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Bitte vor der Verwendung lesen

Herzlichen Dank für den Kauf unseres Produkts.

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

Lesen Sie dieses Handbuch vor der Verwendung gründlich durch und stellen sicher, dass Sie den
Inhalt vollständig verstanden haben, um den sicheren Betrieb des Produkts zu gewährleisten.
Die beiliegende DVD enthält das Betriebshandbuch für 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, nötigenfalls schnell nachschlagen können.

[Wichtig]

• Bei diesem Dokument handelt es sich um die Originalanleitung.
• Das Produkt darf auf keine Weise verwendet werden, die nicht ausdrücklich in diesem

Handbuch angegeben wird. IAI übernimmt keine Haftung für die Folgen einer
Verwendungsweise, die hierin nicht beschrieben wird.

• Die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen können zum Zweck der
Produktverbesserung auch ohne vorherige Ankündigung geändert werden.

• Bei Fragen oder Kommentaren zum Inhalt dieses Handbuchs wenden Sie sich bitte an
eine IAI-Verkaufsstelle in Ihrer Nähe.

• 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

Überprüfen Sie vor der Erstinbetriebnahme dieses Produkts die Sicherheitshinweise im nächsten
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:  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 Schäden am Werkstück verursachen.

 Achten Sie darauf, den Roboter mit der Herstellungsnummer anzuschließen,
die auf der Steuerung angegeben ist.
Bei Anschluss eines anderen Geräts können Betriebsfehler auftreten.

Nein → 

↓ 

 ↓ 

Nein
→ 

IAI oder IAI-Händler kontaktieren.

↓ Ja 

Nein → 

↓ 

Prüfpunkt
Zeigt das Anzeigefenster „ “ an?

Zur Kontrolle des Alarmtyps Teach-Werkzeug wie PC anschließen und
geeignete Maßnahmen ergreifen.
 Beim PIO-Typ muss die I/O-Spannung bereitgestellt werden.

(Wenn keine I/O verwendet werden, I/O-Parameter Nr. 10 auf 0 setzen.)
 Beim Feldbustyp den oberen Master anschließen.

(I/O-Parameter Nr. 18 auf 0 setzen, wenn der Master nicht
angeschlossen wird)

Prüfpunkt
Prüfen, dass „Servo-ON: SV“ in einem Teach-Werkzeug (z. B. PC)
eingeschaltet ist.

Sicherheitsprüfung
Arbeitet die Not-Aus-Schaltung (Antriebsabschalt-Schaltung) ordnungsgemäß und schaltet
den Servo aus?

Not-Aus-Schaltung
überprüfen.

Nein → 

↓ Ja 

Achsenbetriebstest
Durch Joggen prüfen, dass eine störungsfreie Bewegung über den gesamten Hubbereich möglich ist.

Bei Alarmausgabe den PC oder das
Handprogrammiergerät anschließen und den
Alarmtyp kontrollieren, um eine geeignete
Abhilfemaßnahme zu bestimmen.

↓ Ja 

↓ 

↓ Ja 

Lieferung überprüfen
Ist die Lieferung vollständig?

Vorsicht  Aus Sicherheitsgründen wird empfohlen, die Sicherheitsgeschwindigkeit für die ersten
Verfahrvorgänge 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 Ihre Hand verletzen könnte.

Installation und Anschluss [s. Kap. 1 und 2.1]
Achse und Steuerung installieren und verkabeln.

Prüfpunkt
• Ist die Rahmenmasse (FG) und Schutzerde (PE) angeschlossen? • Wurden Entstörungsmaßnahmen getroffen?

Spannungsversorgung und Alarmkontrolle
Teach-Werkzeug wie PC anschließen, Betriebsmodusschalter auf MANU stellen und Spannung der Einheit einschalten.

Servo-EIN
Servo über Teach-Werkzeug wie PC einschalten.

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

Vorsicht
Achten Sie bei diesem Vorgang darauf, dass sich die Achse so weit wie möglich vom mechanischen Anschlag oder
anderen Hindernissen entfernt befindet.
Entfernen Sie die Achse, wenn sie sich in der Nähe eines Hindernisses befindet. Wenn die Achse beim Einschalten
des Servos einen mechanischen Anschlag oder ein Hindernis kontaktiert, kann ein Alarm ausgelöst werden.
Wenn der Servo wiederholt an der gleichen Position ein- und ausgeschaltet wird, kann sich der Schlitten durch sein
Eigengewicht geringfügig nach unten bewegen. Achten Sie darauf, dass Ihre Hand nicht getroffen oder das Werkstück
beschädigt wird.



1

Sicherheitshinweise

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

Sicherheitsvorkehrungen für unsere Produkte
Die allgemeinen Sicherheitsvorkehrungen für den Betrieb unserer Roboter werden im Folgenden
beschrieben.

Nr. Vorgang Beschreibung
1 Modellauswahl ● Da dieses Produkt nicht für Anwendungen, die ein hohes Maß an 

Sicherheit verlangen, entwickelt oder konstruiert wurde, kann es eine
Gefahrenquelle für den Menschen darstellen. Verwenden Sie dieses
Produkt daher nicht für die folgenden Anwendungen:
1) Medizinische Geräte zur Erhaltung, Überwachung 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

explosionsgefährliche Substanzen auftreten.
2) Orte, an denen Strahlung auftreten kann.
3) Orte, an denen die Umgebungstemperatur oder relative

Luftfeuchtigkeit den zulässigen Bereich übersteigt.
4) Orte, die direkter Sonneneinstrahlung oder Wärmestrahlung von einer

großen Wärmequelle ausgesetzt sind.
5) Orte, an denen es zu Kondensation aufgrund großer

Temperaturschwankungen kommt.
6) Orte, an denen korrosive Gase auftreten (Schwefel- oder Salzsäure).
7) Orte, an denen Staub, Salz oder Eisenpulver in größeren Mengen

auftreten können.
8) Orte, die direkten Vibrationen oder Stößen ausgesetzt sind.

● Wählen Sie zum vertikalen Betrieb einer Achse ein Modell, das über eine 
Bremse verfügt. Bei Auswahl eines Modells ohne Bremse kann der
bewegliche Teil bei einer Unterbrechung der Spannungsversorgung
herabfallen und Verletzungen oder Schäden am Werkstück verursachen.
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Nr. Vorgang Beschreibung
2 Transport ● Lassen Sie das Tragen schwerer Objekte von zwei oder mehr Personen 

durchführen oder setzen Sie Hilfsmittel wie einen Kran ein.
● Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgeführt wird, müssen 

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

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

● Führen Sie den Transport mit Hilfe geeigneter Transportmittel durch. 
Achsen, die zum Transport mit einem Kran geeignet sind, verfügen über
Ösen 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 Gegenstände, die zu einer Verformung führen könnten, 

auf die Verpackung stellen.
● Bei Verwendung eines Krans mit einer Tragfähigkeit von 1 t oder höher ist 

ein Kranführer einzusetzen, der in der Bedienung des Krans und im
Umgang mit Anschlagmitteln ausgebildet wurde.

● Stellen Sie bei der Verwendung eines Krans oder ähnlichen Geräten 
sicher, dass die Last nicht die Tragfähigkeit des Geräts überschreitet.

● Verwenden Sie einen für 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 hängen. 
● Vom Bereich unterhalb einer mit einem Kran angehobenen Last 

fernhalten.
3 Lagerung und

Schutzmaßnahmen
● Für die Lagerumgebung gelten die gleichen Anforderungen wie für 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.

4 Installation und
Start

(1) Installation von Robotereinheit, Steuerung usw.
● Achten Sie darauf, das Produkt (einschließlich Werkstück) sicher zu 

halten und zu befestigen. Durch das Herabfallen oder unbeabsichtigte
Bewegungen des Produkts könnte es zu Sachschäden oder Verletzungen
kommen.
Treffen Sie auch Vorkehrungen gegen das Um- oder Herabfallen im Falle
von Naturereignissen wie Erdbeben.

● Nicht auf das Produkt steigen oder Gegenstände auf das Produkt stellen. 
Andernfalls kann es zu Sturzunfällen, Verletzungen, der Beschädigung
des Produkts durch das Herabfallen eines Gegenstands, zu
Funktionsstörungen, einer Leistungsminderung oder einer Reduzierung
der Lebensdauer des Produkts kommen.

● Sorgen Sie bei Verwendung des Produkts an den unten angegebenen 
Orten für ausreichende Abschirmung bzw. Schutzvorrichtungen.
1) Orte, an denen Elektrorauschen auftritt.
2) Orte, an denen starke elektrische oder magnetische Felder auftreten.
3) Orte, in deren Nähe Stromleitungen verlaufen.
4) Orte, an denen das Produkt mit Wasser, Öl oder Tropfen von

Chemikalien in Kontakt kommen kann.
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Nr. Vorgang Beschreibung
4 Installation und

Start
(2) Verkabelung
● Verwenden Sie zum Anschließen von Steuerung und Achse sowie des 

Handprogrammiergeräts nur Originalkabel von IAI.
● Kabel nicht beschädigen, gewaltsam biegen oder aufwickeln. Nicht an 

Kabeln ziehen oder mit schweren Objekten quetschen. Andernfalls kann
es zu Stromverlusten oder zur Beeinträchtigung des Leitungsdurchgangs
kommen, wodurch Brände, Stromschläge oder Fehlfunktionen verursacht
werden können.

● Verkabeln Sie das Produkt ordnungsgemäß, nachdem die 
Spannungsversorgung unterbrochen wurde.

● Achten Sie beim Anschluss der DC-Spannungsversorgung (+24V) auf die 
richtige Polarität (Plus/Minus). Ein fehlerhafter Anschluss kann zu
Bränden, Produktschäden oder Fehlfunktionen führen.

● Schließen Sie die Kabel und Stecker sicher an, so dass sie sich nicht 
lösen oder lockern können. Andernfalls können Brände, Stromschläge
oder Fehlfunktionen des Produkts die Folge sein.

● Niemals die mit dem Produkt gelieferten Kabel zur Verkürzung oder 
Verlängerung schneiden und/oder neu mit Steckern versehen. Dies
könnte zu Bränden oder Fehlfunktionen des Produkts führen.

(3) Erdung
● Die Erdung muss fehlerfrei installiert werden, um Stromschläge und 

elektrostatische Aufladung zu verhindern, die Störsicherheit zu
verbessern und unerwünschte elektromagnetische Strahlung zu
unterdrücken.

● Verwenden Sie für den Erdungsanschluss der Steuerung und der 
Erdungsplatte des Steuerschranks ein verdrilltes Zweidrahtkabel mit
einem Drahtquerschnitt von 0,5 mm2 (AWG20 oder äquivalent) oder
mehr. Die Schutzerdung erfordert die Auswahl eines geeigneten
Drahtquerschnitts, der für die Last geeignet ist. Führen Sie die
Verkabelung entsprechend der Spezifikation durch (technische Normen
für Elektrogeräte).

● Stellen Sie eine Erdung der Steuerung nach Klasse D sicher (vormals 
Klasse III mit einem Erdungswiderstand von 100 Ω oder weniger).
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Nr. Vorgang Beschreibung
4 Installation und

Start
(4) Sicherheitsmaßnahmen
● Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgeführt wird, müssen 

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

● Treffen Sie Sicherheitsmaßnahmen (z. B. Vorsehen eines Schutzzauns), 
um den Zugang zum Roboterbetriebsbereich zu verhindern, während das
Produkt in Betrieb oder betriebsbereit ist. Kontakt mit dem Roboter
während des Betriebs kann zu schweren oder tödlichen Verletzungen
führen.

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

● Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit allein 
durch Einschalten der Spannungsversorgung zu verhindern. Missachtung
kann zu Verletzungen oder Schäden am Produkt durch einen plötzlichen
Start führen.

