Léange
2 mit einem SLEN-Befehl.
:% C43 |Fehler bei Zeichenfolgenléange in | Die in der Zeichenfolgenverarbeitung benutzte
2 Zeichenfolgenverarbeitung Zeichenfolgenlénge ist ungultig. Den durch einen SLEN-Befehl
-% definierten Wert der Zeichenfolgenlange prufen.
©| C45 |Fehler bei Die Symboldefinitionstabellennummer ist ungiltig.
8‘ Symboldefinitionstabellennummer
"% C46 |Fehler, zu wenig Leerbereich bei | Es gibt zu wenig Platz zum Speichern der Quellsymbole.
5 Quellsymbol-Speichertabelle Prufen, wie oft Quellsymbole benutzt werden kdnnen.
% C47 | Symbolsuchfehler Fur die in den Programmschritten verwendeten Symbole
L wurden keine Definitionen gefunden.
C48 | SIO-Nachricht kontinuierlicher Die gesendete SIO-Nachricht passt nicht zum
Umwandlungsfehler Nachrichtenformat oder enthélt ungultige Daten. Die gesendete
Nachricht prufen.
C49 | SEL-SIO Benutzungsfehler Die SIO wird von einem anderen Interpretertask verwendet.
C4A | Fehler, SCIF nicht getffnet Der fur den Benutzer gedtffnete serielle Kanal 1 ist im Zieltask
nicht gedffnet.
Zuerst den Kanal mit einem OPEN-Befehl 6ffnen.
C4B | Fehler, Delimiter nicht definiert Es ist kein Endzeichen definiert. Zuerst ein Endzeichen mit
einem SCHA-Befehl einstellen.
C4E | Fehler, unzulassige Verwendung |Die Verwendung des fur den Benutzer getffneten seriellen
von OPEN bei SIO1 Kanals passt nicht zu dem Parameter. I/O-Parameter Nr. 90,
sVerwendung des fur den Benutzer getffneten SIO-Kanals*,
prufen.
C4F | SEL-Programm/Quellensymbol, | Die Flash-ROM-Daten wurden zerstért.
Prufsummenfehler
C50 | Symboldefinitionstabelle, Die Flash-ROM-Daten wurden zerstort.
Prufsummenfehler
C55 | SEL-Globaldaten/Fehlerliste, Die Anzahl méglicher Léschvorgange des Flash-ROM, das die

SEL-Globaldaten/Fehlerlisten enthéalt, wurde tberschritten.
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NI Fehlername Fehlerbeschreibung und AbhilfemalRnahmen

C56 | Zeituberschreitungsfehler Fehler beim Loschen des Flash-ROM.
(Léschen des Flash-ROM)

C57 |Flash-ROM-Verifikationsfehler Fehler beim Loschen des Flash-ROM.
(Léschen des Flash-ROM)

C58 |Flash-ROM ACK Fehler beim Léschen des Flash-ROM.
Zeitliberschreitungsfehler
(Léschen des Flash-ROM)

C59 |Fehler bei Spezifikation der Fehler beim Loschen des Flash-ROM.
Kopfsektornummer (Léschen des
Flash-ROM)

C5A | Fehler bei Angabe der Sektorzahl | Fehler beim Léschen des Flash-ROM.
(Léschen des Flash-ROM)

C5B | Zeitliberschreitungsfehler Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
(Schreiben im Flash-ROM)

C5C | Flash-ROM-Verifikationsfehler Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
(Schreiben im Flash-ROM)

C5D |Flash-ROM ACK Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
Zeitliberschreitungsfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

C5E |Flash-ROM ACK Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
Zeitliberschreitungsfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

C5F | Schreibquellen-Datenpuffer- Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
Adressenfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

Fehler auf Operationsaufhebungsebene

C61 |SEL-Daten, Die Anzahl méglicher Léschvorgange des Flash-ROM, das die
Flash-ROM-L&schzahl- SEL-Daten enthalt, wurde Uberschritten.
Uiberschreitung

C62 |Operationsbhefehlsfehler bei Bei abgeschaltetem Antrieb wurde versucht, einen
abgeschaltetem Antrieb Operationsbefehl auszufiihren.

C63 | Servobetriebszustandsfehler Der Servo ist nicht in einem betriebsbereiten Zustand.

C64 |Fehler, ungiiltige Die interne Antriebsbeschleunigung/-verzégerung ist ungultig.
Antriebsbeschleunigung/
-verzdgerung

C65 |Servo-EIN/AUS Logikfehler Die Servo-EIN/AUS-Logik zwischen Main und Treiber ist

unguiltig.

C66 | Achsen-Doppelverwendungs- Es wurde versucht, das Steuerungsrecht fiir eine bereits
fehler verwendete Achse anzufordern.

C67 |Fehler Annahme Im Antriebsbenutzer-Verwaltungsbereich ist kein freier Platz.
Antriebssteuerungsrecht

C68 |Fehler, mehrfache Annahme Das Antriebssteuerungsrecht wurde bereits angenommen.
Antriebssteuerungsrecht

C69 |Fehler, keine Annahme Ein Benutzer ohne Antriebssteuerungsrecht versuchte, das
Antriebssteuerungsrecht Steuerungsrecht zu behalten.

C6A | Schubbewegung, Die interne Logik fur die Schubbewegungsverarbeitung ist
Merkerlogikfehler unguiltig.

C6B | Abweichungsuberlauffehler Der Befehl kann nicht befolgt werden. Auf

Betriebseinschrankungen kontrollieren, Verkabelung, Geber,
Motor usw. Uberprifen.
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Fehlername

Fehlerbeschreibung und AbhilfemalRnahmen

Fehler auf Operationsaufhebungsebene

ceC

Bewegungsfehler bei
Absolutwertdatenerfassung

[Details & Ursache]

Wahrend der Erfassung Absolutwert-Geberdaten nach dem
Einschalten der Spannung wurde eine Achsbewegung erkannt.
Es kann sein, dass die Achse durch eine von auf3en
einwirkende Kraft wie z. B. Gegenkraft eines selbsttragenden
Kabels bewegt wurde oder der Aufstellungsort erschittert
wurde.

[AbhilfemalRnahme]

Beseitigen Sie die Ursache der Achsenbewegung, fiihren
danach einen Software-Reset durch und schalten die Spannung
aus und wieder ein.

C6D | Fehler, Anzahl maximal Die angegebene Anzahl der Achsen Ubersteigt die Anzahl
installierbarer Achsen installierbarer Achsen als Ergebnis einer Achsenverschiebung
Uberschritten mit einem Grundbefehl.

C6E |Fehler, Verwendung Achse mit Es wurde versucht, eine Achse zu benutzen, deren Servo AUS
Servo AUS ist.

C6F |Fehler, Referenzpunktfahrt nicht | Die Referenzpunktfahrt wurde noch nicht abgeschlossen.
abgeschlossen

C70 |Fehler, Absolutwertkoordinaten [Details & Ursache]
nicht bestatigt Die Absolutwertkoordinaten wurden nicht bestatigt.

1) Bei der Achse in Batterielos-Absolutausfihruntg fur
Schrittmotor ist der Servo nicht eingeschaltet.

2) Nach der Durchfuhrung eines Absolutdaten-Resets wurde
ein Verfahrvorgang ausgefihrt, ohne dass ein
Software-Reset durchgefihrt oder die Spannung neu
angeschlossen wurde.

3) Absolutdaten-Reset wurde nicht durchgefihrt.

[AbhilfemalRnahme]

1) Bei der Achse in Batterielos-Absolutausfihruntg fur
Schrittmotor werden die Koordinaten beim ersten Servo-EIN
bestatigt. Schalten Sie den Servon ein.

2) Fuhren Sie einen Software-Reset durch und schalten die
Spannung aus und wieder ein.

3) Fuhren Sie nach der Durchfiihrung eines
Absolutdaten-Resets einen Software-Reset durch und
schalten die Spannung aus und wieder ein.

C71 |Synchro-Slaveachse Es wurde ein Befehl an die Synchro-Slaveachse ausgegeben.
Befehlsfehler * Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

C73 |Fehler, Softwarebegrenzung von | Die Zielposition oder die Bewegungs-Ortskurve lberschreitet
Ziel-Ortskurve Uberschritten einen Software-Endschalter.

* Wenn dieser Fehler bei einer SCARA-Achse aufgetreten ist,

verfligt die Achse méglicherweise Uber keine Positionsdaten.

* Fir die Koordinatensystem-Definitionseinheit verfugt die

Achse moglicherweise Uber keine Positionsdaten.

C74 |Fehler, Istposition Uberschreitet Die aktuelle Position tberschreitet einen Software-Endschalter
Software-Endschalter um ,Softwarebegrenzung/Istpositionsabstand” oder mehr.

C75 |Logikfehler bei Erzeugung des Die Bewegungsdatenpaket-Erzeugungslogik ist ungiiltig.
Bewegungsdatenpakets

C76 |Fehler, Bewegungspunkt- Es wurden gleichzeitig zu viele Pakete erzeugt.
Zahlwertuberlauf
(Zuvor: Bewegungspunkt-

Zahlwertuberlauf)

C77 |Fehler, Handling-Paket-Uberlauf | Uberlauf bei den Antriebs-Handling-Paketen.

C78 |Uberlauf Bewegungs-Datenpaket | Uberlauf bei den Servo-Bewegungsdatenpaketen.

C79 |Fehler bei Die Operation ist im Polerkennungsmodus deaktiviert.

Polerkennungsoperation
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C7A |Fehler, Antrieb nicht unterstiitzte | Es wurde versucht, eine nicht unterstiitzte Funktion zu
Funktion benutzen.
C7B |Fehler, ungerader Schlittenimpuls | Interner Servo-Berechnungsfehler
C7C |Logikfehler ungerade Interner Servo-Berechnungsfehler
Impulsverarbeitung
C7D |Fehler, zu wenige Paketimpulse | Interner Servo-Berechnungsfehler
C7E |Fehler bei L6sung quadratischer |Bei der Berechnung einer quadratischen Gleichung wurde ein
Gleichung Fehler festgestellt.
C7F |Fehler, keine guiltige Achse Es wurden keine glltigen Achsen angegeben.
angegeben
C80 |Logikfehler, Interner Servo-Berechnungsfehler
Servo-Paketberechnung Wenn es sich um eine Steuerung in
Absolutwertgeber-Ausfiihrung handelt und auRerdem ein Fehler
Nr. C74 (Istposition Uberschreitet Software-Endschalter) vorliegt,
wurde mdglicherweise kein ordnungsgemaner
Absolutdaten-Reset ausgefiihrt, so dass es aufgrund eines
Fehlers der aktuellen Position zu einem Uberlauf bei der
Servo-Paketberechnung kam.
Wiederholen Sie in diesem Fall den Absolutdaten-Reset
entsprechend den Anweisungen im Betriebshandbuch.
(Die Durchfiihrung nur eines ,Geberfehler-Resets" im
Q Absolutdaten-Reset-Fenster bewirkt noch keine
9 ordnungsgemafe Erkennung der aktuellen Position durch die
3 Steuerung.
2 Fuhren Sie den Absolutdaten-Reset immer streng gemar den
;q?) Anweisungen durch.)
=| C81 |Operationbetragslogik bei . .
§ Servo-EIN Servo-verarbeitungs-Logikfehler
.S C82 |Ungiiltiger Servo-Direktbefehlstyp | Servo-verarbeitungs-Logikfehler
IS i
@ C83  |Servo-Berechnungsmethode, Der Typ der Servo-Berechnungsmethode ist unglltig.
8. Typfehler
s| CB84 |Fehler, Servo benutzte Achse Der Servo einer momentan benutzten Achse (Verarbeitung
® AUS lauft) wurde abgeschaltet.
% C85 | Fehler, nicht installierter Treiber Der Treiber fur die betreffende Achse ist nicht installiert.
(]
LL| C86 |Fehler, Treiberantriebs- Das Bereitschaftssignal fir den Treiber der entsprechenden
Bereitschaftssignal AUS Achse ist AUS.
C87 |Fehler, von SEL nicht unterstiitzte | Es wurde versucht, eine von SEL nicht unterstlitzte Funktion zu
Funktion benutzen.
C88 | Geschwindigkeits-Angabefehler | Die angegebene Geschwindigkeit ist unguiltig.
C89 |Beschleunigungs-/ . . . . -~
Verzdgerungs-Angabefehler Die angegebene Beschleunigung/Verzégerung ist unglltig.
C8B |Logikfehler bei . . .- i~
Kreis-/Kreisbogenberechnung Die Kreisbogen-Berechnungslogik ist ungultig.
Cc8D . Es wurden Positionsdaten angegeben, die bei der
Fehler bei . ) -
. . Kreisbogenbewegung nicht verwendet werden kdnnen.
Kreis/Kreisbogenberechnung o A
Positionsdaten priifen.
C8E |Positionsléschungsfehler Die endglltigen Positionsdaten wurden geldscht, wahrend die
wahrend Befehlsausfuhrung kontinuierliche Positionsbewegung berechnet wurde.
C8F Der Achsenbetriebstyp ist ungultig. Achsenspezifischen
Unglltiger Achsenbetriebstyp Parameter Nr. 1 (Achsenbetriebstyp) prufen und eine fiir den
angegebenen Betriebstyp geeignete Operation durchfihren.
C90 |Fehlerin . . . i -~
Spline-Berechnungslogik Die Spline-Verarbeitungslogik ist ungultig.
C91 |Fehler, mehrfache Angabe der Es wurden zwei oder mehr Schubbewegungsachsen
Schubbewegungsachse angegeben.
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Fehler auf Operationsaufhebungsebene

C92

Fehler bei Angabe der
Schubbewegungs-Anfahr-
entfernung/Geschwindigkeit

Die angegebene
Schubbewegungs-Anfahrentfernung/Geschwindigkeit ist
unguiltig.

C93 |Systemausgangs-Betriebsfehler | Der Benutzer versuchte eine Systemausgabeoperation (Uber
den durch den I/O-Parameter fir Ausgangsfunktionsauswahl
angegebenen Port oder den durch den achsenspezifischen
Parameter eingestellten Zonenausgangsport).

C94 | PIO-Programmnummernfehler Die angegebene PIO-Programmnummer ist ungdltig.

C95 |AUTO-Programmnummernfehler |Die Einstellung von ,Anderer Parameter Nr. 1,
Auto-Start-Programmnummer* ist ungiltig.

C96 |Programmnummernfehler fir Die Einstellung von ,Anderer Parameter Nr. 2, Nummer von
1/0-Verarbeitungsprogramm bei | I/0O-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch Operations-/Programmabbruch* ist ungiiltig.

C97 | Programmnummernfehler fir Die Einstellung von ,Anderer Parameter Nr. 3, Nummer von
1/0-Verarbeitungsprogramm bei | 1/0O-Verarbeitungsprogramm fiir Pause aller Operationen® ist
Operationspause unguiltig.

C98 | PIO-Programmnummernfehler Die angegebene PIO-Programmnummer ist ungdltig.

C99 |Referenzpunktsensor nicht Referenzpunktsensor kann nicht erkannt werden. Uberpriifen
erkannt, Fehler Sie die Verkabelung und den Sensor.

C9B |Fehler, Z-Phase nicht erkannt Z-Phase kann nicht erkannt werden. Uberpriifen Sie die

Verkabelung und den Geber.