● Treffen Sie Sicherheitsvorkehrungen, um einen Start der Einheit allein 
durch Zurücksetzen des Not-Aus-Zustands oder durch
Netzwiederherstellung zu verhindern. Missachtung kann zu
Stromschlägen oder Verletzungen durch eine unerwartete
Wiederherstellung der Spannungsversorgung führen.

● Bringen Sie vor der Durchführung von Installations- oder 
Einstellungsarbeiten ein Schild mit dem Hinweis „ARBEITEN IM GANGE.
STROM NICHT EINSCHALTEN.“ an. Unbeabsichtigtes
Wiedereinschalten könnte zu Stromschlägen oder Verletzungen führen.

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

● Aus Sicherheitsgründen Schutzhandschuhe, Schutzbrille, 
Sicherheitsschuhe oder andere erforderliche Ausrüstung tragen, wo
geboten.

● Nicht Finger oder Gegenstände in die Öffnungen des Produkts stecken. 
Missachtung kann zu Verletzungen, Stromschlägen, Schäden am Produkt
oder Bränden führen.

● Achten Sie beim Lösen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse 
darauf, dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse
nicht Ihre Hand treffen oder ein Werkstück beschädigen kann.
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Nr. Vorgang Beschreibung
5 Teachen ● Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgeführt wird, müssen 

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

● Halten Sie sich beim Teachen nach Möglichkeit außerhalb des 
Schutzzauns auf. Wenn die Durchführung innerhalb des Schutzzauns
unvermeidlich ist, sind „betriebstechnische Vorschriften“ bereitzustellen
und die Bedienpersonen darüber in Kenntnis zu setzen.

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

● Bei der Durchführung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss eine 
Person die Bedienpersonen überwachen, damit der Betrieb bei Auftreten
eines Fehlers unterbrochen werden kann. Passen Sie auf, dass niemand
anderes unachtsam Schalter betätigt.

● Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis „ARBEITEN IM 
GANGE“ an.

● Achten Sie beim Lösen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse 
darauf, dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse
nicht Ihre Hand treffen oder ein Werkstück beschädigen kann.

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

6 Testlauf ● Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgeführt wird, müssen 
die Rollen des Anweisenden und der Anweisungsempfänger klar verteilt
sein. Stellen Sie eine gute Kommunikation aller Beteiligten sicher, um die
Personensicherheit zu gewährleisten.

● Führen Sie nach dem Teachen oder Programmieren einen schrittweisen 
Testlauf durch, bevor Sie zum automatischen Betrieb übergehen.

● Bei der Durchführung von innerhalb des Schutzzauns müssen für den 
Testlauf wie auch für das Teachen die festgelegten Betriebsverfahren
beachtet werden.

● Testen Sie die Programmausführung bei Sicherheitsgeschwindigkeit. 
Missachtung könnte zu Unfällen durch unerwartete Abläufe aufgrund
eines Programmfehlers führen.

● Bei eingeschalteter Spannungsversorgung nicht die Klemmen oder 
verschiedenen Einstellschalter berühren. Missachtung könnte zu
Stromschlägen oder Fehlfunktionen führen.

7 Automatischer
Betrieb

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

● Vergewissern Sie sich vor Aufnahme des automatischen Betriebs, dass 
alle Peripheriegeräte für den automatischen Betrieb bereit sind und kein
Alarm vorliegt.

● Der automatische Betrieb muss von außerhalb des Schutzzauns gestartet 
werden.

● Wenn das Produkt unnormale Wärme, Rauch, ungewöhnlichen Geruch 
oder Geräusche erzeugt, stoppen Sie das Gerät sofort und unterbrechen
die Spannungsversorgung. Missachtung kann zu Bränden oder Schäden
am Produkt führen.

● Unterbrechen Sie im Fall eines Netzausfalls die Spannungsversorgung. 
Missachtung könnte zu einem plötzlichen Start des Produkts bei der
Netzwiederherstellung und in der Folge Verletzungen oder Schäden am
Produkt führen.
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Nr. Vorgang Beschreibung
8 Wartung und

Inspektion
● Wenn die Arbeit von zwei oder mehr Personen durchgeführt wird, müssen 

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

● Führen Sie alle Arbeiten nach Möglichkeit von außerhalb des 
Schutzzauns durch. Wenn die Durchführung innerhalb des Schutzzauns
unvermeidlich ist, sind „betriebstechnische Vorschriften“ bereitzustellen
und die Bedienpersonen darüber in Kenntnis zu setzen.

● Wenn die Durchführung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns 
unvermeidlich ist, schalten Sie grundsätzlich die Spannungsversorgung
aus.

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

● Bei der Durchführung von Arbeiten innerhalb des Schutzzauns muss eine 
Person die Bedienpersonen überwachen, damit der Betrieb bei Auftreten
eines Fehlers unterbrochen werden kann. Passen Sie auf, dass niemand
anderes unachtsam Schalter betätigt.

● Bringen Sie gut sichtbar ein Schild mit dem Hinweis „ARBEITEN IM 
GANGE“ an.

● Verwenden Sie für die Linearführungen und Kugelumlaufspindeln 
geeignetes Schmierfett gemäß dem entsprechenden Betriebshandbuch.

● Keine Prüfung der Durchschlagfestigkeit durchführen. Dies könnte zu 
Produktschäden führen.

● Achten Sie beim Lösen der Bremse einer vertikal ausgerichteten Achse 
darauf, dass eine unter Einfluss der Schwerkraft herabfallende Achse
nicht Ihre Hand treffen oder ein Werkstück beschädigen kann.

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

● Achten Sie darauf, nicht die Abdeckung oder nicht angezogene 
Schrauben zu verlieren und den ursprünglichen Zustand des Produkts
nach Wartungs- und Inspektionsarbeiten wiederherzustellen.
Die Verwendung in nicht ordnungsgemäßem Zustand kann zu Schäden
am Produkt oder Verletzungen führen.

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

9 Modifikation und
Zerlegung

● Das Produkt nicht zerlegen/wieder zusammenbauen oder nicht 
angegebene Wartungsteile nach eigener Einschätzung verwenden.

10 Entsorgung ● Entsorgen Sie das Produkt ordnungsgemäß als Industrieabfall, wenn es 
nicht mehr verwendet werden kann oder nicht mehr benötigt wird.

● Achten Sie beim Entfernen der Achse zur Entsorgung darauf, dass 
Komponenten beim Lösen der Schrauben abfallen können.

● Nicht durch Verbrennen entsorgen. 
Das Produkt könnte ansonsten explodieren oder toxische Gase
erzeugen.

11 Sonstiges ● Wenn Sie die Unterstützung von medizinischen Geräten wie z. B. eines 
Herzschrittmachers benötigen, begeben Sie sich nicht die in die Nähe
des Produkts oder der Kabel. Die könnte den Betrieb des medizinischen
Geräts beeinträchtigen.

● Lesen Sie zur Einhaltung internationaler Normen das Handbuch 
„Konformität mit internationalen Normen“, wenn notwendig.

● Befolgen Sie bei der Handhabung von Achsen und Steuerungen das 
jeweilige Betriebshandbuch, um die Sicherheit zu gewährleisten.
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Vorsichtshinweise
Die Hinweise in den Betriebshandbüchern der verschiedenen Modelle werden entsprechend der
Warnstufe wie folgt durch die Begriffe „Gefahr“, „Warnung“, „Vorsicht“ und
„Achtung“ gekennzeichnet.

Stufe Risiko-/Schadensgrad Symbol

Gefahr
Dieses Symbol weist auf eine Gefahr hin, die bei
unsachgemäßem Umgang mit dem Produkt zu schweren oder
tödlichen Verletzungen führt.

Gefahr

Warnung
Dieses Symbol weist auf eine potentielle Gefahr hin, die bei
unsachgemäßem Umgang mit dem Produkt zu schweren oder
tödlichen Verletzungen führen könnte.

Warnung

Vorsicht
Dieses Symbol weist auf eine potentielle Gefahr hin, die bei
unsachgemäßem Umgang mit dem Produkt zu leichten
Verletzungen oder Sachschäden führen könnte.

Vorsicht

Achtung
Dieses Symbol weist auf ein geringeres Verletzungsrisiko hin.
Die Hinweise müssen jedoch beachtet werden, um den
ordnungsgemäßen Gebrauch des Produkts sicherzustellen.

Achtung
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Für die verschiedenen Steuerungsmodelle geeignete Achsen

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

Nr. Modell Typ Ansteuerbare Achsen

1 MSEL-PCX3 Standardausführung
Power-CON SCARA-Roboter

2 MSEL-PGX3
Mit Sicherheitskategorien konforme
Ausführung*2

3 MSEL-PCX4 Standardausführung
Power-CON SCARA-Roboter +
maximal 1 zusätzliche Achse

4 MSEL-PGX4
Mit Sicherheitskategorien konforme
Ausführung*2

5 MSEL-PC Standardausführung Mehrere Achsen (bis zu 4
Achsen)*1

(ohne Hochlastachsen)6 MSEL-PG
Mit Sicherheitskategorien konforme
Ausführung*2

7 MSEL-PCF Hochlastausführung
Mehrere Achsen (bis zu 4
Achsen)*1

(mit an 1. Achse oder 1. und 2.
Achsen angeschlossenen
Hochlastachsen)

8 MSEL-PGF
Mit Sicherheitskategorien konforme
Hochlastausführung*2

*1 ROBO Cylinder RCP2/RCP3/RCP4/RCP5/RCP6
*2 Kategorie B bis 3
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Sicherheitsvorkehrungen für den Betrieb

1. Die Vorgaben hinsichtlich Zustand, Umgebung und Spezifikationsbereich des
Produkts befolgen
Andernfalls könnten eine geringere Produktleistung oder Funktionsstörungen resultieren.

2. Vor dem Wiedereinschalten der Spannung mindestens 5 Sekunden warten
Aus technischen Gründen kann kein ordnungsgemäßer Start durchgeführt werden, wenn die
Zeit vom Ausschalten bis zum Wiedereinschalten zu kurz ist.

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

4. Daten für Geräteausfall sichern
In der Steuerung registrierte Daten wie Positionsdaten, Programme und Parameter werden im
nichtflüchtigen Speicher gespeichert. Daher verlieren Sie die Daten bei Stromausfällen in der
Regel nicht. Denken Sie jedoch daran, eine Sicherheitskopie der neuesten Daten anzulegen,
damit eine schnelle Wiederherstellung möglich 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.

5. 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 Handprogrammiergeräts ein. [Siehe das in
Abschnitt 1.1.2, „Teach-Werkzeug (Option)“ angegebene Betriebshandbuch des
Teach-Werkzeugs.]
Wenn die Batterie vollständig 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 vollständig 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. Übertragen von PIO-Signalen zwischen Steuerungen
Beachten Sie bei der Übertragung von PIO-Signalen zwischen Steuerungen Folgendes.
Wenn es erforderlich ist, zwischen zwei Geräten mit unterschiedlicher Abtastzeit Daten zu
übertragen, ist zum sicheren Lesen des Signals ein Zeitraum notwendig, der länger ist als die
längere der Abtastzeiten. Um die sichere Beendigung des Prozesses zu gewährleisten,
empfehlen wir, eine Timer-Einstellung zu wählen, die mehr als das Zweifache der längeren
Abtastzeit beträgt.

● Darstellung des Betriebs 

Wenn außerdem 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 ändert, bis die andere Seite den Lesevorgang abgeschlossen hat. Darüber
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 berücksichtigen.

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

7. Einstellung SPS-Timer (Referenz)
Wählen Sie für 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 durchgeführt, wie wenn der Timer nicht eingestellt ist, wodurch
eine Störung auftreten könnte.
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“.

Wie im Diagramm zu sehen, stimmen die
Eingabe- und Ausgabezeiten der zwei Geräte
mit unterschiedlichen Abtastzeiten bei der
Signalübertragung nicht überein.
Es gibt keine Garantie, dass die SPS das
Signal liest, sobald das Steuerungssignal
eingeschaltet wird.
Nehmen Sie in diesem Fall die Einstellung so
vor, dass das Signal nach einer bestimmten
Zeit gelesen wird, die länger ist als die längere
Abtastzeit, damit sichergestellt ist, dass der
Lesevorgang auf der SPS-Seite erfolgreich
verläuft.
Das Gleiche gilt, wenn das Signal auf der
Steuerungsseite gelesen wird.
In diesem Fall empfehlen wir, für die
Timer-Einstellung den zwei- bis vierfachen
Wert der Abtastzeit zu wählen.
Eine Einstellung unterhalb der Abtastzeit ist
gefährlich, 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 durchführt, erkennt die
Steuerung für diesen Zeitraum den gleichen
Ausgangsstatus.

Steuerung
(Abtastzeit wenige ms) (Anm. 1)

SPS
(z. B. Abtastzeit 20 ms)

Ausgabe-
Prozess

Eingabe-
Prozess
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8. Achsen in Batterielos-Absolutausführung mit Ausnahme von SCARA-Achsen
Bei Achsen in Absolutausführung ohne Batterie ist über einen Parameter die Einstellung auf
Absolutausführung oder Inkrementalausführung möglich.
 Parameter Nr. 38 Geber ABS/INK-Ausführung

Einstellwert 0 = Inkrementalausführung
Einstellwert 2 = Absolutausführung

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

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 × 0,025 [mm]
SCARA-Achse : J1-, J2-Achse 4,9 [mm] · · Ausführung mit Armlänge 350 mm

4,3 [mm] · · Ausführung mit Armlänge 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 überschritten sind,
wird kein Fehler ausgegeben.
Die Überwachung der Software-Endschalter startet erst, wenn die Achse in den zulässigen
Bereich bewegt wurde.
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Konformität mit internationalen Normen

MSEL-Steuerungen erfüllen die folgenden internationalen Normen:
Ausführlichere Informationen finden Sie im Handbuch „Konformität mit internationalen
Normen“ (MD0287).

RoHS-Richtlinie CE-Kennzeichen UL
  (außer PCX) Noch offen
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Bezeichnung der Komponenten und Funktion
[1] PC/PG/PCF/PGF-Typ (für kartesische und Einachs-Roboter)

1) Wechselstromeingang

10) System-I/O-Anschluss

5) Anzeigefenster

9) USB-Anschluss

7) Betriebsmodusschalter

12) Status-LEDs für
Erweiterungs-I/O

13) Erweiterungs-I/O-Anschluss

14) Motor-Antriebsspannungs-
anschluss

8) SIO-Anschluss
4) Bremsfreigabeschalter

11) Standard-I/O-Anschluss

3) Achsenanschlüsse

 MPG1: 1. Achse

 MPG2: 2. Achse

 MPG3: 3. Achse

 MPG4: 4. Achse

2) Pufferbatterieanschluss
(bei Verwendung der einfachen
Absolutausführung)

6) Einfache Absolutstatus-LEDs
für jede Achse
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[2] PCX/PGX-Typ (für SCARA-Roboter der IXP-Serie)

1) Wechselstromeingang
Hauptspannungsquelle anschließen, einphasig 100 V bis 230 V AC.

Warnung: Diesen Anschluss oder die Drähte bei eingeschalteter Spannung niemals berühren –
Stromschlaggefahr.
Zur Vermeidung von Stromschlägen sicherstellen, dass der Schutzerde-Anschluss (PE)
geerdet ist.

2) Pufferbatterieanschluss (nur PC/PG/PCF/PGF-Typ)
Ist bei der einfachen Absolutausführung angebracht. Eine separat positionierte
Batteriebox wird mit einem Kabel für vier Achsen angeschlossen. (Bei
Batterielos-Absolutausführungen sowie Inkrementalausführungen nicht vorhanden.)

3) Achsenanschlüsse [MPG1 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 übrigen
Achsen bis MPG4 = 4. Achse (J4).

3) Achsenanschlüsse
(SCARA-Roboter)

 MPG1: J1-Achse

 MPG2: J2-Achse

 MPG3: J3-Achse

 MPG4: J4-Achse

1) Wechselstromeingang

2) Erweiterungsanschlüsse
(nicht vorhanden/nicht verwendet)

6) Erweiterungs-LED
(nicht verwendet)

10) System-I/O-Anschluss

5) Anzeigefenster

9) USB-Anschluss

7) Betriebsmodusschalter

12) Status-LEDs für Erweiterungs-I/O

13) Erweiterungs-I/O-Anschluss

14) Motor-Antriebsspannungs-
anschluss

8) SIO-Anschluss

4) Bremsfreigabeschalter
(u. U. nicht vorhanden)

11) Standard-I/O-Anschluss
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4) Bremsfreigabeschalter (für 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 gelöst 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 (Zwangslösen der Bremse) Oben Die Bremse wird zwangsweise gelöst.

NOM (automatischer Modus). Unten

Die Bremse wird von der Steuerung automatisch
gesteuert.

Servo-EIN : Bremse gelöst
Servo-AUS : Bremse aktiv

Warnung: Achten Sie darauf, den Schalter nach dem zwangsweisen Lösen der Bremse wieder zurück
auf NOM (automatischer Modus) zu stellen, damit die Steuerung die Bremse automatisch
steuern kann. Die dauerhafte Einstellung auf RLS (Zwangslösen der Bremse) wäre äußerst
gefährlich, da die Bremse auch bei einem Not-Aus oder Abschalten des Servos nicht
aktiviert würde. Bei vertikal montierten Achsen kann der Schlitten bzw. die Stange
herabfallen und zu schweren Unfällen führen.

5) Anzeigefenster
Der Status der Steuerung wird mit einer vierstelligen 7-Segment-Anzeige und 5 LEDs
angezeigt.

6) Einfache Absolutstatus-LEDs für jede Achse (nur PC/PG-Typ)
Zeigt den Status bei der einfachen Absolutausführung an. Bei
Batterielos-Absolutausführungen sowie Inkrementalausführungen 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.

AUTO (Automatischer Modus) Rechts

Teach-Werkzeug deaktiviert.
(Anm.) Beim Typ PG/PGX ist der mitgelieferte

Blindstecker (DP-4S) am SIO-Anschluss
anzubringen. Ist dieser nicht angebracht, lässt
sich ein Not-Aus-Zustand nicht aufheben.

8) SIO-Anschluss
Dient dem Anschluss des Teach-Werkzeugs.

9) USB-Anschluss
Ermöglicht den Anschluss eines USB-Kabels. Wird zur Verbindung eines
Teach-Werkzeugs über USB verwendet.

Vorsicht:  Beachten Sie, dass USB- und SIO-Anschluss nicht gleichzeitig verwendet werden
können. Der USB-Anschluss erhält Priorität.

 Schließen 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
SIO-Anschluss anzubringen.
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10) System-I/O-Anschluss
Dies ist der Ein- und Ausgang zur Verwaltung der Sicherheitssteuerung der Steuerung.
Bei den Typen PG/PGX (konform mit Sicherheitskategorien) kann die Konformität mit bis
zu Sicherheitskategorie 3 erreicht werden, indem eine externe Sicherheitsschaltung an die
Steuerung angeschlossen wird.

11) Standard-I/O-Anschluss
Dieser Anschluss wird zur Übertragung von PIO-Signalen (jeweils 16 Universal-Ein- und
Ausgänge) verwendet.

12) Status-LEDs für Erweiterungs-I/O
Anzeige des Status der PIO oder des Feldbusses, der am Erweiterungs-I/O-Anschluss
angeschlossen ist.
[Siehe Abschnitt 3.3.3, „Status-LEDs“.]

13) Erweiterungs-I/O-Anschluss
Dieser Anschluss ist vorhanden, wenn PIO oder Feldbus als Erweiterungs-I/O ausgewählt
werden. Bei der PIO-Ausführung handelt es sich um einen Universalanschluss für
I/O-Signale. Bei der Feldbusausführung dient der Anschluss der Anbindung des jeweiligen
Feldbusses.

14) Motor-Antriebsspannungsanschluss
Wird in der Regel durch Kurzschließen von MPI und MPO verwendet. Wenn die
Motorantriebsspannung zum Aufbau einer Sicherheitsschaltung extern ein- und
ausgeschaltet wird, schließen Sie zwischen MPI und MPO einen Kontakt an.
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Achsen
Die folgenden Abbildungen zeigen die Achsentypen, die angesteuert werden können.
Der Referenzpunkt wird durch 0 gekennzeichnet, und Angaben in Klammern betreffen die optionale
Ausführung mit umgekehrter Referenzpunktrichtung.

(1) Stangenausführung

(2) Schlittenausführung

(3) Tischausführung

(4) Rotationsausführung

(330°-Rotationsspezifikation) (Multirotationsspezifikation)

Bei der Multirotationsausführung mit umgekehrter Referenzpunktrichtung sind die Richtungen
+ und − vertauscht. 

Vorsicht: Bei manchen Achsen ist keine Ausführung mit umgekehrter Referenzpunktrichtung
verfügbar. Weitere Informationen finden Sie im Katalog oder im Betriebshandbuch der
jeweiligen Achse.

− +0° 330°

+
(0)

0
(+)

0
(+)

+
(0)

+
(0)

0
(+)
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(5) Greiferausführung
(3-Finger-Greifer)

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 für kartesische Achse]

Fingereinheit (Anm.)

3. Achse (Z-Achse)
(ACHSE3)

2. Achse (Y-Achse)
(ACHSE2)

1. Achse (X-Achse)
(ACHSE1)

1. Achse (X-Achse)
(ACHSE1)

3. Achse (Z-Achse)
(ACHSE3)

2. Achse (Y-Achse)
(ACHSE2)

− 

+

0 (Referenzpunkt)

− 

+

− 

+
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(7) Horizontaler Gelenkarmroboter (SCARA) ⋅ ⋅ Nur für 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 Ausführungen mit 4 Achsen).
Arbeitskoordinatensystem Nr. 0 (Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems: 0) =
Basiskoordinatensystem.

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.

Draufsicht der J2-Achse

Rb
(Bei Ausführungen mit 4 Achsen)

Xb

Zb

Yb

+Zb

Hub

Position Z-Achse

Mittelpunkt der
Werkzeugaufnahme-
fläche

Flache Seite der
Rotationsachse

Zb=0−Zb 

−Xb 

+Rb

−Rb 

Flache Seite
des D-Profils

Mittelpunkt
der Werkzeug-
aufnahmefläche
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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)

Xb

Zb

Yb
Zofwn

Xwn
Zwn

Ywn

Yofwn

Rofwn

Rwn

Xofwn
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[Werkzeugkoordinatensystem]
128 Koordinatensysteme mit 3 orthogonalen Achsen und einer Rotationsachse, die durch die
Abmessungen (Nullpunktverschiebung) des an der Werkzeugaufnahmefläche angebrachten
Werkzeugs (zum Beispiel Hand) definiert werden. Das Werkzeugkoordinatensystem Nr. 0 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 Werkzeugaufnahmefläche – an die Zielposition bewegt.

Wenn Sie das entsprechend definierte Werkzeugkoordinatensystem auswählen und dann die
R-Achse im Jog-Betrieb verfahren, können Bewegungen wie die in der folgenden Abbildung
gezeigte ausgeführt werden.

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 ist die Nummer des Werkzeugkoordinatensystems)

Werkzeug

R-Achse

Werkzeugspitze
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Kapitel 1 Überprüfen der Spezifikation

1.1 Überprüfen des Produkts

In der Standardkonfiguration umfasst dieses Produkt die folgenden Komponenten.
Sollten Sie feststellen, dass Komponenten fehlen oder defekt sind, wenden Sie sich bitte an
Ihren IAI-Händler vor Ort.