C9C |Z-Phasen-Positionsfehler Die Position der Z-Phase ist fehlerhaft.

Abnutzung des mechanischen Anschlags oder
Referenzpunktsensors kann eine Ursache sein. Erneute
Anpassung ist erforderlich.

C9D | Schreibfehler Kartenparameter Fehler beim Schreiben von Kartenparametern

C9E |Fehler, Interner Servo-Berechnungsfehler
Servo-Berechnungsiiberlauf

CA3 |Fehler, Slave-Einstelldaten Die im Slave eingestellten Daten liegen au3erhalb des
aullerhalb des zulassigen zulassigen Bereichs.

Bereichs

CA4 | Slave-Fehler Antwort Vom Slave wurde eine Fehlerantwort zuriickgegeben.

CA5 | Stoppabweichungsiberlauffehler | Wegen einer externen Kraft kann wahrend des Stopps eine
Bewegung aufgetreten sein oder die Operation wurde wahrend
der Verzodgerung eingeschrankt. Dieser Fehler kann auch
auftreten, wenn die Bewegung der Achse wahrend des Joggens
blockiert wird (aufgrund der Kollision mit einem Hindernis oder
mit dem mechanischen Anschlag vor der Referenzpunktfahrt
usw.) oder als Folge einer falschen Verkabelung oder eines
Geber- oder Motorausfalls wahrend der Verzégerung.

CA6 | Palettierungsnummernfehler Die angegebene Palettierungsnummer ist ungultig.

CA7 |Einstellfehler im Z&hlwert fur Der eingestellte Zahlwert fur die geradzahlig nummerierte Reihe

geradzahlig nummerierte Reihe | fUr Palettierungs-Zickzack ist ungultig.
fur Palettierungs-Zickzack

CA8 |Einstellfehler von Die eingestellten Palettierungsschrittweiten sind unnormal.
Palettierungsschrittweiten

CA9 |Einstellfehler der Die eingestellten X/Y-Achsenrichtungs-Zahlwerte fir
Platzierungspunkte bei Palettierung sind ungltig.

Palettierungs-Achsenrichtungen

CAA |Fehler, Palettierung PASE/PAPS | Weder PASE- noch PAPS-Palettierungseinstellbefehl ist
nicht vereinbart gesetzt. Einen der beiden Befehle setzen.

CAB | Palettierungspositionsnummern- | Die angegebene Palettierungspositionsnummer ist ungultig.

fehler
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CAC | Uberlauf Palettierungspositions- | Die angegebene Palettierungspositionsnummer iibersteigt den
nummern-Einstellung fiir die aktuelle Palettierungseinstellung berechneten Positions-

nummernbereich.

CAD |Palettierung PX/PY/PZ-Achsen- | Zwei der angegebenen PX-, PY- und PZ-Achsen fiir
Doppelverwendungsfehler Palettierung sind gleich.

CAE |Zu wenige glltige Achsen fir Es gibt nicht genligend giiltige Achsen in den Positionsdaten fiir
Palettierungs-3-Punkt- Palettierungs-3-Punkt-Teachen. Es kénnen keine Achsen
Teachdaten angegeben werden, die die Palettierungs-PX/PY-Ebenen

aufspannen.

CAF | Zu viele giiltige Achsen flir Es gibt zu viele giiltige Achsen in den Positionsdaten fir
Palettierungs-3-Punkt- Palettierungs-3-Punkt-Teachen. Es kdnnen keine Achsen
Teachdaten angegeben werden, die die Palettierungs-PX/PY-Ebenen

aufspannen.

CBO0O |Keine passenden giiltigen Die gultigen Achsenmuster in den Positionsdaten fiir
Achsen fur Palettierungs-3-Punkt- | Palettierungs-3-Punkt-Teachen passen nicht zueinander.
Teachdaten

CB1 |Offset-Einstellfehler bei Zickzackoffset (nicht Null) kann beim
Palettierungs-3-Punkt-Teachen Palettierungs-3-Punkt-Teachen nicht eingestellt werden, wenn

der Referenzpunkt mit dem Endpunkt der PX-Achse
zusammenfallt.

CB2 |Diskrepanz bei BGPA/EDPA-Paar | Die BGPA/EDPA-Syntax ist unguiltig. EDPA wurde vor BGPA

) vereinbart, oder es wurde nach BGPA erneut BGPA vereinbart,
g ohne dass zuerst EDPA vereinbart wurde.

3| CB4 |Fehler, Bogenbewegung Z-Achse | Die Z-Achse wurde nicht durch PCHZ oder ACHZ vereinbart.
%’ nicht vereinbart

3| CB5 |Fehler, BGPA nicht vereinbart bei | Die Palettierungseinstellung kann nicht durchgefiihrt werden,
§ Palettierungseinstellung wenn nicht zuerst BGPA vereinbart wird.

) BGPA vereinbaren.

é CB6 | Palettierungspunktfehler Die Palettierungspunkte sind ungultig (es fehlen von Z-Achse
© verschiedene Komponenten usw.).

(]

8— CB7 |Fehler, Kreisbogentrigger nicht Bogentrigger mit PTRG oder ATRG vereinbaren.

- vereinbart

f CB8 |Fehler, keine Der Palettierungswinkel kann erst erfasst werden, nachdem die
% 3-Punkt-Teacheinstellung bei Einstellung durch Palettierungs-3-Punkt-Teachen

L Palettierungswinkelerfassung abgeschlossen ist.

CB9 |Fehler, PX/PY-Achse Der Winkel kann nicht berechnet werden, da es in den
unbestimmbar bei 3-Punkt-Teachdaten zu viele giiltige Achsen gibt und daher
Palettierungswinkelerfassung keine PX/PY-Achsen angegeben werden kdénnen.

CBA |Fehler, Diskrepanz Der Winkel kann nicht berechnet werden, da die Referenzachse
Referenzachse/PY/PY-Achse bei |fiir die Winkelberechnung keine der durch 3-Punkt-Teachen
Palettierungswinkelerfassung eingestellten Achsen ist, die die PX/PY-Achsen enthalten.

CBB | Doppelverwendungsfehler Der Winkel kann nicht berechnet werden, da der Referenzpunkt
Endpunkt des 3-Punkt-Teachens mit den von den
Referenzpunkt/PX-Achse bei PZ-Achsenkomponenten verschiedenen
Palettierungswinkelerfassung PX-Achsen-Endpunktdaten zusammenfallt und somit der

Arkustangens nicht berechnet werden kann.

CBC | Palettierungsbewegungs- Fehler bei trapezoider Steuerungsberechnung fiir
Berechnungsfehler Palettierungsbewegung

CBD |Fehler, MOD-Befehl Divisor 0 Als Divisor im MOD-Befehl wurde “0” angegeben.

CBE |Fehler, Begrenzung von Zielposition oder Bewegungs-Ortskurve Uberschritten die
Ziel-Ortskurve tberschritten Positionierungsgrenze im unbegrenzten Hubmodus.

* Nur kartesische Achse.

CBF |Fehler, Die Positionierungsentfernung ist zu grof3.

Positionierungsentfernungs-
Uberlauf
CCO |Achsenmodusfehler Der Achsenmodus ist ungiiltig.

184




MseErL

Im Anzeigefenster geben die Stellen nach ,E* eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername

Fehlerbeschreibung und AbhilfemalRnahmen

Fehler auf Operationsaufthebungsebene

Ccc1

Geschwindigkeitsanderungsfehler

Es wurde versucht, die Geschwindigkeit einer Achse zu
verandern, deren Geschwindigkeit nicht verandert werden kann
(in S-Bewegung betriebene Achse usw.).

CC2 |Fehler bei Die Treiberparameter-Listennummer ist ungiltig.
Treiberparameter-Listennummer

CC3 |Winkelfehler Der Winkel ist ungiiltig.

CC4 | SEL-Datenfehler Die SEL-Daten sind ungltig.

CC5 | Positionierungsgrenzen- Es wurde versucht, einen au3erhalb der Positionierungsgrenze
Ausziehfehler nicht zuldssigen Befehl auszufiihren.

CC6 | Treiberfehler-Primarerkennung Durch Priméarerkennung wurde ein Treiberfehler gefunden.

CC7 |Fehler, Palettierungsbewegung Bei der Palettierungsbewegung wurde die
PZ-Achsenmuster nicht erkannt | PZ-Achsenkomponente im Achsenmuster nicht gefunden.

CC8 |Fehler, Bogenscheitel Die dem héchsten Punkt der Bogenbewegung entsprechende
Z-Achsenmuster nicht erkannt Z-Achsenkomponente wurde wéhrend der

Bogenbewegungsoperation im Achsenmuster nicht gefunden.

CC9 |Fehler, Bogentrigger Die zur Bogenbewegung gehdrende Z-Achsenkomponente

Z-Achsenmuster nicht erkannt wurde im Achsenmuster der
Bogentriggervereinbarungs-Positionsdaten nicht gefunden.

CCA |Fehler, Umkehrung Die Koordinaten des héchsten Punktes und des Endpunktes
Bogenscheitel/Endpunkt wurden wahrend der Bogenbewegungsoperation vertauscht.

CCB |Fehler, Umkehrung Die Koordinaten von Startpunkt und Startpunkt-Bogentrigger
Bogenstartpunkt/Trigger wurden wahrend der Bogenbewegungsoperation vertauscht.

CCC |Fehler, Umkehrung Die Koordinaten von Endpunkt und Endpunkt-Bogentrigger
Bogenendpunkt/Trigger wurden wahrend der Bogenbewegungsoperation vertauscht.

CCD |Fehler, Antriebsquelle Es wurde versucht, eine Achse zu benutzen, deren
abgeschaltet Antriebsquelle abgeschaltet ist.

CCE |Fehler, Benutzung fehlerhafte Es wurde versucht, eine Achse zu benutzen, die einen Fehler
Achse erzeugt hat.

CCF |Fehler, Diskrepanz Die durch PASE/PCHZ eingestellten PX/PY(/PZ)-Achsen sind in

Palettierungs-Referenzpunkt/
glltige Achse

dem Achsenmuster der von PAST eingestellten
Referenzpunktdaten nicht zuléssig.
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F?\lhljer Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemal3nahmen
D03 | Geberzéahlfehler Der Gerber ist defekt oder dessen Montagekondition kann
fehlerhaft sein.
D05 |Geber-EEPROM Empfangsfehler | Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
beim Schreiben Fehler aufgetreten.
D07 |Treiberlogikfehler Der Geber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.
D09 | Treiber-Uberdrehzahlfehler Die Motordrehzahl liegt Uber der Obergrenze.
DOA | Treiber-Uberlastfehler Die Leistungsaufnahme des Motors liegt tber der Obergrenze.
DOB | Treiber-EEPROM Datenfehler Fehler beim Schreiben oder EEPROM-Fehler
DOE |Fehler beim Schreiben oder Im Achsensensor ist ein Fehler aufgetreten.
EEPROM-Fehler
DOF | Ausgangsstufen- Die Temperatur auf dem Ausgangsstufenmodul tiberschritt die
Temperaturfehler Temperaturobergrenze.
D10 |IPM-Fehler In der Motorantriebsschaltung ist ein Fehler aufgetreten.
D11 |Fehler, unnormale Das Treiber-CPU-Modul ist in einem Zustand, in dem es nicht
Treiberunterbrechung normal arbeiten kann.
D12 | Geber-Unterbrechungsfehler Das Geberkabel ist nicht angeschlossen.
D13 | Timer-Fehler FPGA-Watchdog Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU
2| D14 |Stromkreis-Unterlauffehler Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU
% D15 | Statusfehler Treiber-CPU Im Treiber-CPU-Modul ist ein Fehler aufgetreten.
= ausgefallen
% D17 | Statusfehler Haupt-CPU-Alarm Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU
ff D18 | Geschwindigkeitskreis- Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU
2 Unterlauffehler
@| D19 |Geberempfangs- Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
S Zeitliberschreitungsfehler Fehler aufgetreten.
“| D1A |Treiberbefehisfehler Im CPU-Busbefehl ist ein Fehler aufgetreten.
D1B |Empfangsfehler serieller Bus Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU
D1D |Geberfehler, Voll-absolut-Status | Beim Einschalten der Spannung dreht sich der Geber mit einer
bestimmten Geschwindigkeit oder mehr.
D22 | Geber-Multirotations-Resetfehler | Der Gerber ist defekt oder dreht sich.
D24 | Geber-ID-Fehler Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.
D25 |Fehler, Diskrepanz bei Die Geber-Konfigurationsdaten liegen aul3erhalb des
Geberkonfiguration Funktionsdatenbereichs.
D26 |Fehler, Diskrepanz bei Die Motor-Konfigurationsdaten liegen auRerhalb des
Motorkonfiguration Funktionsdatenbereichs.
D29 |Fehler bei Ein Fehler trat wahrend der Erregungskommunikation auf.
Erregungsphasen-Erkennung
D2C | Uberspannungsfehler in der Ein Uberspannungsfehler trat in der Antriebsversorgung auf.
Antriebsversorgung
D2D |Spannungsabfall in der Ein Spannungsabfall trat in der Antriebsversorgung auf.
Antriebsversorgung
D2E |Kommunikationsfehler bei der Zwischen der Treiberkarte und FPGA (Haupt) ist ein
Synchronisierung Kommunikationsfehler aufgetreten.
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Fehler
Nr.

Fehlername

Fehlerbeschreibung und Abhilfemal3nahmen

Fehler auf Kaltstartebene

D2F

Fehler des Treibers des
nichtfliichtigen Speichers

[Details & Ursache]

Beim Starten der Treiber-CPU wurden fehlerhafte Daten
wahrend der Prifung des nichtfliichtigen Speichers gefunden.
Maoglicherweise liegt ein Defekt im nichtfliichtigen Speicher der
Treiber-CPU vor.

[AbhilfemalRnahme]

Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.

D35 | Absolutwert-Geberfehler 2 [Details & Ursache]
Initialisierung des Absolutwertgebers konnte nicht
abgeschlossen werden.
[AbhilfemalRnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAl, falls der gleiche Fehler auch nach wiederholtem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.
D40 |Koordinatensystemdaten- Die Koordinatensystemdaten wurden zerstort. Die
Steuerbereich, Priifsummenfehler | Koordinatensystemdaten initialisieren.
D41 |Koordinatensystemdaten- Die Koordinatensystemdaten wurden zerstort. Die
Steuerbereich, ID-Fehler Koordinatensystemdaten initialisieren.
D42 |Koordinatensystemdaten, Die Koordinatensystemdaten wurden zerstort. Die
Prifsummenfehler Koordinatensystemdaten initialisieren.
D43 |Lufterfehler [Details & Ursache]
Es wurde ein Drehzahlabfall oder Stopp des Liifters erkannt.
[AbhilfemalRnahme]
Wenden Sie sich an IAl, da aufgrund des stehengebliebenen
Lufters der Steuerung Uberhitzungsgefahr besteht.
D46 |Zeitiberschreitungsfehler bei [Details & Ursache]
SCI-Sendepriifung Der Abschluss des Sendevorgangs konnte im internen
Kommunikationsprozess der Steuerung nicht bestéatigt werden.
[AbhilfemalRnahme]
Haupt-CPU-Board reparieren.
D50 |Feldbusfehler (FBMIRQ Es wurde eine FBMIRQ-Zeitliberschreitung erkannt.
ZeitUberschreitung) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D51 |Feldbusfehler (FBMIRQ Reset) Ein FBMIRQ-Reset-Fehler wurde erkannt.
Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D52 |Feldbusfehler (FBMBSY) Es wurde ein FBMBSY erkannt.
Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D53 |Feldbusfehler (BSYERR) Es wurde ein BSYERR erkannt.
Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D54 |Fensterverriegelungsfehler Es wurde ein LERR erkannt.
(LERR) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D55 |Feldbusfehler (Min ausgelastet) Es wurde ein Fehler ,Min ausgelastet” erkannt.
Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D56 |Feldbusfehler Es wurde eine Min ACK-Zeituberschreitung erkannt.
(MinACK-Zeitliberschreitung) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D57 |Feldbusfehler Es wurde eine Mout STB-Zeitiiberschreitung erkannt.