1.1.1 Komponenten (Optionale Komponenten ausgenommen)

Nr. Bezeichnung Modell Anzahl

1 Steuerung
Siehe „Typenschild“, „Bedeutung der
Modellbezeichnung“ [Abschnitt 1.1.4 oder 1.1.5.].

1

Zubehör

2 System-I/O-Steckverbinder DMC1.5/6-ST-3.5 (Hersteller: PHOENIX CONTACT) 1

3
Steckverbinder für
Wechselstromversorgung

MSTB2.5/3-STF-5.08 (SK: N-PE)
(Hersteller: PHOENIX CONTACT)

1

4
Steckverbinder für
Motor-Antriebsspannung

FKIC2.5HC/2-ST-5.08
(Hersteller: PHOENIX CONTACT)

1

5 Blindstecker DP-4S (im Lieferumfang bei PG, PGF und PGX) 1

6 I/O-Flachkabel
CB-PAC-PIO□□□   
□□□ steht für die Kabellänge. (Beispiel) □□□ : 020 = 2 m 
(Gleich für Standard-I/O und Erweiterungs-I/O (PIO-Typ))

1 oder 2
(nach Anzahl

montierter PIO)

7 Steckverbinder für CC-Link

Modell CC: MSTB2.5/5-STF-5.08AU
(Hersteller: PHOENIX CONTACT)

1
Modell CC2: TMSTBP2.5/5-STF-5.08 AUBD-FG

(Hersteller: PHOENIX CONTACT)

8
Steckverbinder für
DeviceNet

Modell DV: MSTB2.5/5-STF-5.08AUM
(Hersteller: PHOENIX CONTACT)

1
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)
Für die Erstellung eines Programms, für Positions-, Parameter- und andere Einstellungen, die
nur mit einem Teach-Werkzeug vorgenommen werden können, 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

2
PC-Software
(mit USB-Kabel (CB-SEL-USB030) + Blindstecker (DP-4S))

IA-101-X-USBS

3 Handprogrammiergerät TB-02

4 Handprogrammiergerät TB-01
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1.1.3 Dieses Produkt betreffende Handbücher (auf der DVD enthalten)

Nr. Name Handbuch-Nr.

1 SEL-Programmierhandbuch MD0224

2 PC-Software IA-101-X-MW-JS/IA-101-X-USBS – Handbuch MD0154

3 Touchpanel-Handprogrammiergerät TB-01/TB-01D – Betriebshandbuch ME0325

4 Touchpanel-Handprogrammiergerät TB-02 – Betriebshandbuch MD0356

5 Handbuch DeviceNet ME0124

6 Handbuch CC-Link ME0123

7 Handbuch PROFIBUS-DP MD0153

8 Handbuch Ethernet ME0140

9 Handbuch Ethernet/IP ME0308

10 Handbuch EtherCAT ME0309

11 Handbuch PROFINET-IO ME0361

1.1.4 Typenschild

Modell

Seriennummer

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

SERIAL No.200198765 MADE IN JAPAN
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1.1.5 Bedeutung der Modellbezeichnung
[1-1] Steuerungen für Einzelachsen und kartesische Roboter

 
Serie

 
Steuerungs-

typ


Achsen-

Nr.


Angeschlossene Achse

 
Standard-

I/O


Erweiterungs-

I/O


I/O-

Kabellänge


Versor-
gungs-

spannung


Pufferbatterie

(Anm. 2)

 
Montage-

art Schrittmotor-
typ

Gebertyp
(Anm. 3) Option

MSEL

PC
(Standardtyp)

PG*1

(mit
Sicherheits-
kategorien
konformer

Typ)

1
(1 Achse)

2
(2 Achsen)

3
(3 Achsen)

4
(4 Achsen)

20P
(Rahmen 20)

20SP
(Rahmen 20)

28P
(Rahmen 28)

28SP
(Rahmen 28)

35P
(Rahmen 35)

42P
(Rahmen 42)

42SP
(Rahmen 42)

56P
(Rahmen 56)

WAI(Anm. 3)

(Batterielos-
Absolut/

Inkremental)

Keine
Angabe

HS(Anm. 1)

(Referenz-
punkt-
Prüf-

sensor)

B
(Bremse)

NP
(NPN
PIO-

Anschl.)

PN
(PNP
PIO-

Anschl.)

E (keine Verw.)

DV
(DeviceNet-

Anschl.)

CC
(CC-Link-
Anschl.)

PR
(PROFIBUS-DP-

Anschl.)

EP
(EtherNet/IP-

Anschl.)

NP
(NPN PIO-Anschl.)

EC
(EtherCAT-

Anschl.)

PRT
(PROFINET-IO-

Anschl.)

DV2
(DeviceNet-

Anschl.
mit Steckverb. für

Multidrop)

CC2
(CC-Link-Anschl.
mit Steckverb. für

Multidrop)

SE1
(RS232C-Anschl.)

SE2
(RS485-Anschl.)

IA
(IA-Net-Anschl.)

0
(kein Kabel)

2
(2 m:

Standard)

3
(3 m)

5
(5 m)

4
(100 bis
230V AC
Eingang)

Keine
Angabe

(Batterielos-
Absolut/

Inkremental)

Keine
Angabe

(Schrauben-
montage)

DN
(Montage an

DIN-
Schiene)SA(Anm. 2, 3)

(Einfach
Absolut)

B
(Bremse)

ABB(Anm. 2)

Einfach
Absolut (mit
Batteriebox)

ABBN(Anm. 2)

Einfach
Absolut
(ohne

Batteriebox)

WUS(Anm. 4)

WUM

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

Anmerkung 1 Bei Achsen in Inkrementalausführung wählbar.
Anmerkung 2 Wenn „Einfache Absolutausführung“ gewählt wurde, wählen Sie ABB oder ABBN.
Anmerkung 3 Inkrementalausführung/Batterielos-Absolutausführung und einfache Absolutausführung

können 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 für Einzelachsen und kartesische Roboter (Hochlastausführung)

 
Serie

 
Steuerungs-

typ


Achsen-

Nr.


Angeschlossene Achse

 
Standard-

I/O


Erweiterungs-

I/O


I/O-

Kabellänge


Versor-
gungs-

spannung


Pufferbatterie

(Anm. 2)

 
Montage-

art Schrittmotor-
typ

Gebertyp
(Anm. 3) Option

MSEL

PCF
(Hochlasttyp)

PGF*1

(mit
Sicherheits-
kategorien
konformer

Hochlasttyp)

1
(1 Achse)

2
(2 Achsen)

3
(3 Achsen)

4
(4 Achsen)

1. und 2.
Achsen

56SP
(Rahmen 56)

60P
(Rahmen 60)

86P
(Rahmen 86)

2. bis 4.
Achsen

20P
(Rahmen 20)

20SP
(Rahmen 20)

28P
(Rahmen 28)

28SP
(Rahmen 28)

35P
(Rahmen 35)

42P
(Rahmen 42)

42SP
(Rahmen 42)

56P
(Rahmen 56)

(Anm. 3, 5)

WAI(Anm. 3)

(Batterielos-
Absolut/

Inkremental)

Keine
Angabe

HS(Anm. 1)

(Referenz-
punkt-
Prüf-

sensor)

B
(Bremse)

NP
(NPN
PIO-

Anschl.)

PN
(PNP
PIO-

Anschl.)

E (keine Verw.)

DV
(DeviceNet-

Anschl.)

CC
(CC-Link-
Anschl.)

PR
(PROFIBUS-DP-

Anschl.)

EP
(EtherNet/IP-

Anschl.)

NP
(NPN PIO-Anschl.)

EC
(EtherCAT-

Anschl.)

PRT
(PROFINET-IO-

Anschl.)

DV2
(DeviceNet-

Anschl.
mit Steckverb. für

Multidrop)

CC2
(CC-Link-Anschl.
mit Steckverb. für

Multidrop)

SE1
(RS232C-Anschl.)

SE2
(RS485-Anschl.)

IA
(IA-Net-Anschl.)

0
(kein Kabel)

2
(2 m:

Standard)

3
(3 m)

5
(5 m)

4
(100 bis
230V AC
Eingang)

Keine
Angabe

(Batterielos-
Absolut/

Inkremental)

Keine
Angabe

(Schrauben-
montage)

DN
(Montage an

DIN-
Schiene)

SA(Anm. 2 bis 4)

(Einfach
Absolut)

B
(Bremse)

ABB(Anm. 2)

Einfach
Absolut (mit
Batteriebox)

ABBN(Anm. 2)

Einfach
Absolut
(ohne

Batteriebox)

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

Anmerkung 1 Bei Achsen in Inkrementalausführung wählbar.
Anmerkung 2 Wenn „Einfache Absolutausführung“ gewählt wurde, wählen Sie ABB oder ABBN.
Anmerkung 3 Bei der Hochlastausführung (56SP, 60P und 86P-Motoren) kann „Einfache

Absolutausführung“ nicht gewählt werden.
Anmerkung 4 Unter den 3. und 4. Achsen können Inkrementalausführung/Batterielos-Absolutausführung

und einfache Absolutausführung nicht zusammen verwendet werden. Unter den 2. und 3./4.
Achsen kann es unterschiedlich sein.

Anmerkung 5 Bei der Bestellung muss es für die 2. Achse entweder Standardausführung (20P bis
56P-Motoren) oder Hochlastausführung (56SP, 60P oder 86P-Motoren) gewählt werden.
(unterschiedliche Treiberkarte)
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[2] Steuerungen für SCARA-Roboter


Serie


Steuerungs-

typ


Power-CON

SCARA-Modell


Hinzugefügte Achse


Standard-

I/O


Erweite-
rungs-

I/O


I/O-

Kabel-
länge


Versor-
gungs-

spannung


Montage-

art

□ ist durch 
folgende
Symbole zu
ersetzen
N: Standard
C: Reinraum
W: Staub-/

Spritzwasser-
schutz

Option
Schrittmotor-

typ
Gebertyp Option

MSEL

PCX3
(3 Achsen,

Standardtyp)

PGX3 *1

(3 Achsen,
mit

Sicherheits-
kategorien
konformer

Typ)

(3-Achs-Typ)
3N1808WAI
3N2508WAI
3□3515WAI
3□4515WAI
3□5520WAI
3□6520WAI

B(Anm. 2)

(Bremse)

NP
(NPN
PIO-

Anschl.)

PN
(PNP
PIO-

Anschl.)

E
(keine Verw.)

DV
(DeviceNet-

Anschl.)

CC
(CC-Link-
Anschl.)

PR
(PROFIBUS-
DP-Anschl.)

EP
(EtherNet/IP-

Anschl.)

NP
(NPN PIO-

Anschl.)

EC
(EtherCAT-

Anschl.)

PRT
(PROFINET-
IO-Anschl.)

DV2
(DeviceNet-

Anschl.
mit Steckverb.
für Multidrop)

CC2
(CC-Link-
Anschl.

mit Steckverb.
für Multidrop)

SE1
(RS232C-
Anschl.)

SE2
(RS485-
Anschl.)

IA
(IA-Net-
Anschl.)