(MoutSTB-Zeitliberschreitung)

Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
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F?\lhljer Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemal3nahmen
D58 |Feldbusfehler Es wurde eine INIT-Zeitliberschreitung erkannt.
(INIT-Zeitiberschreitung) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D59 |Feldbusfehler (DPRAM Es wurde ein DPRAM-Schreib/Lesefehler erkannt.
Schreiben/Lesen) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D5A | Feldbusfehler Es wurde eine TOGGLE-Zeituberschreitung erkannt.
(TOGGLE-Zeitliberschreitung) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D5B | Feldbusfehler (Uberlauf Es wurde ein )
Zugangsprivileg- Zugangsprivileg-Wiederholungsversuch-Uberlauffehler erkannt.
Wiederholungsversuch) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D5C |Feldbusfehler (Fehler Es wurde ein offenes Zugangsprivileg erkannt.
Zugangsprivileg offen) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D5D |Feldbusfehler Es wurde ein FBRS-Verbindungsfehler erkannt.
(FBRS-Verbindungsfehler) Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D5E | Feldbusfehler (Mailboxantwort) Es wurde ein Mailbox-Antwortfehler erkannt.
Den Status der Uberwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs lhres Feldnetzwerks kontrollieren.
D5F |Fehler, keine Ubereinstimmung Die Netzwerk-I/F-Modul-Klasse in I/O-Parameter Nr. 225 und
) der Netzwerk-l/F-Modul-Klasse die Klasse des tatsachlich installierten Netzwerkmoduls
é stimmen nicht Gberein.
[J] — Einstellung von I/O-Parameter Nr. 225, tatsachlich
3 installiertes Netzwerkmodul und andere Einstellungen prifen.
(_95 D67 |Ubereinstimmungsfehler Der Treiberparameter Nr. 26
ff Motor/Geber-Konfigurationsdaten |,Motor/Geber-Konfigurationsdaten (Motoridentifikationsnummer
z , Geberidentifikationsnummer) passt nicht zum Geberparameter
= Nr. 11
(0]
% +Motor/Geber-Konfigurationsdaten“ (Motoridentifikationsnummer
L , Geberidentifikationsnummer). Parameterwerte, Anschluss des
Geberkabels usw. prifen.
D68 |Fehler, keine erforderliche Karte |[Details & Ursache]
fur Remote-Modus-Steuerung Es ist eine Karte, die die Remote-Modus-Steuerung nicht
unterstitzt.
[AbhilfemalRnahme]
Setzen Sie I/O-Parameter Nr. 79 auf 0, um die
Remote-Modus-Steuerung zu deaktivieren.
D69 |Fehler, Uberstrom externer Uberstrom oder Stromversorgungsfehler im externen
Klemmenblock oder Klemmenblock
Stromversorgung
D6A |Fehler, von Hardware nicht Es wurde versucht, eine von der Hardware nicht unterstitzte
unterstitzte Funktion Funktion zu benutzen.
D6C |Fehler, Istposition Uberschreitet Die aktuelle Position Uberschritt einen Software-Endschalter um
Software-Endschalter L~Softwarebegrenzung/Istpositionsabstand” oder mehr.
D6D |Logikfehler Es ist ein Logikfehler aufgetreten.
D6E |Fehler, Motorversorgung AUS Ein AUS-Zustand fiir die Motorversorgung (MPONSTR-AUS)
(MPONSTR-AUS) wurde wahrend eines Nicht-Abschalten-Zustandes
(SHDWNSTR-AUS) erkannt.
D6F | Fehler, optionales Kennwort Die zur Verwendung angegebene optionale Funktion verlangt
ein optionales Kennwort. Priifen Sie je nach verwendeter
Funktion die anderen Parameter Nr. 30 bis 32 usw.
D70 |Optionsverwendungs- Prifen, ob eine Option fir ein Systemprogramm angegeben
berechtigungsfehler wurde, das die Verwendung von Optionen nicht zulasst, usw.
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Nr.

Fehlername

Fehlerbeschreibung und Abhilfemal3nahmen

Fehler auf Kaltstartebene

D75

Feldbus-Parameterfehler

Im Feldbus-Parameter ist ein Fehler. I/O-Parameter Nr. 226 bis

227, 237 bis 238 und 132 bis 135 priifen.

Die folgenden Ursachen sind maglich:

« Es wurde eine Knotenadresse aulRerhalb des festgelegten
Bereichs erkannt.

« Es wurde eine Baudrate aul3erhalb des festgelegten Bereichs
erkannt.

* Eigene IP-Adresse wurde in Systemreserve eingestellt usw.

D76 |Fehler, Feldbusmodul nicht Das Feldbusmodul wurde nicht installiert.
installiert

D77 |Feldbusfehler (Ausnahme) Es wurde ein Ausnahmefehler erkannt.

Sehen Sie im Handbuch des Feldnetzwerks nach und prifen
den Status der Feldbus-Uberwachungs-LED.

D78 | Geber-Initialisierungsfehler [Details & Ursache]

Initialisierung des Gebers konnte nicht ordnungsgeman
abgeschlossen werden.

[AbhilfemalRnahme]

Wenden Sie sich an IAl, falls der gleiche Fehler auch nach
wiederholtem Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.

D80 |Fehler, von SCARA nicht Es wurde versucht, eine von SCARA nicht unterstitzte Funktion
unterstitzte Funktion zu benutzen.

D81 |Parameterfehler wahrend Wahrend der Berechnung gultiger Zieldaten wurde ein
Berechnung giiltiger Zieldaten ungiltiger Parameterwert erkannt.

Priufen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 7, 8, 138 usw.

D82 |Einfache Kollisionspriifungszone, |Ein Wert, der keiner Ausgangsnummer/globalen Merkernummer
Ausgangsnummern- entspricht (0 ist mdglich), kdnnte eingegeben worden sein, oder
Spezifikationsfehler die angegebene Nummer wird bereits tiber den I/O-Parameter

fur die Ausgangsfunktionsauswabhl als Systemausgangsnummer
verwendet.

D83 |Einfache Kollisionspriifungszone, |Die Nummer der einfachen Kollisionspriifungszone ist ungiltig.
Nummernfehler

D88 |Fehler, ungiiltige [Details & Ursache]

Geberinformation In der vom Geber erfassten Information ist ein Fehler.
1) Der Wert der Geberidentifikations-Bithummer von
Treiberkartenparameter Nr. 25 stimmt mit dem
angeschlossenen Geber nicht tberein.
[AbhilfemalRnahme]
1) Prifen Sie den Wert der Geberidentifikations-Bithnummer von
Treiberkartenparameter Nr. 25.
D89 |Fehler bei Berechnung der [Details & Ursache]
Impulse fur eine Umdrehung der | Es handelt sich um einen Fehler bei der Berechnung der Anzahl
Motorausgangsachse der Impulse fiir eine Umdrehung der Ausgangsachse, wenn der
Absolutwertgeber im Rotationsachsenmodus mit aktiviertem
Abkiirzungsmodus verwendet wird. Der Abkiirzungsmodus kann
nicht verwendet werden, wenn das Ergebnis der Berechnung
eine Bruchzahl enthalt.
[AbhilfemalRnahme]
Prifen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 42, Nr. 50
oder Nr. 51.

D8A |Optimale Der Wert, der im internen Parameter fiir die optimale
Beschleunigung/Verzdgerung, Beschleunigungs-Verzdgerungsfunktion oder die
Horizontabewegungs-Optimierun | Horizontalbewegungs-Optimierungsfunktion auf Grundlage der
gsfunktion auf Grundlage der Z-Position fur SCARA eingestellt ist, ist unnormal. Die optimale
Z-Position, interner Beschleunigungs-Verzégerungsfunktion oder die
Parameter-Fehler Horizontalbewegungs-Optimierungsfunktion auf Grundlage der

Z-Position fur SCARA kann nicht verwendet werden.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
EO1 |DMA-Adressfehler DMA-Transferfehler
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Fehlername
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EO02

Fehler, SCIF-Sendepufferiberlauf

Der SCIF-Sendepuffer ist Ubergelaufen.

Fehler auf Kaltstartebene

EO03 |Fehler, SCI-Sendepuffertiberlauf | Der SCI-Sendepuffer ist Ubergelaufen.
EO4 |Fehler, Der SCIF-Empfangspuffer ist ibergelaufen. Von au3en wurden
SCIF-Empfangspuffertiberlauf zu viele Daten empfangen.
EO5 |Fehler, Der SCI-Empfangspuffer ist Gibergelaufen. Vom Slave wurden
SCI-Empfangspufferiberlauf zu viele Daten empfangen.
EO06 |Empfangs-Zeitliberschreitungs- Die Antwort vom Slave kann nicht erkannt werden.
fehler (Slave-Kommunikation)
E07 |SCl-Uberlauffehler Kommunikationsstérung. Auf Stéreinstrahlungen und
(Slave-Kommunikation) Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte Uberprufen.
EO08 |SCI-Rahmenfehler Kommunikationsstérung. Auf Stéreinstrahlungen, Kurzschlisse
(Slave-Kommunikation) und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte tberpriifen.
EQ9 |SCI-Paritatsfehler Kommunikationsstérung. Auf Stéreinstrahlungen, Kurzschlisse
(Slave-Kommunikation) und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte tberpriifen.
EOA |SCI CRC Fehler Der CRC in der Nachricht ist ungultig.
(Slave-Kommunikation)
E10 |SCIF-Kommunikationsmodus- Der Kommunikationsmodus ist ungliltig.
fehler
E1l |SCIl-Kommunikationsmodusfehler | Der Kommunikationsmodus ist ungliltig.
E12 |Fehler, SIO-Briicke Uberlauf Die Sendewarteschlange ist Gibergelaufen.
SCIF Sendewarteschlange
E13 |Fehler, SIO-Briicke Uberlauf SCI |Die Sendewarteschlange ist ibergelaufen.
Sendewarteschlange
E14 |Fehler, SCI Kommunikationsstérung. Auf Stéreinstrahlungen, Kurzschlisse
Empfangsdatenregister voll, und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte tberpriifen.
Wartezeitliberschreitung
E15 |SCl-Uberlauffehler Kommunikationsstérung. Auf Stéreinstrahlungen, Kurzschlisse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte tberpriifen.
E16 |Fehler, Zeitliberschreitung Das Programm kann nicht beendet werden.
Programmende-Bestétigung
E17 |Fehler Startlogik Die Startlogik des 1/0-Verarbeitungsprogramms ist ungliltig.
1/0-Verarbeitungsprogramm
E18 |Task-ID-Fehler Die Task-ID ist ungliltig.
E19 |Fehler WAIT-Faktor Der WAIT-Faktor ist unguiltig.
E1A | WAIT-Logikfehler Die WAIT-Logik ist ungiltig.
E1B |Fehler giiltige Es ist keine gliltige Positionsdatenadresse eingestellt.
Positionsdatenadresse
E1C |Quelldatenfehler Die Quelldaten sind ungiiltig.
E1D |Fehler nicht betroffene Die nicht betroffene Ausgangsnummer ist ungultig. Ein Wert, der
Ausgangsnummer keiner Ausgangsnummer entspricht (0 ist méglich), kdnnte in
den I/O-Parametern Nr. 70 bis 73 eingegeben worden sein.
E1E |Zonenparameterfehler Als Ursache kommen u. a. in Frage: Ein Wert, der keiner
Ausgangsnummer/globalen Merkernummer entspricht (O ist
moglich), oder zweimal die gleiche Nummer kdnnte in den
achsenspezifischen Parametern Nr. 88, 91, 94 und 97
eingegeben worden sein; oder die im I/O-Parameter fiir die
Ausgangsfunktionsauswahl als Systemausgang spezifizierte
Ausgangsnummer kommt doppelt vor. * Nur kartesische Achse.
E1F |Fehler I/O-Zuweisungsparameter |Ein Wert, der keiner 1/O-Portnummer (-1 ist moglich) oder

keiner I/O-Kopf-Portnummer + [ein Vielfaches von 8] entspricht,
kénnte in die I/O-Parameter Nr. 2 bis 9 eingegeben worden
sein; oder ein Wert, der nicht [ein Vielfaches von 8] ist, kdnnte in
die I/0O-Parameter Nr. 14 bis 17 eingegeben worden sein.
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Fehler auf Kaltstartebene

E20

Fehler, I/O-Zuweisungs-
Doppelverwendung

1/0-Mehrfachzuweisung. Priifen Sie die I/O-Parameter Nr. 2 bis
9 und 14 bis 17 und den I/O-Slot-Kartentyp (Anzahl von 1/Os)
usw.

E21 |Fehler, Uberlauf Die I/O-Zuweisungen lberschreiten den angegebenen Bereich.

1/0-Zuweisungszéahlwert Prifen Sie die I/O-Parameter Nr. 2 bis 9 und 14 bis 17 und den
1/0-Slot-Kartentyp (Anzahl von I/Os).

E22 |Header-Fehler Der Header in der von der Slave-Karte empfangenen Nachricht
(Slave-Kommunikation) ist ungliltig.

E23 |Karten-ID-Fehler Die Karten-ID in der von der Slave-Karte empfangenen
(Slave-Kommunikation) Nachricht ist ungiltig.

E24 | Antworttypfehler Der Antworttyp in der von der Slave-Karte empfangenen
(Slave-Kommunikation) Nachricht ist ungiltig.

E25 |Befehlstypfehler Der Befehlstyp des Sendebefehls ist ungdltig.
(Slave-Kommunikation)

E26 |Zieltypfehler Der Zieltyp ist ungultig.

E27 |Fehler, kein Ziel Ziel (Treiberkarte, 1/0-Karte, Geber oder andere Slave-Karte) ist

nicht eingebaut.

E29 |EEPROM-Fehler EEPROM-Zugriffsfehler (beim Schreiben)
(EWEN/EWDS nicht erlaubt)

E2A |Fehler, Lesevergleich-Diskrepanz | EEPROM-Zugriffsfehler (beim Schreiben)
bei EEPROM-Schreiben

E2B | Fehler, unnormale Antwort beim | Beim Senden eines Slave-EEPROM-Datenerfassungsbefehls
Senden von wurde eine unnormale Antwort empfangen
EEPROM-Datenerfassungsbefehl

E2C |Fehler, maximale Empfangsgréf3e | Beim Senden eines Slave-EEPROM-Datenerfassungsbefehls
Uberschritten beim Senden von Ubersteigt die maximale Empfangsgrofe den Grenzwert.
EEPROM-Datenerfassungsbefehl

E2D |Empfangsdaten-Prifsummen- Beim Senden eines Slave-EEPROM-Datenerfassungsbefehls ist
fehler beim Senden von die Prifsumme der Empfangsdaten fehlerhaft.
EEPROM-Datenerfassungsbefehl

E2E | Fehler, keine erforderliche Die erforderliche Ausgangsstufe ist fir die gultigen Achsen nicht
Ausgangsstufe installiert.