0
(kein

Kabel)

2
(2 m:

Standard)

3
(3 m)

5
(5 m)

4
(100 bis
230V AC
Eingang)

Keine
Angabe

(Schrauben-
montage)

DN
(Montage an

DIN-
Schiene)

PCX4
(4 Achsen,

Standardtyp)

PGX4 *1

(4 Achsen,
mit

Sicherheits-
kategorien
konformer

Typ)

(3-Achs-Typ)
3N1808WAI
3N2508WAI
3□3515WAI
3□4515WAI
3□5520WAI
3□6520WAI

B(Anm. 2)

(Bremse)

20P
(Rahmen 20)

20SP
(Rahmen 20)

28P
(Rahmen 28)

28SP
(Rahmen 28)

35P
(Rahmen 35)

42P
(Rahmen 42)

42SP

(Rahmen 42)

56P
(Rahmen 56)

WAI
(Batterielos-

Absolut/
Inkremental)

Keine
Angabe

HS(Anm. 1)

(Referenz-
punkt-

Prüfsensor)

B
(Bremse)

(4-Achs-Typ)
4N1808WAI
4N2508WAI
4□3515WAI
4□4515WAI
4□5520WAI

4□6520WAI

(3-Achs-Typ +
Greifer montiert)
3N1808GMWAI
3N2508GMWAI
3N3515GMWAI
3N4515GMWAI
3N3510GLWAI
3N4510GLWAI
3N5515GLWAI
3N6515GLWAI
3N5515GWWAI
3N6515GWWAI

B(Anm. 2)

(Bremse)

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

Anmerkung 1 Bei Achsen in Inkrementalausführung wählbar.

Anmerkung 2 Bei SCARA-Robotern mit Armlänge von 550 mm oder 650 mm für die Z-Achse wählbar.
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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) 2,9 A (100 V AC), 1,4 A (200 V AC), 1,2 A (230 V)

Versorgungsfrequenz 50 Hz/60 Hz ± 5 %

Stoßstrom (typ. Wert) (Anm. 1)

15 A (100 V AC), 30 A (200 V AC)

(Umgebungstemp. 25°C, Messung bei einmaligem Einschalten, ohne wiederholtes

EIN/AUS)

Verluststrom (Anm. 2) 0,75 mA oder weniger

Augenblickliche Spannungsausfallverträglichkeit 20 ms oder mehr

Wärmeerzeugung 40 W (100 V AC), 35,2 W (200 V AC), 30,4 W (230 V AC)

PIO-Spannungsversorgung (Anm. 3) DC 24 V ± 10 % (Versorgung über externes Gerät)

Motorsteuersystem Schwache Feldmagnet-Vektorsteuerung

Verfügbare Geber

(Auflösung ist je nach Achsentyp unterschiedlich)

Batterieloser Absolutgeber oder Inkrementalgeber

Auflösung 800 Impulse/U oder 8192 Impulse/U

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

Serielle Kommunikationsschnittstelle

(SIO- oder USB-Anschluss)

Spezialanschluss für Teach-Werkzeug (SIO- und USB-Anschlüsse ausgenommen)

(XSEL Serielles Kommunikationsprotokoll (Format B))

Externe

Schnittstelle

(Standard-/Erweiterungs-) PIO

24 V DC universelle Signal-I/O (Auswahl von NPN/PNP)

Eingabe 32 Punkte max., Ausgabe 32 Punkte max. (Standard und Erweiterung insgesamt)

Kabellänge max. 10 m

(Nur Erweiterung) Feldbus
DeviceNet, CC-Link, PROFIBUS-DP, EtherCAT, PROFINET-IO, EtherNet/IP (Anm. 4),

RS232C, RS485

Dateneinstellung und Eingabe PC-Software oder Handprogrammiergerät

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 FeRAM

Uhrfunktion
Speicherzeit nach dem Ausschalten der Spannung: ca. 10 Tage

Zeit zum Aufladen der Batterie, nachdem die Zeitdaten verloren gegangen sind: ca. 100 h

System-I/O Not-Aus-Eingang, Sicherheitsgate-Eingang

Konfiguration der

Sicherheitsschaltung

Antriebsspannungs-

Abschaltmethode

Kontaktpunkt für Halbleiter (extern anschließen, zum Beispiel an ein

Antriebsspannungs-Abschaltrelais, wenn bei den Typen PG/PGF/PGX die Konformität mit

Sicherheitskategorien erforderlich ist)

Not-Aus-Eingang Öffner-Kontakt-Eingang (normal geschlossen) (interne Spannungsversorgung)

Aktivierungseingang Öffner-Kontakt-Eingang (normal geschlossen) (interne Spannungsversorgung)

Schutzeinrichtungen

Motorüberstrom, Überlast, Erkennung von Geberstromkreis-Unterbrechung,

Überschreitung der Software-Endschalter, Unregelmäßigkeiten des Systems und der

Batterie

Pufferbatterie (bei Verwendung der einfachen

Absolutausführung)
AB-7

Schutz vor Stromschlägen
Klasse I, wenn zusätzlich zur Basisisolierung zur Vorbeugung gegen Stromschläge der

Erdungsanschluss geerdet wird.

Überspannungskategorie Kategorie II Spannungsfestigkeit 2500 V bei unter 300 V AC Eingangsnennspannung

Isolationswiderstand
10 MΩ oder mehr (zwischen Spannungsversorgungs- und I/O-Anschluss und ebenfalls 
allen externen Anschlüssen und Gehäuse bei einer Spannungsversorgung von 500 V DC)

Isolationsfestigkeit
1500 V AC für 1 min (zwischen primär und Schutzerde)

3000 V AC für 1 min (zwischen primär und sekundär)

Erdung 10 A 1,0 V oder weniger (für 10 s)

Kühlung Lüfter

Umgebung

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 für Pufferbatterie

Umgebungsfeuchtigkeit Lagerung 85 % RH oder niedriger (keine Kondensierung)

Maximale Betriebshöhe 1000 m

Vibrationsfestigkeit
10 bis 57 Hz in Richtungen X Y Z Amplitude: 0,075 mm

57 bis 150 Hz Beschleunigung: 9,8 m/s2

Schutzart IP20

Verschmutzungsgrad Verschmutzungsgrad 2

Außenabmessungen [Siehe Abschnitt 1.3, Außenabmessungen.]

Gewicht Ca. 1,4 kg



28

Anmerkung 1 Der Stoßstrom beim Einschalten der Spannung hält für etwa 5 ms an. Beachten Sie, dass der
Einschaltstrom von der Impedanz der Spannungsversorgungsleitung abhängt.

Anmerkung 2 Der Verluststrom variiert je nach Leistung des angeschlossenen Motors, der Kabellänge und
der Umgebung. Messen Sie den Verluststrom an der Stelle, wo ein Fehlerstromschutzschalter
installiert werden soll.
Der Fehlerschutzstromschalter muss sorgfältig im Hinblick auf die Verhinderung von Bränden
und Stromschlägen ausgewählt 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.

• Wählen Sie einen Trennschalter, der nicht durch den Einschaltstrom ausgelöst wird.
(Prüfen Sie die Kennlinie im Katalog des jeweiligen Herstellers.)

• Wählen Sie für den Nennabschaltstrom einen Stromwert, der den Strom auch dann
unterbrechen kann, wenn ein Kurzschluss auftritt.
Nennabschaltstrom > Kurzschlussstrom

= Laststrom [Siehe Abschnitt 1.2, Allgemeine Spezifikation.]
• Berücksichtigen Sie einen Spielraum für den Nennstrom des Trennschalters.

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

1.2.2 Auswahl eines Fehlerstromschutzschalters
• Der Fehlerstromschutzschalter muss sorgfältig im Hinblick auf die Verhinderung von

Bränden und Stromschlägen ausgewählt werden.
• Der Verluststrom variiert je nach Leistung des angeschlossenen Motors, der Kabellänge

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-I/O-Schnittstelle kann mit PIO ausgerüstet werden (NPN oder PNP).

1.4.1 Standard-I/O-Schnittstelle
Eingang Ausgang

S
p
e
z
ifi

k
a
ti
o
n Eingangsspannung 24 V DC ±10 % Lastspannung 24 V DC ±10 %

Eingangsstrom 7 mA/Stromkreis

Laststrom
100 mA/Stromkreis,
400 mA/8 Ports *1EIN/AUS-

Spannung

EIN Min. 16 V DC

AUS Max. 5 V DC

Isolationstyp Fotokoppler Isolationstyp Fotokoppler

N
P

N
P

N
P

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

NPN-Spezifikation PNP-Spezifikation

Vorsicht: Bei externem Anschluss einer kontaktfreien Schaltung kann es zu
Fehlfunktionen durch Verlustströme kommen. Verwenden Sie eine Schaltung,
bei der der Verluststrom im AUS-Zustand 1 mA nicht überschreitet.
 Bei Standardeinstellungen erkennt das System den EIN/AUS-Zustand von

Eingangssignalen, wenn dieser für mindestens ca. 4 ms aufrechterhalten wird.
Die Einstellung der EIN/AUS-Dauer kann auch über I/O-Parameter Nr. 20
(Eingangsfilterfrequenz) verändert werden.

MSEL

560Ω 

3,3kΩ Eingang

Eingang

560 Ω 

Ausgang

10 Ω Last

Ausgang

10 Ω 

L
a

st

MSEL

3,3 kΩ 

MSEL

MSEL

In
te

rn
e

S
c
h
a

ltu
n

g

In
te

rn
e

S
c
h
a

ltu
n

g

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %

In
te

rn
e

S
c
h
a

ltu
n

g

In
te

rn
e

S
c
h
a

ltu
n

g

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %

LastLast

Pin-Nr.Pin-Nr.

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %
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1.4.2 Erweiterungs-I/O
Für die Erweiterungs-I/O kann zwischen PIO (NPN oder PNP) und sechs Feldbustypen
(CC-Link, DeviceNet, PROFIBUS-DP, EtherNet/IP, EtherCAT oder PROFINET-IO) ausgewählt
werden.

[1] PIO-Schnittstellen
Eingang Ausgang

S
p
e
z
ifi

k
a
ti
o
n Eingangsspannung 24 V DC ±10 % Lastspannung 24 V DC ±10 %

Eingangsstrom 4 mA/Stromkreis

Laststrom 50 mA/StromkreisEIN/AUS-
Spannung

EIN Min. 18 V DC

AUS Max. 6 V DC

Isolationstyp Fotokoppler Isolationstyp Fotokoppler

N
P

N
P

N
P

NPN-Spezifikation PNP-Spezifikation

Vorsicht: Bei externem Anschluss einer kontaktfreien Schaltung kann es zu
Fehlfunktionen durch Verlustströme kommen. Verwenden Sie eine Schaltung,
bei der der Verluststrom im AUS-Zustand 1 mA nicht überschreitet.
 Bei Standardeinstellungen erkennt das System den EIN/AUS-Zustand von

Eingangssignalen, wenn dieser für mindestens ca. 4 ms aufrechterhalten wird.
Die Einstellung der EIN/AUS-Dauer kann auch über I/O-Parameter Nr. 20
(Eingangsfilterfrequenz) verändert werden.

MSEL

5,6 kΩ 

Eingang

Logik-

schalt.

Eingang

5,6 kΩ 

Logik-
schalt.

Ausgang

15 Ω Last

Ausgang

15 Ω 

L
a

st

MSEL

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %

MSEL

MSEL

In
te

rn
e

S
c
h
a

ltu
n

g
In

te
rn

e
S

c
h
a

ltu
n

g

In
te

rn
e

S
c
h
a

ltu
n

g

LastLast

Pin-Nr.Pin-Nr.

In
te

rn
e

S
c
h
a

ltu
n

g

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %

Externe
Spannungs-
versorgung
24 V DC
± 10 %
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[2] Feldbus
Es kann aus den folgenden Feldbussen ausgewählt werden. Nähere Informationen finden Sie
im jeweiligen separaten Handbuch.

Typ Übersicht Details

DeviceNet DeviceNet-Feldnetzwerkkarte
Diese Karte überträgt die I/O-Daten als
Remote-I/O-Terminal.

Siehe separates
Handbuch (ME0124).

CC-Link CC-Link-Feldnetzwerkkarte
Diese Karte überträgt die I/O-Daten als
Remote-Device-Station Version 1.10.

Siehe separates
Handbuch (ME0123).

PROFIBUS-DP PROFIBUS-DP-Feldnetzwerkkarte
Diese Karte überträgt die I/O-Daten als Slave-Station.

Siehe separates
Handbuch (MD0153).

PROFINET-IO PROFINET-IO-Feldnetzwerkkarte
Diese Karte überträgt die I/O-Daten als Slave-Station.

Siehe separates
Handbuch (ME0361).

EtherCAT EtherCAT-Feldnetzwerkkarte
Diese Karte überträgt die I/O-Daten als Slave-Station.

Siehe separates
Handbuch (ME0309).

EtherNet/IP EtherNet/IP-Netzwerkkarte
Auch die I/O-Datenkommunikation ist möglich.

Siehe separates
Handbuch (ME0308).

Die Kommunikation erfolgt über Ethernet
(Teletype-Kommunikation).

Siehe separates
Handbuch (ME0140).

1.5 Pufferbatteriebox (bei einfacher Absolutausführung anzuschließen)
Die Pufferbatteriebox wird zusammen mit der einfachen Absolutausführung verwendet.
In der Abbildung unten ist die Batterie nur in den Positionen für die erste bis vierte Achse an
die Absolutachsen angeschlossen.
Die Verbindung mit der MSEL-Steuerung muss mit einem Spezialkabel (CB-MSEL-AB005)
hergestellt werden.
(Anmerkung) Kabellänge 0,5 m.

AX3

AX7

AX1

AX4AX5AX6AX7

AX3AX2AX1AX0

AX4

AX6

AX0

AX2

AX5

Frontansicht mit Abdeckung

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Steckverbinder für Anschluss an MSEL

(Anm.) Nicht versuchen, das Kabel

mit Gewalt in einer Richtung

schräg zum Steckverbinder

anzuschließen oder

abzutrennen.

Frontansicht ohne Abdeckung

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Batterie für 4. Achse
(Achse Nr. 3)

Batterie für 1. Achse
(Achse Nr. 0)

Batterie für 3. Achse
(Achse Nr. 2)

Batterie für 2. Achse
(Achse Nr. 1)
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1.6 Installations- und Lagerumgebung
Dieses Produkt ist zur Verwendung in Umgebungen mit Verschmutzungsgrad 2*1 oder
äquivalent geeignet.

*1 Verschmutzungsgrad 2: Umgebungen, die nichtleitende Verschmutzung oder
kurzzeitige leitende Verschmutzung durch Frost verursachen können (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 überschreitet.
• Orte, an denen es zu Kondensation aufgrund großer Temperaturschwankungen kommt.
• Orte, an denen die relative Luftfeuchtigkeit 85 % übersteigt.
• Orte, an denen korrosive oder brennbare Gase auftreten.
• Orte, an denen Staub, Salz oder Eisenpulver in größeren Mengen auftreten können.
• Orte, die direkten Vibrationen oder Stößen ausgesetzt sind.
• Orte, die direkter Sonneneinstrahlung ausgesetzt sind.
• Orte, an denen das Produkt mit Wasser, Öl oder Tropfen von Chemikalien in Kontakt

kommen kann.
• Orte, an denen die Lüftungsöffnungen blockiert werden [siehe 1.7, EMV-Maßnahmen

und Montage].

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

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

[2] Lagerung und Schutzmaßnahmen
• Für die Lagerumgebung gelten die gleichen Anforderungen wie für die

Installationsumgebung. Die Umgebungstemperatur muss jedoch im Bereich −20 bis 
70 °C (0 bis 40 °C für die Pufferbatterie) liegen und die relative Luftfeuchtigkeit darf 85 %
RH nicht übersteigen. Besonders bei langfristiger Lagerung ist die Kondensierung aus
der Umgebungsluft zu verhindern.
Wenn nicht ausdrücklich 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, schützen Sie das gesamte Paket von
außen vor Kondensation oder treffen unmittelbar nach dem Öffnen entsprechende
Vorkehrungen.
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1.7 EMV-Maßnahmen und Montage

(1) Schutzerde
Verwenden Sie zur Erdung eine Kupferlitze oder einen geglühten Kupferdraht mit einem
Durchmesser von mind. 1,25 mm2 (AWG16).

(2) Wichtige Hinweise zur Verkabelung
1) Verwenden Sie für den Anschluss an die Spannungsversorgung ein verdrilltes Kabel.
2) Zur Reduzierung von Störungen müssen die I/O-, Kommunikations-, Geber-,

Spannungsversorgungs- und Antriebsleitungen getrennt voneinander verlegt werden.

(3) Störquellen und Entstörung
Führen Sie für elektrische Geräte am gleichen Stromweg
und in der gleichen Anlage Entstörungsmaßnahmen durch.
Es folgen Beispiele für Maßnahmen zur Beseitigung von
Störquellen.
1) Wechselstrom-Magnetventile, Magnetschalter und Relais

[Maßnahme] Anbringen eines Überspannungsschutzes
parallel zur Spule.

2) Gleichstrom-Magnetventile, Magnetschalter und Relais
[Maßnahme] Anbringen einer Diode parallel zur Spule.

Verwenden Sie ein DC-Relais mit
integrierter Diode.

Steuerung Anderes
Gerät

Anderes
Gerät

Steuerung Anderes
Gerät

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

Wechselstromversorgung

Schutzerde (PE)

Litze oder geglühter
Kupferdraht
[1,25 mm2 (AWG16)]

Überspannungsschutz

Relaisspule

Relais
spule
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(4) Wärmestrahlung und Installation
Berücksichtigen Sie bei der Planung und Einrichtung des Systems die Größe des
Steuerschranks, die Position der Steuerung und die Kühlung, so dass die unmittelbare
Umgebungstemperatur der Steuerung unter 40°C bleibt.
Achten Sie bei mehreren vertikal übereinander positionierten Steuerungen darauf, dass die
Abluft der unteren Steuerungen nicht direkt zu den Einlässen der oberen Steuerungen
strömen kann.
Insbesondere die Leistung der Batterie kann sowohl bei sehr niedrigen als auch hohen
Temperaturen beeinträchtigt werden. Halten Sie die Umgebungstemperatur nach Möglichkeit
bei Raumtemperatur. (Die empfohlene Temperatur beträgt ca. 20°C.)

Installation
Richtung Vertikale Installation (Luftauslass oben)

Methode Schrauben- oder DIN-Schienen-Montage

100 mm
oder mehr

300 mm
oder mehr

200 mm
oder mehr

50 mm oder mehr

30 mm oder mehrL
u
ft
st

ro
m

L
u
ft
st

ro
m

150 mm
oder mehr

Luft-
auslass

Luft-
einlass

Luftstrom

Lüfter

Decke
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Kapitel 2 Verkabelung

2.1 Verkabelungsschema (Anschlussbeispiel der Geräte)

[1] PC/PG/PCF/PGF-Steuerung (für Einzel- und kartesische Achsen)

[2] PCX/PGX-Steuerung (für SCARA-Roboter der IXP-Serie)

Achse (RCP-Serie)

Pufferbatteriebox Abschaltrelais (Anm. 1)

(Wenn die Spannungsquelle extern abgetrennt und
angeschlossen wird)

Host-Gerät (Anm. 1)

PIO

Not-Aus (Anm. 1)

Sicherheitsschaltung (Anm. 1)

(Freigabe)

Teach-Werkzeug (Option)

Feldbus

Spannungs-
versorgung
(Einphasig 100-230 V AC)

Achse (IXP)

Achse (RCP-Serie)

Spannungs-
versorgung
(Einphasig 100-230 V AC)

Abschaltrelais (Anm. 1)

(Wenn die Spannungsquelle extern abgetrennt und
angeschlossen wird)

Host-Gerät (Anm. 1)

PIO

Feldbus

Not-Aus (Anm. 1)

Sicherheitsschaltung (Anm. 1)

(Freigabe)

Teach-Werkzeug (Option)

Anmerkung 1: separat zu erwerben.

Anmerkung 1: separat zu erwerben.
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Vorsicht: Vor dem Anschließen oder Abtrennen des Steckers, mit dem die Verbindung
zur PC-Software oder zum Handprogrammiergerät hergestellt wird, muss die
Spannungsversorgung der Steuerung ausgeschaltet werden.
Das Anschließen oder Abtrennen des Steckers bei eingeschalteter
Spannungsversorgung führt zu einem Fehler der Steuerung.

Vorsicht: Auf Kabeln für SCARA-Roboter befindet sich eine Nummer.
Nehmen Sie den Anschluss entsprechend der Steuerungsanschlussnummer
vor.
Bei Achsen für 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, können Schäden oder
Fehlfunktionen des Motors oder der Platine die Folge sein.
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2.2 Schaltplan (Beispiel)

2.2.1 Spannungsversorgungsschaltung

Vorsicht: Der Verluststrom variiert je nach Leistung des angeschlossenen Motors, der
Kabellänge 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 sorgfältig im Hinblick auf die Verhinderung
von Bränden und Stromschlägen ausgewählt werden.

L N

MSEL

Wechselstromeingang

Trennschalter

Fehlerstrom-
schutzschalter

L
N
PE

Schutzerde
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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 Handprogrammiergeräts
in die Not-Aus-Schaltung der Maschine eingebunden ist.

Vorsicht: Beim PC/PCF/PCX-Typ ist der Totmannschalter am Handprogrammiergerät im
MANU-Modus wirksam. Der Not-Aus-Schalter ist unabhängig vom
MANU/AUTO-Modus immer wirksam.

0 V

Handprogrammiergerät

24 V

System-I/O-
Anschluss

Anschluss für
Motorantriebsspannung

SIO-Anschluss

CR1

CR2

Sicherheitsgate

CR1

MC1

Not-Aus-
Reset-
Schalter

CR2

MC1

Not-Aus-
Schalter

CR1

CR2

MC1CR1

Handprogr.-Gr. angeschl.
2-3 und 6-7
kurzgeschlossen
Handprogr.-Gr. abgetr.
3-4 und 5-6
kurzgeschlossen

MANU-Modus
2-3 und 6-7 kurzgeschlossen
AUTO-Modus
3-4 und 5-6 kurzgeschlossen

(Anm. 1)

(Anm. 2)

(Anm. 4)

(Anm. 3)

(Anm. 4)

(Anm. 5)

(Anm. 5)

ENB
Status-

erkennung

EMB
Status-

erkennung

Motorantriebskreis
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Anmerkung 1: Wenn kein Handprogrammiergerät 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, schließen 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 24 V DC (Integrierte Spannungsversorgung)

Typ PC/PCX
PCF

Werte in Klammern (): mit
Hochlastachse bei 2. Achse

Nennstrom

1-Achs-Typ 2 A 1,5 A
2-Achs-Typ 4 A 3,5 A (3,0 A)
3-Achs-Typ 6 A 5,5 A (5,0 A)
4-Achs-Typ 8 A 7,5 A (7,0 A)

Maximalstrom

1-Achs-Typ 4 A 6 A
2-Achs-Typ 8 A 10 A (12 A)
3-Achs-Typ 12 A 14 A (16 A)
4-Achs-Typ 16 A 18 A (20 A)

Anmerkung 4: Die Einstufung für 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)
können an 30 V DC und 0,5 A oder weniger angeschlossen werden.

Anmerkung 5: Für CR1 und CR2 einen Spulenstrom von 0,1 A oder weniger wählen.
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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 Handprogrammiergeräts
in die Not-Aus-Schaltung der Maschine eingebunden ist.

Vorsicht: Beim PG/PGF/PGX-Typ sind der Not-Aus- und Totmannschalter am
Handprogrammiergerät immer wirksam. Bringen Sie den Blindstecker (DP-4S)
an, wenn kein Handprogrammiergerät angeschlossen ist.