E2F |Fehler, kein erforderlicher Der erforderliche Regenerationswiderstand ist fiir die giltigen
Regenerationswiderstand Achsen nicht eingebaut.

E30 |Fehler, erforderliche Die erforderliche Motorantriebsleistung ist fiir die giltigen
Motorantriebsleistung nicht Achsen nicht installiert.
vorhanden

E31 |Fehler, kein Standard-1/0O-Slot Die Standard-lI/O-Einheit ist nicht installiert.

E32 |Fehler, keine Steuerspannung Steuerspannungseinheit ist nicht installiert.

E33 |Slave-Antwort Logikfehler Die Slave-Antwortlogik ist ungliltig.

E34 |Slave-Block-Nr. auRerhalb des Die Slave-Block-Nummer liegt auBerhalb des zuléassigen
zulassigen Bereichs Bereichs.

E35 |Slave Prifsummenfehler des Slave-EEPROM.
EEPROM-Priifsummenfehler

E37 |Slave-Dateneinstellung verboten |Die Einstellung der Slave-Daten ist verboten.

E38 |Fehlerhaftes Slave-EEPROM Das Slave-EEPROM ist fehlerhaft.

E3C |Undefinierter Es wurde ein undefinierter Slavebefehl-Fehlercode erkannt.
Slavebefehl-Fehlercode erkannt

E3D |Statusfehler Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
SEL-Programm/Position/ inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.
Parameter Flash-ROM

E3E |Parameter-Prifsummenfehler Die Flash-ROM-Daten wurden zerstort.

E3F | Verstarkungsparameterfehler Die Einstellung von ,Achsenspezifischer Parameter Nr. 60,

Positionsverstarkung"“ usw. ist ungiltig.
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Im Anzeigefenster geben die Stellen nach ,E* eine Fehlernummer an.

F?\lhljer Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemal3nahmen
E40 |Rotationsachsen-Parameterfehler | Prifen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 67, 66, 38, 37,
1 usw.
E41 |Fehler, zu wenige Es gibt nicht genug Servobewegungs-Datenpakete.
Servobewegungs-Datenpakete
E42 |Fehler Servo-Job Der Servo-Job ist ungltig.
E45 | Fehler, undefinierter Befehl bei Bei der Servo-Verarbeitung wurde ein undefinierter Befehl
Servo erkannt erkannt.
E46 |Fehler, Uberlauf maximale Bei der Erfassung der Absolutdaten ist die Empfangsgrof3e zu
Empfangsgrofie bei grof3.
Absolutdatenerfassung
E47 |Fehler, keine normale Antwort bei | Bei der Erfassung der Absolutdaten wurde keine normale
Absolutdatenerfassung Antwort empfangen.
E48 |Geberzahlfehler Es wurde ein Geberzéhlfehler erkannt.
E4E |Parameterfehler, Anzahl der Prufen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 23, 38, 37
Z-Phase usw.
E4F |Parameterfehler, Prufen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 65 und 39
Synchronisierung sowie den allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 1 usw.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF
E50 |Fehler Treiber-Spezialbefehl Fur den Treiber-Spezialbefehl kann kein ACK erkannt werden.
ACK-Zeitliberschreitung
E51 |Antriebsfehler (DRVESR) Fehlermeldung vom Treiber
E52 |Geberfehler (DRVESR) Fehlermeldung vom Treiber
% E53 |Treiber-CPU-Fehler (DRVESR) Fehlermeldung vom Treiber
@ E54 |Servo-Steuerfehler (DRVESR) Fehlermeldung vom Treiber
§ E55 |Befehlsfehler (DRVESR) Fehlermeldung vom Treiber
TE E56 |Motortemperaturfehler (DRVESR) | Fehlermeldung vom Treiber
+| E58 |Servo-EIN/AUS Servo-EIN/AUS kann nicht bestatigt werden.
© ZeitUberschreitungsfehler
2| E59 |Bremse-EIN/AUS Bremse-EIN/AUS kann nicht bestatigt werden.
e Zeitlberschreitungsfehler
E5A | Fehler, Polerkennung Der Motor-Magnetpol kann nicht erkannt werden.
fehlgeschlagen
E5B | Fehler, Erkennung AUS bei Das Statushit fiir die Motor-Magnetpol-Erkennung (Psenex) wird
Abschluss der Polerfassung nach Abschluss der Polerkennung ausgeschaltet.
E5C |Halten-bei-Stopp Der Servo-Job ist ungliltig.
Servo-Job-Fehler
E5D | Servo-Paketfehler Die Servo-Pakete sind ungultig.
E5SE | Fehler Servo-Steuerungsrecht- Die Servo-Steuerungsrecht-Verwaltungsfeldnummer ist ungliltig.
Verwaltungsfeldnummer
E5F | Langenumwandlungs- Prufen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 47, 50, 51, 42,
Parameterfehler 1 usw.
E60 |Fehler, Uberlauf maximale Die Slave-Empfangsgréi3e ist zu grof3.
Slave-Empfangsgrofiie
E61 |Fehler, bei Slave kein normaler Vom Slave kann keine normale Antwort empfangen werden.
Antwortempfang
E62 |Fehler CPU-Typ sendender Slave | Der CPU-Typ des sendenden Slave ist ungiltig.
E63 |Fehler bei Der Nachrichtenpuffer-Datentyp ist ungultig.
Nachrichtenpuffer-Datentyp
E68 |Not-Aus-Zustand erfordert Not-Aus zuriicksetzen und Spannung aus- und wieder
Rucksetzen (kein Fehler) einschalten.
E69 |Unnormale Die 24-V-1/0O-Spannungsversorgung ist unnormal.
24-V-1/0O-Spannungsversorgung

192




MseErL

Im Anzeigefenster geben die Stellen nach ,E* eine Fehlernummer an.

Fehler

Fehler auf Kaltstartebene

NI Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemal3nahmen
E6B |Fehler, Abschaltfaktor nicht Der Abschaltfaktor kann nicht bestimmt werden.
bestimmbar
E6C | DO-Ausgangsstromfehler Der DO-Ausgangsstrom ist unnormal. Die Spannung muss aus-
und wieder eingeschaltet werden.
E6D |Antriebsspannungs- Die Kontakte des Antriebsspannungs-Abschaltrelais sind

Abschaltrelaisfehler

maglicherweise geschmolzen.

EGE

Fehler, Diskrepanz
Ausgangsstufen-Nennwert (W)

Es wurde eine Ausgangsstufe mit ungeeigneter Nennleistung
(W) installiert.

E6F |Fehler, Diskrepanz Es wurde eine Ausgangsstufe mit ungeeigneter Nennspannung
Ausgangsstufen-Nennwert (V) (V) installiert.

E70 |Fehler, Diskrepanz Es wurde eine Motorantriebs-Spannungsversorgung mit
Motorantriebs-Nennwert (V) ungeeigneter Nennspannung (V) installiert.

E71 |Geber-Konfigurationsdaten Es wurde ein Geber eingebaut, dessen Konfigurationsdaten
aullerhalb des unterstiitzten aulRerhalb des vom Treiber unterstiitzten Bereichs liegen.
Funktionsdatenbereichs

E72 |Motor-Konfigurationsdaten Es wurde ein Motor eingebaut, dessen Konfigurationsdaten
aullerhalb des unterstiitzten aullerhalb des vom Treiber unterstiitzten Bereichs liegen.
Funktionsdatenbereichs

E73 |Fehler, Diskrepanz bei Die Geberauflésung im achsenspezifischen Parameter des
Geberauflésung Systems und die des eingebauten Gebers stimmen nicht

Uberein.

E74 |Fehler, Diskrepanz bei Das Geber-Teilungsverhaltnis im achsenspezifischen Parameter

Geber-Teilungsverhaltnis des Systems und das des eingebauten Gebers stimmen nicht
Uberein.

E75 |Fehler, Diskrepanz Der Gebertyp (linear/rotatorisch) im achsenspezifischen
linearer/rotatorischer Gebertyp Parameter des Systems und der des eingebauten Gebers

stimmen nicht Uberein.

E76 |Fehler, Diskrepanz Der Gebertyp (ABS/INK) im achsenspezifischen Parameter des
ABS/INK-Gebertyp Systems und der des eingebauten Drehgebers stimmen nicht

Uberein.

E77 |Fehler, Diskrepanz Die Magnetpol-Einbauspezifikation im achsenspezifischen
Magnetpolsensor- Parameter des Systems die des eingebauten Gebers stimmen
Einbauspezifikation nicht Uberein.

E78 |Fehler, Diskrepanz Die Bremsen-Einbauspezifikation im achsenspezifischen
Bremsen-Einbauspezifikation Parameter des Systems die des eingebauten Drehgebers

stimmen nicht Uberein.

E79 |Fehler, unnormale Antwort beim |Beim Senden eines EEPROM-Dateneinstell-Slavebefehls wurde
Senden von EEPROM- eine unnormale Antwort empfangen.

Dateneinstell-Slavebefehl

E7A | Fehler, maximale Empfangsgrof3e | Beim Senden eines EEPROM-Dateneinstell-Slavebefehls
Uberschritten beim Senden von Uberschritt die Empfangsgréf3e den Grenzwert.
EEPROM-Dateneinstell-

Slavebefehl

E7B |Fehler, Zeitiiberschreitung Unnormaler Strom von der
Motorantriebsspannung EIN Motorantriebs-Spannungsversorgung

E7C |Register Lesen/Schreiben Fehler beim Lesen/Schreiben des Registers
Pruffehler

E7D |Linearachsen-Parameterfehler Prufen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 38, 68, 1 usw.

E7E |Parameterfehler Der Parameter ist ungliltig.

E7F |Hub-Parameterfehler Priufen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 38, 68, 1 usw.

E80 |Fehler, nicht unterstitzte Karte In einem 1/O-Slot ist eine nicht unterstitzte Karte installiert.

E81 |Fehler, Karte fiir automatische Die Karte fur automatische Prioritdtszuweisung kann nicht

Prioritatszuweisung nicht
gefunden

erkannt werden.

193




MseErL

Im Anzeigefenster geben die Stellen nach ,E* eine Fehlernummer an.

F?\lhljer Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemal3nahmen
E82 |Fehler, Kartendiskrepanz Es gibt ein Problem bei der Kombination oder Positionierung
von I/O-Slot-Karten.
E83 |[1/O-Slot-Kartenfehler Die I/O-Slot-Karte ist ungltig.
E84 |Auflosungsparameterfehler Prufen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 47, 50, 51, 44,
42,43, 1, 37 usw.
E85 |Fehler, Faktor ,Treiber bereit Der Faktor ,Treiber bereit AUS* kann nicht bestimmt werden.
AUS" nicht bestimmbar
E86 |Feldbusfehler (FBVCCER) Es wurde ein Feldbusfehler (FBVCCER) erkannt.
E87 |Feldbusfehler (FBPOWER) Es wurde ein Feldbusfehler (FBPOWER) erkannt.
E88 |Spannungsfehler (sonstige) Es wurde ein Spannungsfehler (sonstige) erkannt. Dieser Fehler
Q erscheint auch, wenn die Zeitspanne Spannung AUS — EIN zu
L kurz ist. Nach dem Abschalten Spannung muss mindestens
e 5 Sekunden lang gewartet werden, ehe sie wieder eingeschaltet
au‘% werden darf. Ebenfalls moéglich ist eine unnormale
= Regenerationswiderstandstemperatur.
..!5 E89 |Fehler, SCIF offen in einem In einem vom AUTO-Modus verschiedenen Modus ist die
IS anderen als dem AUTO-Modus Offnung des seriellen Kanals 1 (auch von
3 (Servo in Gebrauch) PC-Software/TP-Anschluss benutzt) aus einem SEL-Programm
S heraus verboten, solange der Servo in Gebrauch ist (aus
L Sicherheitsgriinden).
E8A | Statusfehler SEL-Programm Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
Flash-ROM inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.
E8B | Statusfehler Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
Symboldefinitionstabelle inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.
Flash-ROM
E8C |Statusfehler Positionsdaten Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
Flash-ROM inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.
E8D |Statusfehler Parameter Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
Flash-ROM inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.
E8F | Feldbuslogikfehler Logikfehler bei der Feldbus-Initialisierung.
FOO |Abschaltfehler Es wurde ein Abschaltfehler (hi_sysdwn () Definition) erkannt.
(hi_sysdwn () Definition)
FO3 — | Abschaltfehler (OS Aufruffehler) |Es wurde ein Abschaltfehler (OS Aufruffehler) erkannt.
F58
F60 |Fehler Aufrufprozedur fur Fehler | Es wurde ein Fehler in der Aufrufprozedur eines Fehlers auf
auf Systemausfallebene Systemausfallebene erkannt.
21 F61 |Fehler, Interpreter-Endtask-1D Es wurde ein Interpreter-Endtask-ID-Fehler erkannt.
% F66 |Servo-Steuerungs-Unterlauffehler | Es wurde ein Servo-Steuerungs-Unterlauffehler oder
= Kommunikationsfehler zwischen Treiberkarte und
[z Haupt-CPU-Platine (FPGA) erkannt.
g F6A — | Fehler, undefinierte Es ist eine undefinierte Ausnahme/Unterbrechung aufgetreten.
% FAO |Ausnahme/Unterbrechung
@l FBO | TMUO Unterbrechungsfehler Es wurde ein TMUO Unterbrechungsfehler erkannt.
Tg FB1 |Anwendungscode SDRAM Die Summe von 4 Bytes stimmt nach dem Programmkopieren
5 Kopierfehler (Prufsumme) FROM — SDRAM zwischen den entsprechenden Abschnitten
% nicht Uberein.
L] FB2 |Diskrepanz bei eingebautem Der von der Software erwartete Flash-ROM-Typ stimmt nicht mit
Flash-ROM (Anwendung) dem tatséchlich eingebauten Flash-ROM-Typ Uberein.
Kombination von Software und Hardware prifen.
FB8 | Fehler, undefinierte NMI Es ist eine undefinierte nicht-maskierbare Unterbrechung
(non-maskable interrupt, NMI) aufgetreten.
FFO — | Abschaltfehler Es wurde ein Abschaltfehler (hi_sysdwn () Definition) erkannt.
FFF | (hi_sysdwn () Definition)
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@Fehlerliste (MAIN-Kern)

Im Anzeigefenster geben die drei Stellen nach ,E* die Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername

Fehlerbeschreibung und AbhilfemaRnahmen

Fehler auf Nachrichtenebene

950

Fehler, Aktualisierungsdatei

[Details & Ursache]

1) Es wurde versucht, ein Update auf eine alte Versin der
Systemsoftware anzuwenden, das nicht kompatibel ist.

2) Der Name der Aktualisierungsdatei ist ungiltig.

[Abhilfemalnahme]

Wabhlen Sie die korrekte Datei aus und wiederholen die

Aktualisierunsprozedur.

A70

SCIF-Uberlauffehler

Kommunikationsfehler. Auf Stéreinstrahlungen kontrollieren und
die angeschlossenen Gerate und Kommunikationseinstellungen
Uberprufen. (Bei der Aktualisierung der Anwendung einen PC
anschliel3en und das Aktualisierungstool von IAl verwenden.)