0 V

Handprogrammiergerät

24 V

System-I/O-

Anschluss

SIO-Anschluss

CR1

CR2

Sicherheitsgate

CR1

MC1

Not-Aus-
Reset-
Schalter

CR2

MC1

Not-Aus-
Schalter

CR1

CR2

MC1CR1

Blindstecker (DP-4S)

(Anm. 1)

(Anm. 2)

(Anm. 3)

(Anm. 2)

(Anm. 3)

Anschluss für
Motorantriebsspannung

Motorantriebskreis

ENB
Status-

erkennung

EMB
Status-

erkennung
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Anmerkung 1: Wenn die Motorantriebsquelle z. B. zur Einhaltung einer Sicherheitskategorie
extern abgetrennt werden muss, schließen 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 24 V DC (Integrierte Spannungsversorgung)

Typ PC/PCX
PCF

Werte in Klammern (): mit
Hochlastachse bei 2. Achse

Nennstrom

1-Achs-Typ 2 A 1,5 A
2-Achs-Typ 4 A 3,5 A (3,0 A)
3-Achs-Typ 6 A 5,5 A (5,0 A)
4-Achs-Typ 8 A 7,5 A (7,0 A)

Maximalstrom

1-Achs-Typ 4 A 6 A
2-Achs-Typ 8 A 10 A (12 A)
3-Achs-Typ 12 A 14 A (16 A)
4-Achs-Typ 16 A 18 A (20 A)

Anmerkung 2: Die Einstufung für 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)
können an 30 V DC und 0,5 A oder weniger angeschlossen werden.

Anmerkung 3: Für CR1 und CR2 einen Spulenstrom von 0,1 A oder weniger wählen.
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MSEL
MPG1

MPG2

MPG3

MPG4

Achsen-
anschluss

Bei Ausrüstung
mit Greifern

2.2.4 Motor-/Geberschaltung
(1) Anschluss von Linearachsen

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

MSEL
MPG1

MPG2

MPG3

MPG4

Achsen-
anschluss

Verbindungskabel (Anm. 1)

Achse (RCP-Serie)

Verbindungskabel (Anm. 1)

CB-CAN-MPA
(: Kabellänge – Beispiel: 030 = 3 m)

CB-IXP-AT008-AS
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(3) Anschluss an IXP-3N3515, 4515 und zusätzliche Achsen.

Anmerkung 1 Geeignete Verbindungskabel – Modellnummern
 : Kabellänge Beispiel: 030 = 3 m

Vorsicht: Geben Sie in diesem Fall jedem Anschluss eine Nummer, um Fehler zu
vermeiden.
Wenn das Kabel nicht korrekt angeschlossen wird, können Schäden oder
Fehlfunktionen des Motors oder der Platine die Folge sein.

Modell Kabel Anmerkungen
RCP2 CB-PSEP-MPA Roboterkabel von 0,5 bis 20 m

RCP3
CB-APSEP-MPA Roboterkabel von 0,5 bis 20 m
CB-APSEP-MPA-LC Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP4
(außer GR*-Typ)

CB-CA-MPA-RB Roboterkabel von 0,5 bis 20 m
CB-CA-MPA Standardkabel von 0,5 bis 20 m

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

CB-CAN-MPA-RB Roboterkabel von 0,5 bis 20 m
CB-CAN-MPA Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP2 Hochlasttyp
CB-CFA-MPA-RB Roboterkabel von 0,5 bis 20 m
CB-CFA-MPA Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP4 Hochlasttyp
CB-CFA2-MPA-RB Roboterkabel von 0,5 bis 20 m
CB-CFA2-MPA Standardkabel von 0,5 bis 20 m

RCP5/6 Hochlasttyp
CB-CFA3-MPA-RB Roboterkabel von 0,5 bis 20 m
CB-CFA3-MPA Standardkabel von 0,5 bis 20 m

MSEL
MPG1

MPG2

MPG3

MPG4

Achsen-
anschluss

Verbindungskabel (Anm. 1)

Achse (RCP-Serie)
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2.2.5 PIO-Schaltung
MSEL-Steuerungen können mit Standard- (I/O1) und Erweiterungskarten (I/O2) ausgerüstet
werden.
Zur Verwendung dieser PIO-Karten müssen die entsprechenden I/O-Parameter eingestellt
werden.
[1] Funktionszuweisung für I/O-Ports
[2] Portnummernzuweisung für I/O-Ports

[1] Funktionszuweisung für I/O-Ports
Für Eingangsfunktionsauswahl 000 bis 015 und Ausgangsfunktionsauswahl 300 bis 315
können feste Funktionen eingestellt werden. Sie können einem beliebigen Eingang oder
Ausgang zugeordnet werden. Die übrigen I/O-Portnummern können frei als
Universal-I/O-Ports verwendet werden.

(1) Funktionszuweisung für Eingänge
Eingangs-
funktions-
ausw. Nr.

Parameter Ein-
stell
wert

Funktion eines Eingangssignals
Werks
einstel.Nr.

000 Nr. 30

0 Universaleingang

1
Programmstart (wenn angegebene Eingangsports = 007 bis 014
BCD, Start der angegebenen Programmnummer bei EIN-Flanke)



2
Programmstart (wenn angegebene Eingangsports = 007 bis 014,
Start der binär angegebenen Programmnummer bei EIN-Flanke)

001 Nr. 31
0 Universaleingang 

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

002 Nr. 32
0 Universaleingang 

1 Servo-EIN-Signal (Flanken-Eingabe)

003 Nr. 33

0 Universaleingang

1
Programm wird automatisch gestartet, wenn im AUTO-Modus die
Spannung eingeschaltet und oder die Software zurückgesetzt wird.



2 Startsignal Auto-Start-Programm (100 s ununterbrochen EIN)

004 Nr. 34

0 Universaleingang 

1
Softwareverriegelung für alle Servoachsen
(Pegel-Signal, normal EIN)

005 Nr. 35
0 Universaleingang 

1 Pause aufheben (Signal wird bei EIN-Flanke verarbeitet)

006 Nr. 36
0 Universaleingang 

1 Pausensignal (Pegel-Signal, normal EIN)

007
Nr.
37

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
1 Programm-Nr., Bit 0 

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2

008
Nr.
38

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
1 Programm-Nr., Bit 1 

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2

009
Nr.
39

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
1 Programm-Nr., Bit 2 

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2

010
Nr.
40

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
1 Programm-Nr., Bit 3 

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2

011
Nr.
41

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
1 Programm-Nr., Bit 4 

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2

012
Nr.
42

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
1 Programm-Nr., Bit 5 

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2
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Eingangs-
funktions-
ausw. Nr.

Parameter Ein-
stell
wert

Funktion eines Eingangssignals
Werks
einstel.Nr.

013
Nr.
43

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
1 Programm-Nr., Bit 6 

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

2 Fehler-Reset (EIN-Flanke)

014
Nr.
44

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

0 Universaleingang 

Unabhängig vom Wert in
Eingangsfunktionsauswahl 000

1
Aufhebungseingang für Antriebsabschaltung (EIN-Flanke)
(Wirksam, wenn die Ursache der Antriebsabschaltung beseitigt wird)

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 1
2 Programm-Nr., Bit 7

Eingangsfunktionsauswahl 000 = 2

015 Nr. 45

0 Universaleingang 

1 Referenzpunktfahrt aller Linearachsen (EIN-Flanke)

2 Referenzpunktfahrt aller gültigen Inkrementalachsen (EIN-Flanke)
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(2) Funktionszuweisung für Ausgänge
Ausgangs-
funktions-
ausw. Nr.

Parameter Ein-
stell
wert

Funktion eines Eingangssignals
Werks-
einstel.Nr.

300 Nr. 46

0 Universalausgang

1 Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher (EIN)

2 Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher (AUS) 

3
Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher +
Not-Aus-Ausgabe (EIN)

4
Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher +
Not-Aus-Ausgabe (AUS)

7
Fehlerausgabe auf Nachrichtenebene bzgl. Wartungsdatenwarnung
(Fehler Nr. 231 oder 232) (EIN)

8
Fehlerausgabe auf Nachrichtenebene bzgl. Wartungsdatenwarnung
(Fehler Nr. 231 oder 232) (AUS)

301 Nr. 47

0 Universalausgang

１ READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich)

2
READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich, ohne Auftreten
eines Fehlers auf Operationsaufhebungsebene oder höher)

3
READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich, ohne
Auftreten eines Fehlers auf Kaltstartebene oder höher)



302 Nr. 48

0 Universalausgang

1 Not-Aus-Ausgabe (EIN)

2 Not-Aus-Ausgabe (AUS) 

303 Nr. 49

0 Universalausgang 

1 AUTO-Modus

2
Ausgabe während automatischen Betriebs
(anderer Parameter Nr. 12)

304 Nr. 50

0 Universalausgang 

1
Ausgabe, wenn sich alle gültigen Achsen am Referenzpunkt (= 0)
befinden

2
Ausgabe, wenn die Referenzpunktfahrt aller gültigen Achsen
abgeschlossen wurde (Koordinaten bestätigt)

3
Ausgabe, wenn sich alle gültigen Achsen an den voreingestellten
Referenzpunkt-Koordinaten befinden

305 Nr. 51

0 Universalausgang 

1
In-Position-Ausgabe für Achse 1
(AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

2
Ausgabe, während Servo von Achse 1 eingeschaltet ist
(Systemüberwachungstask-Ausgang)

306 Nr. 52

0 Universalausgang 

1
In-Position-Ausgabe für Achse 2
(AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

2
Ausgabe, während Servo von Achse 2 eingeschaltet ist
(Systemüberwachungstask-Ausgang)

307 Nr. 53

0 Universalausgang 

1
In-Position-Ausgabe für Achse 3
(AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

2
Ausgabe, während Servo von Achse 3 eingeschaltet ist
(Systemüberwachungstask-Ausgang)

308 Nr. 54

0 Universalausgang 

1
In-Position-Ausgabe für Achse 4
(AUS bei Lastverfehlung im Schubbetrieb)

2
Ausgabe, während Servo von Achse 4 eingeschaltet ist
(Systemüberwachungstask-Ausgang)

309 Nr. 55 0 Universalausgang 

310 Nr. 56 0 Universalausgang 

311 Nr. 57 0 Universalausgang 

312 Nr. 58 0 Universalausgang 

313 Nr. 59 0 Universalausgang 

314 Nr. 60 0 Universalausgang 

315 Nr. 61 0 Universalausgang 
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[2] Portnummernzuweisung für I/O-Ports
Weisen Sie mit den folgenden I/O-Parametern die Bereiche und Nummern der Ports zu, die
von der PIO-Karte verwendet werden.