A71

SCIF-Framing-Fehler

Kommunikationsfehler. Auf Stéreinstrahlungen und
kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Geréate und
Kommunikationseinstellungen tberprifen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschlieen und das
Aktualisierungstool von IAl verwenden.)

A72

SCIF-Paritatsfehler

Kommunikationsfehler. Auf Stéreinstrahlungen und
kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Gerate und
Kommunikationseinstellungen tberpriifen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschlie3en und das
Aktualisierungstool von IAl verwenden.)

A73

Header-Fehler IAl-Protokoll

Kommunikationsprotokollfehler. Auf Storeinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geréte prifen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschlie3en und das
Aktualisierungstool von IAl verwenden.)

A74

Terminal-ID-Fehler 1Al-Protokoll

Kommunikationsprotokollfehler. Auf Stéreinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geréte prifen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschlieRen und das
Aktualisierungstool von IAl verwenden.)

A75

Befehls-ID-Fehler IAl-Protokoll

Kommunikationsprotokollfehler. Auf Storeinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geréate priifen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschlieen und das
Aktualisierungstool von IAl verwenden.)

A76

Priufsummenfehler IAl-Protokoll

Kommunikationsprotokollfehler. Auf Stéreinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geréate priifen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschlieen und das
Aktualisierungstool von IAl verwenden.)

AT7

Motorola S Datensatztypfehler

Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungultig. Datei prifen.

A78

Motorola S Prifsummenfehler

Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungultig. Datei prifen.

A79

Motorola S Ladeadressenfehler

Die Aktualisierungsprogrammdatei ist unglltig. Datei prufen.

A7A

Motorola S Schreibadressenfehler

Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungultig. Datei prifen.

A7B

Flash-Zeituberschreitungsfehler
(Schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM (bei Aktualisierung)

A7C

Flash-Zeituberschreitungsfehler
(Léschen)

Fehler beim Léschen des Flash-ROM (bei Aktualisierung)

A7D

Flash-Verifikationsfehler

Fehler beim Léschen/Schreiben des Flash-ROM (bei
Aktualisierung)

ATE

Flash-ACK-Zeitliberschreitung

Fehler beim Léschen/Schreiben des Flash-ROM (bei
Aktualisierung)

ATF

Fehler bei Spezifikation der
Kopfsektornummer

Fehler beim Léschen des Flash-ROM (bei Aktualisierung)
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Im Anzeigefenster geben die drei Stellen nach ,E* die Fehlernummer an.

F?\Rler Fehlername Fehlerbeschreibung und AbhilfemaRnahmen
A80 | Fehler bei Angabe der Sektorzahl | Fehler beim Léschen des Flash-ROM (bei Aktualisierung)
A81 |Schreibziel-Offsetadressenfehler |Die beim Schreiben ins Flash-ROM (bei der Aktualisierung)
(ungeradzahlig nummerierte geschriebene Adresse ist unglltig. Die
Adresse) Aktualisierungs-Programmdatei priifen.
A82 | Schreibquellen-Datenpuffer- Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM (bei Aktualisierung)
Adressenfehler (ungeradzahlig
nummerierte Adresse)
A83 | Fehler, unglltige Das Flash-ROM ist neu oder das gerade in das Flash-ROM
Codesektor-Block-ID geschriebene Programm ist ungiltig, weil die letzte
Aktualisierung abgebrochen wurde. Das ROM kann problemlos
aktualisiert werden.
A84 | Code-Sektor-Block-ID, Die Anzahl zulassiger Loschvorgange des Flash-ROM wurde
Léschzahliberschreitung Uberschritten.
A85 |Fehler, Bei der Aktualisierung wurde ein Flash-ROM-Schreibbefehl vor
FROM-Schreibanforderung vor einem Flash-ROM-L6schbefehl empfangen. Priifen, ob die
Abschluss des Ldschens Aktualisierungs-Programmdatei gultig ist, und dann die
Aktualisierung wiederholen.
A87 | Motorola S-Byte Zahlfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungultig. Datei prifen.
(vom Kern erkannt)
A88 | Nachrichten-Konvertierungsfehler | Die gesendete Nachricht passt nicht zum Nachrichtenformat
o (vom Kern erkannt) oder enthdlt unglltige Daten. Prifen Sie die vom Host
S gesendete Nachricht.
@ A89 | Fehler, Aktualisierungsziel nicht | Es wurde ein Aktualisierungsbefehl empfangen, bevor das
Q angegeben (vom Kern erkannt) Aktualisierungsziel korrekt angegeben wurde. Prifen, ob ein
S geeignetes PC-Werkzeug zur Aktualisierung verwendet wurde
% und ob die Zielspezifikation und andere Einstellungen des
g PC-Werkzeugs korrekt sind.
5| A8A |Fehler, Aktualisierung Der Systemcode in der Nachricht des empfangenen
® Systemkode (vom Kern erkannt) | Aktualisierungsziel-Spezifikationsbefehls passt nicht zum
% Steuerungssystem. Priifen Sie die Zielspezifikation und andere
[ Einstellungen in dem fiir die Aktualisierung verwendeten
LL
PC-Werkzeug.
A8B | Fehler, Aktualisierung Der Einheitscode in der Nachricht des empfangenen
Einheitscode (vom Kern erkannt) | Aktualisierungsziel-Spezifikationsbefehls passt nicht zur
Steuerung. Priifen Sie die Zielspezifikation und andere
Einstellungen in dem fiir die Aktualisierung verwendeten
PC-Werkzeug.
A8C | Fehler, Aktualisierung Die Geratenummer, die in der Nachricht des empfangenen
Geratenummer Aktualisierungsziel-Spezifikationsbefehls angegeben wird, ist
(vom Kern erkannt) ungeeignet. Prifen Sie die Zielspezifikation, die Geratenummer
und andere Einstellungen in dem flr die Aktualisierung
verwendeten PC-Werkzeug.
A8D | Zeituberschreitung beim Reset Fehler beim Léschen/Schreiben des Flash-ROM.
von Flash ausgelastet
(vom Kern erkannt)
A8E | Einheitstypfehler Der Einheitstyp in der empfangenen Befehlsnachricht ist
(vom Kern erkannt) unguiltig oder wird nicht unterstitzt.
A90 | SCIF-Empfangsiberlauffehler Der SCIF-Empfangspuffer ist Gibergelaufen. Von au3en wurden
zu viele Daten empfangen.
A91 | DMA-Adressfehler Hierbei handelt es sich um einen DMA-Transferfehler.
A9E |Kennwortfehler Das Kennwort ist falsch.
(Kern-Erkennung)
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Im Anzeigefenster geben die drei Stellen nach ,E* die Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername

Fehlerbeschreibung und AbhilfemaRnahmen

Fehler auf Kaltstartebene

E90

Statusfehler Kerncode
Flash-ROM

Das Kernprogramm ist ungiiltig. Mit Hersteller Kontakt
aufnehmen.

E91 |Statusfehler Anwendungscode Das Anwendungsprogramm ist ungultig. Mit Hersteller Kontakt
Flash-ROM aufnehmen.
E92 |Kerncode-Summenfehler Das Kernprogramm ist ungiiltig. Mit Hersteller Kontakt
aufnehmen.
E93 | Anwendungscode-Summenfehler | Das Anwendungsprogramm ist ungultig. Mit Hersteller Kontakt
aufnehmen.
E94 |Zeituberschreitungsfehler Fehler beim Léschen des Flash-ROM.
(Flash léschen)
E95 |Flash-Verifikationsfehler Fehler beim Loschen des Flash-ROM.
(Flash léschen)
E96 |Flash ACK-Zeitliberschreitung Fehler beim Léschen des Flash-ROM.
(Flash léschen)
E97 |Kopfsektornummern- Fehler beim Léschen des Flash-ROM.
Spezifikationsfehler
(Flash l6schen)
E98 |Fehler bei Angabe der Sektorzahl | Fehler beim Léschen des Flash-ROM.
(Flash l6schen)
E99 |Zeituberschreitungsfehler Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
(Flash schreiben)
E9A |Flash-Verifikationsfehler Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
(Flash schreiben)
E9B |Flash ACK-Zeitliberschreitung Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
(Flash schreiben)
E9C |Schreibziel-Offsetadressenfehler |Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
(Flash schreiben)
E9D |Schreibquellen-Datenpuffer- Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.
adressenfehler (Flash schreiben)
E9E |Fehler, Watchdog-Reset Ein WDT (Watchdog Timer) wurde manuell zuriickgesetzt
aufgetreten (Fehlererkennung).
E9F | Fehler, Ausnahme aufgetreten, Es trat eine Ausnahme auf, als das Blockbit im
als BL =1 (NMI) CPU-Statusregister 1 war. (NMI)
EAO |Fehler, Ausnahme aufgetreten, Es trat eine Ausnahme auf, als das Blockbit im
als BL = 1 (nicht NMI) CPU-Statusregister 1 war. (Nicht NMI)
EAl |Bitausnahme-Reset wegen Dieser Reset tritt auf, wenn es entsprechend den virtuellen
Mehfachverwendung von Adressen mehrere TLB-Eintrage gibt.
Befehl/Daten TLB
EA2 |Fehler, undefinierte Es ist eine undefinierte Ausnahme/Unterbrechung aufgetreten.
Ausnahme/Unterbrechung
EA3 |Fehler, Wechselspannungs- Es wurde eine Wechselspannungsabschaltung erkannt.
abschaltung erkannt
EAA | SDRAM Lesen/Schreiben Das SDRAM ist fehlerhaft. Mit Hersteller Kontakt aufnehmen.
Praffehler
EAB | Fehler, Anwendungs- In der Sendewarteschlange trat ein Uberlauf auf.
aktualisierung Uberlauf
SCIF-Sendewarteschlange
EAC | Servo-Steuerungs-Unterlauffehler | Es wurde ein Servo-Steuerungs-Unterlauffehler erkannt.
EAE |Fehler, Anwendungs- Von auf3en werden zu viele Daten empfangen. (Prifen, ob zur

aktualisierung Uberlauf
SCIF-Empfangswarteschlange

Aktualisierung der Anwendung ein PC und das
Aktualisierungstool von IAl verwendet werden.)
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Im Anzeigefenster geben die drei Stellen nach ,E* die Fehlernummer an.

F?\Rler Fehlername Fehlerbeschreibung und AbhilfemaRnahmen
EAF |Diskrepanz bei eingebautem Der von der Software erwartete Flash-ROM-Typ stimmt nicht mit
Flash-ROM (Kern) dem tatséchlich eingebauten Flash-ROM-Typ Uberein.
Kombination von Software und Hardware priifen.
EBO | Fehler, undefinierte NMI (Kern) Es ist eine undefinierte nicht-maskierbare Unterbrechung
o (non-maskable interrupt, NMI) aufgetreten.
§ EB2 |Zeitliberschreitung beim Reset Fehlfunktion des Flash-ROM. Das Flash-ROM wurde nicht aus
2 von Flash ausgelastet dem ausgelasteten Modus zuriickgesetzt.
% (vom Kern erkannt)
‘s| EB3 |CPU-Takt-Betriebsmodusfehler [Details & Ursache]
Ef Der Betrieb in einem nicht unterstiitzten oder ungeeigneten
3 CPU-Takt-Betriebsmodus wurde erkannt.
o Maoglicherweise sind Betriebsstérungen durch einen
5 Hardware-Defekt, Storeinstrahlungen o. A. aufgetreten.
w [AbhilfemalRnahme]
Nehmen Sie Kontakt mit IAl auf.
EB4 |FROM Schreib- und Dies ist ein FROM-Zugriffsfehler. Es ist ein Logikfehler
Lesepruffehler aufgetreten. Die PC-Platine muss repariert werden.
EBC |Logikfehler Es ist ein Logikfehler aufgetreten.
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Kapitel 7 Anhang

7.1 Beispiele von Sicherheitsschaltungen fir die Typen PG/PGF/PGX
(Konform mit Sicherheitskategorien)

Steuerungen der Typen PG/PGF/PGX sind mit Sicherheitskategorien (B bis 3) konform.

In diesem Abschnitt wird ein Beispiel einer Schaltung beschrieben, in der ein
Handprogrammiergerat verwendet wird. Bitte beachten Sie, dass wir nicht die Konformitat mit
Ihrem System bestéatigen kénnen. Sie mussen die Schaltung daher eigenstandig unter
Berucksichtigung der Einsatzbedingungen und der relevanten Kategorien aufbauen.

[Die Bezeichnungen der Signale finden Sie in Abschnitt 2.3.2, Verdrahtung der
Not-Aus-Schaltung (System-1/0).]

[1] Systemkonfiguration

Falls ein Sicherheitskategorien-konformes System eingerichtet werden soll, verwenden Sie
das folgende Handprogrammiergerat.

« TB-01D(R), TB-02D

Das System kann durch Anderung der Verbindungen des System-I/O-Steckverbinders an die
Sicherheitskategorien B bis 3 (1ISO12100-1) angepasst werden.

[2] Spannungsversorgung der Sicherheitsschaltung
Zur Verwendung von Sicherheitsrelais und/oder Schaltern mit 24V-DC-Spezifikation in der

Schaltung sollte die Spannungsversorgung so weit méglich nur fir die Schaltung eingesetzt
werden.
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[3] Beispiele von Sicherheitsschaltungen

1) Im Fall von Kategorie 1
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2) Im Fall von Kategorie 2
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3) Im Fall von Kategorie 3
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7.2 Stoppmethode und Wiederherstellung

7.2.1 Stoppmethode

Die Achsenbewegung kann mit zwei Methoden gestoppt werden: normaler Betriebsstopp und
Not-Aus.
1) Normaler Betriebsstopp
Normale Positionssteuerung ist aktiv: Einen Verzégerungsbetriebsplan einstellen und die
Achse gemal} dem Plan im Rahmen der normalen
Positionssteuerung bis zum Stillstand verzdégern
lassen.
2) Not-Aus (Stopp mit sofortiger Ausschaltung des Servoantriebs)
Den Betriebsplan aufheben und sofort den Servoantrieb ausschalten (die
Spannungsversorgung des Motors wird abgetrennt).

In der folgenden Tabelle wird erldutert, wie der Betrieb je nach Zustand gestoppt wird.

Stoppbefehl, Zustand Stoppmethode Anmerkungen
Pause 1)
Servo AUS 1)

Da die Motorantriebsspannung per Hardware abgetrennt
Not-Aus 1) wird, muss der Verzégerungs-Betriebsplan moglicherweise
Zuvor zwangsweise gestoppt werden.

Der Stopp erfolgt, wenn einer der folgenden vier Befehle
SEL-Programm-Befehl 1) ausgegeben wird.

HOLD, CANC, STOP, ABPG

Nicht in der Liste 1)
aufgefuhrte Fehler

Fehler in der Liste 2)

Fehler, bei denen der Stopp mit sofortiger Abschaltung des Servoantriebs geman 2) erfolgt

Fehler Nr. Fehlername

614 Treiber Synchronisierungskommunikation LRC-Fehler
6BB Abweichungsiberlauffehler (vor Abschluss der Referenzpunktfahrt)
6BC Stoppabweichungsiiberlauffehler (vor Abschluss der Referenzpunktfahrt)
B05 Uberfahren des geschétzten Verfahrwegs bei Referenzpunktfahrt
B11l Referenzpunktsensor-Uberschreitungs-Zeitilberschreitungsfehler
C6B Abweichungsiberlauffehler
C99 Referenzpunkt nicht erkannt
CA5 Stoppabweichungsiberlauffehler
CC6 Treiberfehler-Primarerkennung
DOA Treiber-Uberlastfehler
D10 IPM-Fehler (POEOQ)
D15 Statusfehler Treiber-CPU ausgefallen
D17 Statusfehler Haupt-CPU-Alarm

FOO bis FBF | Alle Fehler auf Systemausfallebene
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7.2.2 Wiederherstellung

[1] Anforderung der Antriebsspannungs-Wiederkehr
(1) Methoden fur die Anforderung der Antriebsspannungs-Wiederkehr

Die Wiederkehr der Antriebsspannung kann mit einer der folgenden Methoden angefordert

werden:

e |/O-Parameter Nr. 44 auf 1 setzen (Eingangsauswahlfunktion 014 =
Antriebsspannungs-Abschaltungs-Reset-Eingang), dann Eingangsport Nr. 14 einschalten
(Anforderung wird bei EIN-Flanke ausgegeben).

o Klicken Sie im Menu der PC-Software auf ,Controller (C)" (Steuerung) und wéhlen dann
.Drive-source Recovery Request (P)" (Anforderung Antriebsspannungs-Wiederkehr).

(2) Situationen, in denen eine Wiederkehr der Antriebsspannung angefordert werden muss
Die Wiederkehr der Antriebsspannung muss nur in den folgenden Situationen angefordert
werden:

e Die Antriebsspannung wurde unterbrochen, als I/O-Parameter Nr. 44 auf 1 gesetzt war.
AnschlieRend haben Sie die Ursache beseitigt und wollen nun die Antriebsspannung
wiederherstellen.

[2] Anforderung eines Betriebspausen-Resets
(1) Methoden fur die Anforderung eines Betriebspausen-Resets

Ein Betriebspausen-Reset kann mit einer der folgenden Methoden angefordert werden:

e |/O-Parameter Nr. 35 auf 1 setzen (Eingangsauswahlfunktion 005 =
Betriebspausen-Reset-Signal), dann Eingangsport Nr. 5 einschalten (Anforderung wird
bei EIN-Flanke ausgegeben).

e Klicken Sie im Meni der PC-Software auf ,Controller (C)" (Steuerung) und wahlen dann
~Operation-pause Reset Request (L) (Anforderung Betriebspausen-Reset).

(2) Situationen, in denen ein Betriebspausen-Reset angefordert werden muss

Ein Betriebspausen-Reset muss nur in den folgenden Situationen angefordert werden:

e Wenn Sie den Not-Aus aufgehoben haben, als der andere Parameter Nr. 10 auf ,2
(Not-Aus-Ruckstellungstyp = kontinuierlicher Betrieb (nur im Automatik-Betrieb))“ gesetzt
war. Nun wollen Sie den Betrieb wiederaufnehmen (die Betriebspause zurticksetzen).

e Wenn ein Stopp mit dem Totmannschalter oder Freigabeschalter ausgeltst wurde, als
Parameter Nr. 11 auf ,2 (Totmannschalter/Freigabeschalter Wiederherstellungstyp =
kontinuierlicher Betrieb (nur im Automatik-Betrieb))“ gesetzt war. Anschlieend haben Sie
den Stopp aufgehoben und méchten nun den Betrieb wiederaufnehmen (die
Betriebspause zuriicksetzen).

¢ Im Automatikbetrieb wurde ein Ausschaltsignal fir Eingangsport Nr. 6 eingegeben (der
Betrieb wurde pausiert), als I/0O-Parameter Nr. 36 auf ,1 (Eingangsauswahlfunktion 006 =
Betriebspausensignal)“ gesetzt war. Anschlie3end wurde ein Einschaltsignal fir
Eingangsport Nr. 6 eingegeben, und nun mdchten Sie den Betrieb wiederaufnehmen (die
Betriebspause zurticksetzen).

* Wenn eine Antriebsspannungs-Wiederkehr-Anforderung und eine
Betriebspausen-Reset-Anforderung gleichzeitig notwendig werden, muss zuerst die
Antriebsspannungs-Wiederkehr-Anforderung und dann die
Betriebspausen-Reset-Anforderung ausgegeben werden.
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7.3 Erweiterungs-SIO
Wenn die Ausfihrung der seriellen Kommunikation (Modellbezeichnug SE1: RS232C oder

SE2: RS485) fir den Erweiterungs-1/O-Slot ausgewahlt wird, wird es kompatibel mit der
Kommunikation Gber SEL Programme und IAl-Protokoll.

7.3.1 Spezifikation

Parameter Beschreibung
Schnittstellenstandard RS232C RS485
_— Start-Stopp, synchrone Start-Stopp, synchrone
Kommunikationssystem Voll-/Halbduplexkommunikation | Halbduplexkommunikation
Steckverbinder D-sub, 9-polig
9,6 kbps, 19,2 kbps, 38,4 kbps, 57,6 kbps, 76,8 kbps,
Baudrate (bps) 115,2 kbps, 230,4 Kbps
Datenlénge 7 oder 8 bit
Startbit 1 bit
Stoppbit 1 oder 2 bit
Paritat Keine, ungerade oder gerade
Steckverbinder auf :
Steuerungsseite D-sub, 9-polig (Stecker)

7.3.2 Funktionen

(1) Kommunikation Uber SEL-Programme
In diesem Kommunikationsmodus werden Daten jedes SIO-Kanals durch Schreiben und Lesen
mit Hilfe von SEL-Befehlen fur die Kommunikation gesendet und empfangen (OPEN, READ,
WRIT, CLOS, TMRW und SCHA). (Einzelheiten siehe Handbuch fir die
SEL-Programmiersprache.)
Die maximale Anzahl der verfliigbaren Kanale ist nur ein Kanal: der fir Benutzer getdffnete Kanal
2.

(2) Kommunikation tber IAI-Protokoll
Dieser Kommunikationsmodus erméglicht es dem Hostsystem, mit Hilfe des speziellen
IAI-Protokolls fur die serielle Kommunikation auf Daten in der Steuerung zuzugreifen oder
Befehlen auszufihren.
Fur die Kommunikation Uber IAl-Protokoll ist nur ein Kanal, der fir Benutzer getffnete Kanal 2,
verfugbar. (Verfugbar geman Prioritdt im MANU-Modus und im 1/O-Parameter-Einstellkanal im
AUTO-Modus)
Beim Kommunikationsaufbau im MANU-Modus seien Sie vorsichtig, da eine gleichzeitige
Befehlsausflihrung von verschiedenen Kommunikationszielen zum Abbruch der Kommunikation
fuhrt.
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7.3.3 Verdrahtung

Bereiten Sie einen 9-polingen D-Sub-Steckverbinder vor und I6ten die Drahte an jeweiliges
Signal an.

Pin-Nr. S.RSZBZC . RS485 Beschreibung
5 ignalname | Signalname
9 1 NC NC Nicht verwendet
. 6 2 RXD NC Empfangende Daten (RS232C)
Gesendete Daten (RS232C) /
3 TXD SGA Kommunikationsleitung A (RS485)
4 NC NC Nicht verwendet
5 GND GND Signalmasse (Isolation)
6 NC NC Nicht verwendet
7 NC SGB Kommunikationsleitung B (RS485)
8 NC NC Nicht verwendet
9 NC NC Nicht verwendet

7.3.4 Statusanzeige

Zur Anzeige des Kommunikationsstatus gibt es an der Frontplatte der Steuerung LED-Lampen.

O : Leuchtet X : AUS 7 : Blinkt

LED Farbe | LED-Zustand Beschreibung
RUN Grin O Normale Kommunikation
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7.3.5 Parametereinstellungen

Im Folgenden werden die fur die Verwendung der erweiterten SIO-Funktionen notwendigen
Parametereinstellugen beschrieben.

(1) Stellen Sie den Empfangsoperationstyp und den Kommunikationstyp in I/O-Parameter Nr.
100 (Attribut 1 des fir Benutzer geéffneten SIO-Kanals 2 (Erweiterung)) ein.

Nr. Parametername Standardwert Eingabebereich Anmerkungen

(Referenz)
Bits 28-31: Baudrate-Typ (0: 9,6,
1:19,2, 2: 38,4, 3: 57,6,
4: 76,8, 5: 115,2k,
6: 230,4 kbps)
Bits 24-27: Datenlange (7 bis 8)
Bits 20-23: Stoppbitlange (1 bis 2)
Bits 16-19: Paritatsart (0: Keines,
1: Ungerade, 2: Gerade)
Bits 12-15: Systemreserve
Bits 8-11: Empfangsoperationstyp
Attribut 1 des fiir (0: RS485= Zwangsweise
- Empfang nach Senden
Benutzer gedffneten | ga1 0910, 0- freigeben
SIO-Kanals 2 FFFFFFFFH _ .
(Erweiterung) RS232C= Zwangsweise
Empfang vor Senden
freigeben
1: Empfang bei Senden
nicht zwangsweise
freigeben
Bits 4-7: Kanalzuweisungsnummer im
Modul (1: 1Kn, 2: 2Kn)
Bits 0-3: Erweiterungs-I/O-Slot-
Zuweisungsnummer
* Nicht verwendet bei
Einstellung von 0

100

(2) Stellen Sie die Verwendungsweise des Kommunikationskanals in 1/O-Parameter Nr. 101
(Attribut 2 des fir Benutzer gedffneten SIO-Kanals 2 (Erweiterung)) ein.
Standardwert
(Referenz)

Nr. Parametername Eingabebereich Anmerkungen

Bits 0-3: Verwendung von Kanélen
(0: SEL-Programm 6ffnen
1: System reserve
2: 1Al-Protocoll B
* Verfligbar bei Einstellung
von 1 (Zulassen) bei
I/O-Parameter Nr. 116
+Al-Protokoll-
Kommunikationsattribut”
Attribut 2 des fir Bits 0 bis 3: ,Zulassung
Benutzer getffneten 0- der Multikanal-
SlO-Kanals 2 FFFFFFFFH Kommunikation fr
(Erweiterung) 1AI-Protokoll”
* Einstellbar nur bei
JAttribut 2 des fur
Benutzer getffneten
Sl0-Kanals 2)
Bits 4-11: Mindestantwortverzégerung
des IAl-Protokolls (ms)
(Gultig nur mit 1AI-Protokoll)
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder
hdéher)

101
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(3) Einstellung fir Zulassung der Multikanal-Kommunikation fiir 1Al-Protokoll usw. in
I/O-Parameter Nr. 116 (IAl-Protokoll-Kommunikationsattribut) vornehmen. Fir die
IAl-Protokoll-Kommunikation im fir Benutzer geéffneten SIO-Kanal 2 muss ,Zulassung der
Multikanal-Kommunikation fur IAI-Protokoll* auf 1 (Zulassen) gesetzt werden.

Nr.

Parametername

Standardwert
(Referenz)

Eingabebereich

Anmerkungen

116

1Al-Protokoll-
Kommunikations-
attribut

0-
FFFFFFFFy

Bits 0-3: Zulassung der
Multikanal-Kommunikation fur
1AI-Protokoll
(0: Nicht zulassen

* Kommunikation
ausschlief3lich geman
Prioritat Anschluss flr
Teach-Werkzeug >
Ethernet

1: Zulassen)

Bits 4-11: Auswahl des fir
Ausfiihrungsbefehle in
IAI-Protokoll-Kommunikation
glltigen Kanals im
AUTO-Modus
(01H: Anschluss fur

Teach-Werkzeug
02H: Erweiterungs-SIO
(Attribut 2 des fir
Benutzer getdffneten
SlO-Kanals 2)
26H: Ethernet)

* Glltig bei ,Zulassung der
Multikanal-Kommunikation
far 1AI-Protokoll“ = 1
(Zulassen)

* Kommunikation
ausschlief3lich gemaf
Prioritét Anschluss fur
Teach-Werkzeug >
Ethernet >
Erweiterungs-SIO im
AUTO-Modus

* Kommunikation far
Referenzbefehle und
Stoppbefehle
(Ausfiihrungsbefehle) ist
bei allen Kanalen
verflgbar.

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder

hoéher)
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(4) Vorgehensweise zum Einstellen von Parametern
1) Gemeinsame Einstellungen fir SEL-Programm-Kommunikation/IAl-Protokoll-Kommunikation
« Stellen Sie die Kommunikationsspezifikationen fir die Nummer des zu verwendenden fir
Benutzer geoffneten Erweiterungs-SIO-Kanals ein. (I/O-Parameter Nr. 100, ,Attribut 1 des
fur Benutzer gedffneten SIO-Kanals 2“) (Die Erweiterungs-1/O-Slot-Zuweisungsnummer
und Kanalzuweisungsnummer im Modul sind bereits ab Werk eingestellt.)

(Beispiel) Der fur Benutzer getffnete Kanal Nr. 2 soll als Kanal 1 im Modul fir das in den
Erweiterungs-1/O-Slot 1 eingesteckte Erweiterungs-SIO-Modul (RS232C)
angegeben und die folgende Kommunikationsspezifikation festgelegt werden:

Baudrate: 115.2k = |I/O-Parameter 100 Bits 28-31 =5
Datenlange: 8 Bits = |I/O-Parameter 100 Bits 24-27 = 8
Stoppbitlange: 1 Bit = |I/O-Parameter 100 Bits 20-23 =1
Paritatsart: Keines = I/O-Parameter 100 Bits 16-19 =0
Empfangsoperationstyp: = |/O-Parameter 100 Bits 8-11 =0

Zwangsweise Empfang
vor Senden freigeben

Nehmen Sie die folgende Einstellung vor:
I/O-Parameter 100, Attribut 1 des fur Benutzer getffneten SIO-Kanals 2 = 58100011h

2) Separate Einstellung 1Al-Protokoll
A: SEL-Programm-Kommunikation
« Stellen Sie die Verwendungsweise fiir die Nummer des zu verwendenden fiir Benutzer
geoffneten Erweiterungs-SlO-Kanals ein. (I/O-Parameter 101 ,Attribut 2 des fiir Benutzer
gedffneten SIO-Kanals 2“ Bits 0-3)

(Beispiel) Wenn die SEL-Programm-Kommunikation im fir Benutzer geéffneten Kanal 2
durchgefuhrt werden soll, stellen Sie in I/O-Parameter 101 , Attribut 2 des fur
Benutzer gedffneten SIO-Kanals 2" Bits 0-3 = 0 ein.

B: 1Al-Protokoll-Kommunikation
* Lassen Sie die Multikanal-Kommunikation fir das IAl-Protokoll zu. (I/O-Parameter Nr. 116
»IAl-Protokoll-Kkommunikationsattribut” Bits 0-3)

« Stellen Sie die Verwendungsweise fiir die Nummer des zu verwendenden fiir Benutzer
geoffneten Erweiterungs-SlO-Kanals ein. (I/O-Parameter 101 ,Attribut 2 des fiir Benutzer
gedffneten SIO-Kanals 2“ Bits 0-3)

« Stellen Sie die Mindestantwortverzégerung bei der IAl-Protokoll-Kommunikation ein.
(I/O-Parameter Nr. 101 ,Attribut 2 des fur Benutzer gedffneten SIO-Kanals 2“ Bits 4-11)

» Stellen Sie den Stationscode fur die Nummer des zu verwendenden fur Benutzer
gedffneten Erweiterungs-S1O-Kanals ein. (I/O-Parameter 91 ,Stationscode von fir
Benutzer gedffnetem SIO-Kanal 1)

(* Obgleich als fir Benutzer gedffneter SIO-Kanal 1 festgelegt, wird dieser Parameter fiir
Ethernet und Erweiterungs-SIO gemeinsam verwendet.)

» Geben Sie den im AUTO-Modus fiir Ausfihrungsbefehle in IAI-Protokoll-Kommunikation

glltigen Kanal an.
(I/O-Parameter Nr. 116 ,lAl-Protokoll-Kommunikationsattribut” Bits 4-11)
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7.4 Koordinatensysteme fur kartesische Achse

Fur kartesische Achse gibt es 3 Arten von Koordinatensystemen: Basiskoordinatensystem,
Arbeitskoordinatensystem und Werkzeugkoordinatensystem.
Zur Verwendung lesen Sie die folgenden Definitionen und nehmen deren Einstellungen vor.

7.4.1 Koordinaten einer Koordinatensystem-Definitionseinheit

Das Koordinatensystem einer Koordinatensystem-Definitionseinheit besteht aus maximal vier
Koordinatenachsen (X-Achse, Y-Achse, Z-Achse und R-Achse)

Es wird vorausgesetzt, dass die physikalischen Achsen, die den verschiedenen
Koordinatenachsen zugeordnet sind, die folgenden Bedingungen erfiillen.

» Die X-Achse, Y-Achse und Z-Achse stehen orthogonal zueinander.

 Die Drehachse der R-Achse steht orthogonal zur XY-Ebene. (Falls eine Z-Achse
vorhanden ist, liegt sie parallel dazu.)

* Falls eine R-Achse vorhanden ist, ist an dieser ein Werkzeug befestigt. (Vorausgesetzt
wird, dass sich der Werkzeugbefestigungs-Bezugspunkt auf der R-Achse befindet.)

Abbildung: Beispiel orthogonaler Achsen, die die obigen Bedingungen erftillen
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7.4.2 Basiskoordinatensystem

Dieses Koordinatensystem gibt die Position des Bezugspunkts fur die Installation des

Werkzeugs relative zur Aufnahmeflache des Werksticks an. Arbeitskoordinatensystem Nr. O

(Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems: 0) = Basiskoordinatensystem. Die

X-Achse des Basiskoordinatensystems wird mit Xb, die Y-Achse mit Yb, die Z-Achse mit Zb

und die R-Achse mit Rb bezeichnet.

2. Achse (Yb-Achse)

(ACHSE2) 1. Achse (Xb-Achse)
(ACHSE1)
3. Achse (Zb-Achse) 4. Achse (Rb-Achse)
(ACHSE3) (ACHSE4)

0 (Referenzpunkt)

i

2. Achse (Yb-Achse)
(ACHSE2) 1. Achse (Xb-Achse)
+ (ACHSE1)

v
Q 3. Achse (Zb-Achse)
(ACHSE3)
4. Achse (Rb-Achse)
(ACHSE4)
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7.4.3 Arbeitskoordinatensystem

Hierbei handelt es sich um 32 Koordinatensysteme, die durch die Nullpunktverschiebung der

Achsen relative zum Basiskoordinatensystem definiert sind.

(Anmerkung) Das Arbeitskoordinatensystem Nr. 0 ist im System als Basiskoordinatensystem
(= Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems = Q) reserviert.

Stellen Sie die Nullpunktverschiebung der Achsen wie folgt ein.

* Nullpunktverschiebung X-, Y- und Z-Achse
Abstand des Referenzpunkts des Arbeitskoordinatensystems vom Referenzpunkt des
Basiskoordinatensystems in den Xb-, Yb- und Zb-Richtungen
 Nullpunktverschiebung R-Achse
Drehwinkel des Arbeitskoordinatensystems relativ zum Basiskoordinatensystem

Yofwn

A\

Yb

Ywn
Xofwn

Rofwn

Xwn

Die Drehrichtung des Koordinatensystems (positive Richtung der R-Nullpunktverschiebung)
wird wie im Folgenden beschrieben durch den Achsenaufbau der
Koordinatensystem-Definitionseinheit definiert.

« Keine R-Achse vorhanden ist---«--+------- Drehrichtung von der positiven Xb-Richtung zur
positive Yb-Richtung
e R-Achse vorhanden ist -« ««xoeveeevenenen Positive Rb-Richtung
Ohne R-Achse Mit R-Achse

i
»-Yb L# - Yb
Ywn Ywn q
Rb Rb
\j Ywn
L] Xb L1 Xb
Xwn ' Xwn Xwn

Drehrichtung bei
—_— 9

R-Nullpunktverschiebung > 0
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(1) Konfiguration des Arbeitskoordinatensystems
Angenommen, die Arbeitskoordinatensysteme Nr. 1 und Nr. 2 sollen wie in der Abbildung
unten definiert werden:

=
/--\
/f 120 300
\ T =
7
Rb Yw2
v Xb Referenzpunkt
Arbeitskoordinatensystem
Nr.2
150
200
Referenzpunkt
Arbeitskoordinatensystem 45°
Nr. 1 Xw2
Ywi
-25°

Xwi

Die Nullpunktverschiebungen von Arbeitskoordinatensystem Nr. 1 und Nr. 2 sind gemaf der
folgenden Tabelle einzustellen.

Nr. des Arbeits- Nullpunktverschiebung
koordinaten-
systems X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
1 200,000 120,000 0,000 -25,000
2 150,000 300,000 0,000 45,000
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(2) Positionierung im Arbeitskoordinatensystem

Wabhlen Sie das zu verwendende Arbeitskoordinatensystem und flihren die Positionierung
durch.

Im SEL-Programm verwenden Sie zur Auswahl einer Arbeitskoordinatensystemnummer den
SLWK-Befehl.

Die ausgewahlte Arbeitskoordinatensystemnummer bleibt auch nach der Beendigung des
Programms und nach einem Neustart gultig.

1) PTP-Positionierung an Position Nr. 5 und Nr. 6 im Arbeitskoordinatensystem Nr. 1

Nr. des Arbeits- Nullpunktverschiebung
koordinaten-
systems X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
1 200,000 120,000 0,000 -25,000
Positions-Nr Koordinatendaten
' Achse 1 (X) | Achse 2 (Y) | Achse 3 (Z) | Achse 4 (R)
5 0,000 0,000 0,000 0,000
6 50,000 40,000 0,000 -45,000

Ywil

(* Beispiel fur den Fall, dass die Bezugsflache der R-Achse in positiver Xb-Richtung

ausgerichtet ist, wenn die Achsenkoordinatensystem-Koordinaten aller Achsen bei 0
sind)
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2) PTP-Positionierung an Position Nr. 5 und Nr. 6 im Arbeitskoordinatensystem Nr. 2

Nr. des Arbeits- Nullpunktverschiebung
koordinaten-
systems X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
2 150,000 300,000 0,000 45,000
Positions- Nr Koordinatendaten
) Achse 1 (X) | Achse 2 (Y) | Achse 3 (Z) | Achse 4 (R)
5 0,000 0,000 0,000 0,000
6 50,000 40,000 0,000 -45,000

Yw2

Xw2

215



MseErL

7.4.4 Werkzeugkoordinatensystem

Hierbei handelt es sich um 128 Koordinatensysteme, die durch die Abmessungen

(Nullpunktverschiebung) des am Werkzeuginstallationspunkt angebrachten Werkzeugs (z.B.

Hand) definiert werden.

(Anmerkung) Das Werkzeugkoordinatensystem Nr. 0 ist im System mit einer vorgegebenen
Nullpunktverschiebung der Werkzeugkoordinaten von O reserviert.

Bei Auswahl eines der definierten Werkzeugkoordinatensysteme wird die Werkzeugspitze -

nicht der Werkzeuginstallationspunkt - an die Zielposition bewegt.

R-Achse

Werkzeug

Werkzeugspitze

Xoftn: X-Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems
Yoftn: Y-Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems
Zoftn: Z-Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems
Roftn: R-Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems

Xtn: Werkzeugkoordinatensystem X-Achse
Ytn: Werkzeugkoordinatensystem Y-Achse
Ztn: Werkzeugkoordinatensystem Z-Achse
Rtn: Werkzeugkoordinatensystem R-Achse

(n: Nummer des Werkzeugkoordinatensystems)

Wenn Sie das entsprechend definierte Werkzeugkoordinatensystem auswahlen und dann die
R-Achse im JOG-Betrieb verfahren, kdnnen Bewegungen wie die in der folgenden Abbildung
gezeigte ausgefuhrt werden.

-
<o
R

* Richtung der X- und Y-Achse (Xtn und Ytn) im Werkzeugkoordinatensystem
Mit R-Achse  : Variabel in Abhangigkeit von den Koordinaten der R-Achse
Ohne R-Achse : Feststehend, abhéngig von der R-Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems
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(1) Konfiguration des Werkzeugkoordinatensystems
Stellen Sie die Nullpunktverschiebung des Werkzeuginstallationspunkts relative zur
Werkzeugspitze ein.
Stellen Sie die Werkzeug-Nullpunktverschiebung wie unten erlautert mit der Nullposition
aller Achsenkoordinatensystem-Koordinaten als Bezugspunkt ein.

* Nullpunktverschiebung X-, Y- und Z-Achse
Abstand der Werkzeugspitze vom Werkzeuginstallationspunkt in den Richtungen Xb, Yb und
Zb des Basiskoordinatensystems

* Nullpunktverschiebung R-Achse
Winkel der Arbeitsrichtung mit der positiven Xb-Richtung als Bezugsrichtung
(Die Definition der Richtung des Winkels entspricht derjenigen fiir die
R-Nullpunktverschiebung des Werkstiickkoordinatensystems.)

« Beispiel fur die Konfiguration eines Werkzeugkoordinatensystems
Angenommen, das Werkzeugkoordinatensystem Nr. 1 soll wie in der Abbildung unten
definiert werden:
(In der Abbildung unten befinden sich die Einzelachsensystemkoordinaten aller Achsen bei 0.)

Yb

o e

(0) 10
\)/\
o—- —6
¢ © ® Py
e Werkzeugspitze
Zb

Die Nullpunktverschiebung von Werkzeugkoordinatensystem Nr. 1 ist gemaf der folgenden
Tabelle zu konfigurieren.

Nr. des Nullpunktverschiebung
Werkzeug-
koordinaten- X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
systems
1 10,000 21,000 -6,000 45,000
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(2) Positionierung mit der Nullpunktverschiebung eines Werkzeugkoordinatensystems
Wabhlen Sie das zu verwendende Werkzeugkoordinatensystem und fiihren die Positionierung
durch.
Im SEL-Programm verwenden Sie zur Auswahl einer Werkzeugkoordinatensystemnummer
den SLTL-Befehl.
Die ausgewahlte Werkzeugkoordinatensystemnummer bleibt auch nach der Beendigung des
Programms und nach einem Neustart gultig.

1) PTP-Positionierung der Werkzeugspitze im Werkzeugkoordinatensystem Nr. 1 an
Position Nr. 5 und Nr. 6 im Arbeitskoordinatensystem Nr. 1

Nr. des Arbeits- Nullpunktverschiebung
koordinaten-
systems X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
1 200,000 120,000 0,000 -25,000
Nr. des Nullpunktverschiebung
Werkzeug-
koordinaten- X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
systems
1 10,000 21,000 -6,000 45,000
Positions-Nr Koordinatendaten
' Achse 1 (X) | Achse 2 (Y) | Achse 3 (Z) | Achse 4 (R)
5 0,000 0,000 0,000 0,000
6 50,000 40,000 0,000 -45,000

Ywil
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2) CP-Positionierung der Werkzeugspitze im Werkzeugkoordinatensystem Nr. 1 an Position
Nr. 5 und Nr. 6 im Arbeitskoordinatensystem Nr. 2

Nr. des Arbeits- Nullpunktverschiebung
koordinaten-
systems X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
2 150,000 300,000 0,000 45,000
Nr. des Nullpunktverschiebung
Werkzeug-
koordinaten- X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]
systems
1 10,000 21,000 -6,000 45,000
Positions-Nr Koordinatendaten
' Achse 1 (X) | Achse 2 (Y) | Achse 3 (Z) | Achse 4 (R)
5 0,000 0,000 0,000 0,000
6 50,000 40,000 0,000 -45,000
Yw2

Xw2
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7.4.5 Einstellen von Parametern

Im Folgenden wird erlautert, wie die fur Arbeits- und Werkzeugkoordinatensysteme von
Linearachsen notwendigen Parameter eingestellt werden.

(1) Die Koordinatensystem-Definitionseinheit wird durch Einstellung des allen Achsen
gemeinsamen Parameter Nr. 55 (Koordinatensystemdefinition 1, Steuerung) auf

,1h* aktiviert.
Standard- . .
Nr. Parametername wert Elnga_be- Einheit Zugriffs- Anmerkungen
bereich recht
(Referenz)
Bits 0 bis 3: Auswahl fur
Koordinatensystem- 0 glljrl]tt}gelitesn
55 ggg;:f: 1 OH | FFFFFFFFH F (0: Ungiiltig,
9 1: Giiltig)
Bits 4 bis 31: Systemreserve

(2) Geben Sie die physikalischen Achsen fir die Koordinatenachsen (X-, Y-, Z- und R-Achse)
des Koordinatensystems im allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 56
(Koordinatensystemdefinition 1, Einstellung der Achsen) an.

Standard- Eingabe- Zugriffs-
Nr. Parametername wert berei Einheit Anmerkungen
ereich recht
(Referenz)
Bits 0 bis 3: X-Achsennr.
Bits 4 bis 7: Y-Achsennr.
Koordinatensystem- Bits 8 bis 11: Z-Achsennr.
56 Definition 1, OH 0- = Bits 12 bis 15: R-Achsennr.
Komponentenachsen- FFFFFFFFH Bits 16 bis 31: System-
Einstellung reserve
(Keine gultige Achse bei
Achsennr. = 0)

Wenn die folgenden Vorsichtshinweise missachtet werden, tritt der Fehler ,5CO0 Einstellfehler
der Koordinatensystem-Definition* auf.

 Die mdglichen Achsenschemas lauten XY, XYZ, XYZR und XYR.

« Eine physikalische Achse darf nicht mehrfach angegeben werden.

« Die Achsen, die als X-, Y- und Z-Achse angegeben werden, miissen Linearachsen sein
(Achsenspezifischer Parameter Nr. 1 = 0) und die Achse, die als R-Achse angegeben wird,
muss eine Rotationsachse sein (Achsenspezifischer Parameter Nr. 1 = 1).

« Achsen der folgenden Typen kénnen nicht angegeben werden.

[Synchronisierte Slaveachsen, Achsen mit aktiviertem unbegrenzten Hubmodus, Achsen
mit aktiviertem Abkirzungsmodus]

« Es kann vorkommen, dass nach dem Schreiben der Parameter — Neustart bei erstmaliger Aktivierung
der Koordinatensystem-Definitionseinheit durch Einstellung des allen Achsen gemeinsamen
Parameters Nr. 55 ein Fehler wie z.B. ,D41 Koordinatensystemdaten-Steuerbereich, ID-Fehler* auftritt.
Initialisieren Sie in einem solchen Fall den Speicher fiir die ,Koordinatensystem-Definitionsdaten® mit

Hilfe der PC-Software oder einem Handprogrammiergerat und starten anschlieBend die Steuerung neu.
« Die Angabe als Achse der Koordinatensystem-Definitionseinheit fihrt zu bestimmten Einschrankungen
im Betrieb. (Details siehe 3.1.)
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(3) Falls eine Achse im allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 56 als R-Achse angegeben
wird, stellen Sie auch den allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 57
(Koordinatensystemdefinition 1, Einstellung der Koordinatenrichtung der R-Achse) ein.

Standard- | g ane. Zugriffs-
Nr. Parametername wert 9a Einheit | <19 Anmerkungen
bereich recht
(Referenz)
Zusammenhang zwischen
Koordinatensvstem- Drehrichtung von X-Achse zu
- y Y-Achse und
Definition 1, R-Achsenrichtung im
57 | Koordinatenrichtungs- 0 0-1 F - . 9
. Basiskoordinatensystem
einstellung der ) . :
0: Gleiche Richtung
R-Achse :
1: Entgegengesetzte
Richtung

(Anmerkung) Der allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 57 definiert die Beziehungen
der X-, Y- und R-Achse im Basiskoordinatensystem.
Wird dieser Parameter nicht richtig eingestellt, werden die Achsen nicht
erwartungsgeman arbeiten.
Seien Sie bei der Einstellung dieses Parameters vorsichtig, da die Steuerung
nicht feststellen kann, ob die Einstellung richtig oder falsch ist.

Nehmen Sie die Einstellung des allen Achsen gemeinsamen Parameters Nr. 57 wie im
Folgenden beschrieben vor.

*Wenn die ,Positive Rb-Richtung” mit der ,Drehrichtung von der positiven Xb-Richtung zur
positiven Yb-Richtung“ Gbereinstimmt — ,0*

«Wenn die ,Positive Rb-Richtung” der ,Drehrichtung von der positiven Xb-Richtung zur positiven
Yb-Richtung“ entgegengesetzt ist — ,1°

(Beispiel) Im Achsenaufbau unten ist die positive Rb-Richtung (Uhrzeigersinn) der
Drehrichtung von der positiven Xb-Richtung zur positiven Yb-Richtung
R*' (Gegenuhrzeigersinn) entgegengesetzt. Daher ist der allen Achsen
gemeinsamen Parameter Nr. 56 auf 1 zu setzen.

Xb

¥ R oen
Z-Achse N | 4
N Yb €
v R-Achse
+
Achsenkoordinatensystem Basiskoordinatensystem

Abbildung: Beispiel fir Einheit
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7.4.6 Vorsichtshinweise

(1) Einschrankungen beim Betrieb der Achsen eines Koordinatensystems
In der folgenden Tabelle werden Falle aufgefuhrt, in denen fur den Betrieb der X-, Y- und
R-Achse in einer Koordinatensystem-Definitionseinheit Einschrénkungen gelten.

. . : Angegebene Achse

Eingeschrankte Operationen X Y Z R
Schubbetrieb (PUSH) A1 A1 o A
Bogenbewegungs-Z-Achse (ACHZ/PCHZ) A1 A1 o X
Palettierungs-XY-Achse (PASE/PAPS) o 0 o X
qus-/Bogenbewegung (CIRSIARCS)
3-dimensionale (CIRIARC) o o o X
Kreis-/Bogenbewegung
Bogenbowegung it (CRZARCD) ||
Mittelpunktangabe ( )

" o: Zulassig  A: Unter Bedingungen zulassig  x: Unzulassig ||

(*1) Nur zulassig, wenn die betriebene physikalische Achse eine einzelne der angegebenen
Achse entsprechende Achse ist

(*2) Nur zulassig, wenn es sich bei den betriebenen Achsen um insgesamt zwei Achsen
handelt

Beispiel: Angabe der X-Achse fur einen PUSH-Befehl
1) Die R-Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems ist 0 (z.B. im
Arbeitskoordinatensystem Nr. 0)
— Zulassig (nur die X-Achse wird verfahren)
2) Die R-Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems ist nicht O
— Unzulassig (sowohl die X- als auch Y-Achse miissen verfahren werden)

- -

» Yb v » Yb

Ywn

» Ywn

Xb Xb

\j

Xwn Xwn

o: Zulassig x: Unzulassig
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(2)

(3)

(4)

(5)

(6)

(7)

(8)

Wahrend des Betriebs entweder der X- oder Y-Achse (oder R-Achse) mit einem
SEL-Programm oder Uber PC-Software oder Handprogrammiergerat kénnen die X- und
Y-Achse (und R-Achse) nicht in einem anderen SEL-Programm verwendet werden.

Zum Betrieb entweder der X- oder Y-Achse (oder R-Achse) muss grundsatzlich sowohl bei
der X- als auch Y-Achse (und R-Achse) der Servo eingeschaltet und eine
Referenzpunktfahrt ausgefiihrt worden sein. Der Versuch, einen Verfahrvorgang
auszufuhren, wenn diese Bedingungen nicht erfilllt sind, kann zu einem Fehler fihren.

Wenn im Positionsbearbeitungsfenster der PC-Software oder des Handprogrammiergerats
(sofern mit der Funktion kompatibel) der Servo der Achsen der
Koordinatensystem-Definitionseinheit ein- oder ausgeschaltet wird, gilt dies fur alle Achsen
der jeweiligen Einheit.

Bei der Durchfiihrung des CP-Betriebs mit der R-Achse bei Einstellung der
Nullpunktverschiebung des Werkzeugkoordinatensystems werden die
Betriebsgeschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung der X- und Y-Achse
eingeschréankt, sodass die angegebene Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung
nicht Uberschritten werden. Auch wenn die angegebene Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzégerung daher identisch sind, resultiert bei einer gré3eren
Werkzeuglange (Abstand der Werkzeugspitze vom Werkzeugbefestigungs-Bezugspunkt)
tendenziell eine geringere tatsachliche Betriebsgeschwindigkeit.

Wenn versucht wird, den CP-Betrieb oder Jog-Betrieb im Arbeits- oder
Werkzeugkoordinatensystem durchzufiihren, wahrend sich die
Koordinatensystem-Definitionseinheits-Achse auRerhalb der Software-Endschalter befindet,
kann der Fehler ,C73" auftreten. Verwenden Sie in diesem Fall die PC-Software oder ein
Handprogrammiergerat und joggen die Achse im Achsenkoordinatensystem in den Bereich
innerhalb der Software-Endschalter.

Wen nein Geschwindigkeitsanderungsbefehl fir den CP-Betrieb ausgegeben wird, der die
R-Achse einschliel3t, kann die Spezifikation unter bestimmten Bedingungen eingeschrankt
sein. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt tber den CHVL-Befehl.

Wenn eine synchronisierte Masterachse als Achse einer
Koordinatensystem-Definitionseinheit angegeben wird, sind die jeweiligen synchronisierten
Slaveachsen als Achsen auf3erhalb der Einheit zu behandeln (* Die Operation wird wie bei
der gewdhnlichen Verwendung mit der synchronisierten Masterachse synchronisiert). Das
Arbeitskoordinatensystem und das Werkzeugkoordinatensystem werden daher bei der
Anzeige der aktuellen Position der Slaveachsen nicht bertcksichtigt und es werden die
Werte der Achsenkoordinatensysteme angegeben.
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Kapitel 8 Garantie

8.1 Garantiezeitraum

Die Garantie endet nach Ablauf der folgenden Fristen (maf3geblich ist das jeweils friihere
Datum):

¢ 18 Monate nach der Auslieferung durch uns

¢ 12 Monate nach der Anlieferung an einem bestimmten Ort

8.2 Garantieumfang

Die Garantie fur unsere Produkte gilt, wenn alle der folgenden Bedingungen erfillt sind.

Fehlerhafte Produkte, die von der Garantie abgedeckt werden, werden kostenlos ersetzt oder

repariert, wenn:

(1) der fragliche Defekt oder das Problem das Produkt betrifft, wie es von uns oder einem
unserer Vertragshandler geliefert wurde.

(2) der fragliche Defekt oder das Problem wahrend des Garantiezeitraums aufgetreten ist.

(3) der fragliche Defekt oder das Problem aufgetreten ist, wahrend das Produkt fiir einen
geeigneten Zweck unter den Bedingungen und in den Umgebungen, die im

Betriebshandbuch und Katalog beschrieben werden, verwendet wurde.

(4) der fragliche Defekt oder das Problem durch technische oder Qualitadtsméangel unseres

Produkts verursacht wurde.

Defekte aus den folgenden Griinden sind von der Garantie ausgeschlossen:

[1]
(2]

3]
[4]
[5]

[6]
[7]

Alle Grunde auf3er dem Produkt selbst

Modifikationen oder Reparaturen, die nicht von uns durchgefiihrt wurden (auf3er eine
solche Modifikation oder Reparatur wurde von uns genehmigt)

Probleme, die nach dem Stand der Wissenschaft oder Technik zum Zeitpunkt der
Auslieferung durch 1Al nur schwer vorhersehbar waren

Naturkatastrophen, von Menschen verursachte Katastrophen und Ereignisse oder Unflle,
fur die wir nicht verantwortlich sind

Naturliches Verblassen der Farbe oder andere gewthnliche Alterungserscheinungen
Verschleil3, Verbrauch oder andere zu erwartende Abnutzungserscheinungen
Gerausche, Vibrationen oder andere subjektive Wahrnehmungen, die die Funktion oder
Instandhaltung der Anlage nicht beeintrachtigen

Die Garantie gilt ausschlieRlich fir das gelieferte Produkt. Mittelbare Schaden, die durch einen
Defekt unseres Produkts entstehen, sind von der Garantie ausgeschlossen.

8.3

Inanspruchnahme der Garantie

Um Reparaturleistungen unter der Garantie in Anspruch zu nehmen, muss Produkt 1Al
Ubergeben werden.

8.4 Haftungsbeschrankung

(1) Wir sind nicht verantwortlich fur spezielle, mittelbare oder passive Schéaden, z. B.
Einnahmeausfalle durch oder in Verbindung mit unserem Produkt.

(2) Wir sind nicht verantwortlich fir Programme oder Steuerverfahren, die vom Kunden zum
Betrieb unserer Produkte erstellt wurden, oder fur die Resultate solcher Programme oder
Steuerverfahren.
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8.5

(1)

(2)

(3)

8.6

Konformitét mit relevanten Normen/Vorschriften usw.
und Eignung fir Anwendungen

Falls unser Produkt mit einem anderen vom Kunden verwendeten Produkt, System, Gerat
usw. kombiniert wird, muss der Kunde zunachst die relevanten Normen, Vorschriften
und/oder Regeln tberprifen. Der Kunde ist auBerdem dafiir verantwortlich, sicherzustellen,
dass eine solche Kombination mit unserem Produkt den relevanten Normen usw. entspricht.
In einem solchen Fall sind wir nicht fiir die Konformitéat unseres Produkts mit den relevanten
Normen usw. verantwortlich.

Unser Produkt ist fir den allgemeinen Einsatz in der Industrie bestimmt. Es ist nicht fur die
folgenden Anwendungen gedacht oder konstruiert, die ein hohes Mal3 an Sicherheit
erfordern. Daher kann das Produkt im Allgemeinen nicht fur solche Anwendungen eingesetzt
werden. Kontaktieren Sie uns, falls Sie das Produkt fir eine der folgenden Anwendungen
einsetzen missen:

[1] Medizinische Geréate zur Erhaltung, Uberwachung oder anderweitigen Beeinflussung
des 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.)

[4] Gerate zur Handhabung von Kulturgitern, Kunst oder anderen unersetzlichen Objekten

Kontaktieren Sie uns schnellstmdglich, wenn unser Produkt unter Bedingungen oder in
Umgebungen verwendet werden soll, die nicht im Katalog oder Betriebshandbuch
angegeben wurden.

Serviceumfang

Der Preis des gelieferten Produkts enthalt nicht die Kosten der Programmierung, Entsendung
von Technikern usw. Daher werden die folgenden Dienstleistungen auch wahrend des
Garantiezeitraums separat in Rechnung gestellt:

[1]
(2]
3]
[4]

Beratung zu Installation/Einstellung und Beobachtung eines Probebetriebs
Wartung/Inspektion

Technische Beratung und Schulung zu Bedienung, Verkabelung usw.

Technische Beratung und Schulung zur Programmierung und andere Leistungen im
Zusammenhang mit Programmen
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MseErL

Revisionsverlauf

Revisionsdatum

Beschreibung der Revision

2014.07

2014.08

2015.04

2016.01

2016.02

2016.04

2017.05

2018.05

Erste Auflage

Zweite Auflage
PC/PG-Typ hinzugefiigt

Auflage 2C

S. 23: Modellbezeichnung der PC-Software korrigiert
S. 25: SCARA-Modellbezeichnungen hinzugefiigt

S. 27: Auswahl des Trennschalters hinzugeftugt

Dritte Auflage
Hinweise fir die Hochauflosung-Batterielos-Absolutausfiihrung hinzugefiigt
(Kapitel 5 ,I/O-Parameter”, Kapitel 6 ,Fehlerbehebung“, S. 26, 43 und 73)

Vierte Auflage

Auflage 4B
S. 23 bis 26: Neue Feldbusse hinzugefiigt

Funfte Auflage
PCF/PGF-Typ hinzugefiigt

Auflage 5B

Werkseinstellung der Parameter fur Feldnetzwerktypen geéndert

1.2,2.2.1 Beschreibungen fur Fehlerstromschutzschalter Giberarbeitet

1.1.5 Modellbezeichnung fur Wrist unit hinzugefigt

1.4.2 Widerstandwert im Schaltplan der PIO-Schnittstellen korrigiert

3.4.3 Beschreibung fur 7-Segment-Anzeige durch SEL-Programm
Uberarbeitet

5.1 I/O-Parameter Nr. 116, 135 und 347 hinzugefiigt

5.2 Allen Achsen gemeinsame Parameter Nr. 55 bis 57 hinzugefligt
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Quality and Innovation

I1A I Corporation

Hauptgeschaftssitz: 577-1 Obane Shimizu-KU Shizuoka City Shizuoka 424-0103, Japan
TEL +81-54-364-5105 FAX +81-54-364-2589
Webseite: www.iai-robot.co.jp/

Technischer Support in USA, Europa und China verflugbar

IA Il America, Inc.

Hauptgeschaftssitz: 2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, USA
TEL (310) 891-6015 FAX (310) 891-0815
Niederlassung Chicago: 110 East State Parkway, Schaumburg, IL 60173, USA
TEL (847) 908-1400 FAX (847) 908-1399
Niederlassung Atlanta: 1220 Kennestone Circle, Suite 108, Marietta, GA 30066, USA
TEL (678) 354-9470 FAX (678) 354-9471
Webseite: www.intelligentactuator.com

IA I Industrieroboter GmbH

Ober der Réth 4, D-65824 Schwalbach am Taunus, Deutschland
TEL 06196-88950 FAX 06196-889524

I1A |l (Shanghai) Co.,Ltd.

SHANGHAI JIAHUA BUSINESS CENTER A8-303, 808, Honggiao Rd. Shanghai 200030, China
TEL 021-6448-4753 FAX 021-6448-3992
Webseite: www.iai-robot.com

IA I Robot (Thailand) Co., Ltd.

825 Phairojkijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD., Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand
TEL +66-2-361-4458 FAX +66-2-361-4456

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