Nr. Parametername
Standard
(Referenz)

Eingabe-
bereich

Anmerkungen

1 I/O-Port-Zuweisungstyp
0

(Referenz-
wert)

0 bis 20
0: Feste Zuweisung
(kein anderer Wert als 0 kann eingestellt werden)

2
Standard

Eingangsport-Startnummer
bei I/O1-Festzuweisung

000 −1, 0 bis 248 
0+ (Mehrfaches von 8)
(ungültig bei negativem Wert)

3
Ausgangsport-Startnummer
bei I/O1-Festzuweisung

300 −1, 300 bis 548
300+ (Mehrfaches von 8)
(ungültig bei negativem Wert)

16

Erweiterung

Eingangsport-Startnummer
bei I/O2-Festzuweisung

−1 −1, 0 bis 288 
0+ (Mehrfaches von 8)
(ungültig bei negativem Wert)

17
Ausgangsport-Startnummer
bei I/O2-Festzuweisung

−1 −1, 300 bis 588
300+ (Mehrfaches von 8)
(ungültig bei negativem Wert)

18 I/O2-Fehlerüberwachung 1 0 bis 1
0: Keine Überwachung (Erweiterung nicht verwenden)
1: Überwachung (Erweiterung verwenden)

225 Erweiterungs-I/O-Steuerung
9

(Referenz-
wert)

0 bis 9
0 bis 8:Erweiterung nicht installiert oder

andere Erweiterung als PIO installiert
9: PIO (Erweiterung installiert)

283
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 000

16
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 30 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 000 wenn negativ)

284
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 001

17
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 31 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 001 wenn negativ)

285
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 002

18
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 32 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 002 wenn negativ)

286
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 003

19
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 33 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 003 wenn negativ)

287
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 004

20
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 34 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 004 wenn negativ)

288
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 005

21
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 35 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 005 wenn negativ)

289
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 006

22
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 36 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 006 wenn negativ)

290
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 007

23
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 37 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 007 wenn negativ)

291
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 008

24
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 38 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 008 wenn negativ)

292
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 009

25
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 39 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 009 wenn negativ)

293
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 010

26
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 40 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 010 wenn negativ)

294
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 011

27
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 41 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 011 wenn negativ)

295
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 012

28
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 42 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 012 wenn negativ)

296
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 013

29
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 43 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 013 wenn negativ)

297
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 014

30
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 44 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 014 wenn negativ)
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Nr. Parametername
Standard
(Referenz)

Eingabe-
bereich

Anmerkungen

298
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 015

31
−1, 16 bis 31,

48 bis 299

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 45 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Eingangsport 015 wenn negativ)

299
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 300

316
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 46 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 301 wenn 0)

300
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 301

317
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 47 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 302 wenn 0)

301
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 302

318
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 48 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 303 wenn 0)

302
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 303

319
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 49 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 304 wenn 0)

303
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 304

320
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 50 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 305 wenn 0)

304
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 305

321
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 51 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 306 wenn 0)

305
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 306

322
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 52 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 307 wenn 0)

306
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 307

323
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 53 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 308 wenn 0)

307
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 308

324
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 54 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 309 wenn 0)

308
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 309

325
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 55 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 310 wenn 0)

309
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 310

326
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 56 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 311 wenn 0)

310
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 311

327
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 57 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 312 wenn 0)

311
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 312

328
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 58 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 313 wenn 0)

312
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 313

329
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 59 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 314 wenn 0)

313
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 314

330
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 60 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 315 wenn 0)

314
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 315

331
0, 316 bis 331,

348 bis 599

Angabe der Portnummer, der die in I/O-Parameter
Nr. 61 eingestellte Funktion zugewiesen wird
(Ausgangsport 316 wenn 0)

(Anmerkung) Die Werkseinstellung der Parameter unterscheidet sich je nach Erweiterungs-I/O-Slot-Typ (I/O2).
[Siehe 3.2, Empfangen und Weiterleiten von für den Betrieb notwendigen I/O-Signalen.]
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[3] Verkabelung
1) Standardausführung (I/O1)

● Für die I/O-Verbindung das beigefügte Kabel verwenden.

Modell: CB-PAC-PIO ( gibt die Kabellänge L an. Beispiel: 020 = 2 m)

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

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

PIO-Steckverbinder

Ausgangs-
funktion über
Parameter-
einstellung

Eingangs-
funktion über
Parameter-
einstellung

Keine
Bearbeitung

Keine
Bearbeitung

Flachkabel (20-adrig) x2

Half-Pitch MIL-Steckverbinder
HIF6-40D-1.27R (Hirose Electric)
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2) Erweiterungs-I/O (I/O2)

● Für die I/O-Verbindung das beigefügte Kabel verwenden.

Modell: CB-PAC-PIO ( gibt die Kabellänge L an. Beispiel: 020 = 2 m)

PIO-Steckverbinder

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

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

Keine
Bearbeitung

Keine
Bearbeitung

Flachkabel (20-adrig) x2

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

Universalausgang

Universaleingang
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2.2.6 Anschluss an Pufferbatteriebox
(nur für einfache Absolutausführung PC/PG/PCF/PGF-Typ)

(Anmerkung) Nicht versuchen, das Kabel mit Gewalt in einer Richtung schräg zum
Steckverbinder anzuschließen oder abzutrennen.

MSEL

Puffer-
batterie-

anschluss

Puffer-
batteriebox
MSEL-ABB-□-□ CB-MSEL-AB005

Kabellänge 0,5 m
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2.3 Verdrahtung

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

Steckverbinder für
Antriebsspannungseingang

Modell Anmerkungen

Kabelseite MSTB2,5/3-STF-5,08
(SK: N-PE)
(PHOENIX CONTACT)

Im Standardliefer-
umfang enthalten

Steuerungsseite DFK-MSTB2,5/3-GF-5,08
(PHOENIX CONTACT)

Pin-Nr.
Signal-
name

Beschreibung Kabeldurchmesser

3 N
Spannungsversorgungs-
Eingang (100 bis 230 V AC)

1,25 bis 0,5 mm2 (AWG16

bis 20)
Wählen Sie eine für den
ermittelten Strom
geeignete Kabeldicke.

2 L

1 PE Schutzleiter

3
2
1

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite
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2.3.2 Verdrahtung der Not-Aus-Schaltung (System-I/O)
Der Aufbau erfolgt über den Not-Aus-Eingang und die Eingangsklemmen des Aktivierungssignals.
Die Drähte müssen 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)
Konformität mit Kategorie B B, 1 bis 3
Redundanz der Sicherheitsschaltung - Durch externe Schaltung.
Vorgang bei Not-Aus Verzögerung der Achse mit Not-Aus-Verzögerung

(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
über System-I/O

Externe Ausgabe von Not-Aus-Status Möglich (Einstellung in I/O-Parameter Nr. 48.)

[Grundschaltungsaufbau siehe Abschnitt 2.2.2 und 2.2.3.]

Links Rechts

System-I/O-Anschluss Modell Anmerkungen

Kabelseite
DFMC1,5/6-ST-3,5
(PHOENIX CONTACT)

Im Standardlieferumfang
enthalten

Steuerungsseite
DMC1,5/6-G1-3,5P20THR
(PHOENIX CONTACT)

Pin-
Nr.

Signal-
name

Klasse Beschreibung
Kabel-

durchm.

Links

12 EMGIN EIN Not-Aus-Erkennungseingang

1,25 bis
0,3 mm2

(AWG16
bis 22)

11 EMGOUT +24 V
24-V-Spannungsausgang für Not-Aus-Erkennungseingang
(30 V DC, Max. 0,5 A)

10 EMGS1+ Kontakt+ Dies sind die Kabel zur Anbindung der Not-Aus-Schaltung
des Handprogrammiergeräts, wenn ein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird. Wenn kein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird, werden 1+
und 1− beim PC/PCF/PCX-Typ kurzgeschlossen. 

9 EMGS1− Kontakt−

8 EMGS2+ Kontakt+
(Verwendet beim PG/PGF-Typ, nicht verwendet beim
PC/PCF-Typ)
Dies sind die Kabel zur Anbindung der Not-Aus-Schaltung
des Handprogrammiergeräts, wenn ein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird. Wenn kein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird, werden 2+
und 2− kurzgeschlossen. 

7 EMGS2− Kontakt−

Rechts

6 ENBIN EIN Aktivierungs-Erkennungseingang

5 ENBOUT +24 V
24-V-Spannungsausgang für Aktivierungs-
Erkennungseingang (30 V DC, Max. 0,5 A)

4 ENBS1+ Kontakt+ Dies sind die Kabel zur Anbindung der Freigabeschaltung
des Handprogrammiergeräts, wenn ein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird. Wenn kein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird, werden 1+
und 1− beim PC/PCF/PCX-Typ kurzgeschlossen. 

3 ENBS1− Kontakt−

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 Handprogrammiergeräts, wenn ein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird. Wenn kein
Handprogrammiergerät angeschlossen wird, werden 2+
und 2− kurzgeschlossen. 

1 ENBS2− Kontakt−

Die Pins der folgenden Nummern sind ab Werk mit einer Kurzschlussleitung
verbunden.

• Pin 4 und 5 • Pin 3 und 6
• Pin 10 und 11 • Pin 9 und 12

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite

 6
12 6

7 1
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2.3.3 Verdrahtung für Achse
Verbinden Sie die Relaiskabel mit den Achsenanschlüssen.
Nähere Informationen zu den Relaiskabeln finden Sie im Betriebshandbuch der jeweiligen
Achse.

Achsenanschluss Modell Anmerkungen

Kabelseite PADP-24V-1-S

Steuerungsseite S24B-PADSS-1

Anmerkung 1 Die Pinbelegung unterscheidet sich unter den
Steckverbindern für die Hochlastachsen und alle anderen
Achsentypen

Pin-
Nr.

Signal-
name

Beschreibung
Draht-

querschnitt

1 φA Motorantrieb Phase A

Kabel speziell
für
IAI-Produkte

2 VMM Motorspannung

3 φB Motorantrieb Phase B

4 VMM Motorspannung

5 φ/A Motorantrieb Phase /A

6 φ/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 − 

15 B + Geber Phase B Differenzeingang +

16 B − Geber Phase B Differenzeingang − 

17
(Anm. 1)

5 V
Geber-Stromversorgung
(außer Hochlastachse)

NC
Nicht verbunden
(bei Hochlastachse)

18 /PS
Geberleitungstreiber-
Aktivierungsausgang

19 GND Masse

20 LSGND Masse für Endschalter

21
(Anm. 1)

NC
Nicht verbunden
(außer Hochlastachse)

5 V
Geber-Stromversorgung
(bei Hochlastachse)

22 NC Nicht verbunden

23 NC Nicht verbunden

24 FG Erdung

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite

1 2

23 24
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2.3.4 Verdrahtung für Steckverbinder für Motorantriebsspannung
Diese Verdrahtung ist notwendig, wenn die Antriebsspannung extern abgetrennt werden
können muss. Wenn die Antriebsspannungs-Abschaltschaltung innerhalb der Steuerung
verwendet werden soll, muss die mitgelieferte Kurzschlussleitung angeschlossen sein.
Die Drähte müssen an die mitgelieferten Steckverbinder angeschlossen werden. Isolieren Sie
10 mm des jeweiligen Kabels ab und stecken es in einen Steckverbinder.

Steckverbinder für
Motorantriebsspannung

Modell Anmerkungen

Kabelseite
FKIC2,5HC/2-ST-5,08
(PHOENIX CONTACT)

Im Standard-
lieferumfang
enthalten

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

Pin-
Nr.

Signal-
name

Beschreibung Drahtquerschnitt

2 MPI
Externer Eingang für
Motorspannungsversorgung

KIV1,25 bis 0,75 mm2

(AWG16 bis 18)
Wählen Sie eine für den
ermittelten Strom
geeignete Kabeldicke.1 MPO

Externer Ausgang für
Motorspannungsversorgung

2.3.5 Verdrahtung für Pufferbatterieeinheit
Verbinden Sie die Pufferbatterieeinheit mit der Steuerung in einfacher Absolutausführung.

Pufferbatterie-
anschluss

Modell Anmerkungen

Kabelseite CZHR-12V-S

Steuerungsseite S12B-PADSS-1

Pin-
Nr.

Signal-
name

Beschreibung
Draht-

querschnitt

1 GND 0 V

Kabel speziell
für
IAI-Produkte

2 1BAT Achsen-Nr. 1 Pufferbatterie

3 1BAT_TMP
Achsen-Nr. 1
Pufferbatterie-Temperaturfühler

4 2BAT Achsen-Nr. 2 Pufferbatterie

5 2BAT_TMP
Achsen-Nr. 2
Pufferbatterie-Temperaturfühler

6 3BAT Achsen-Nr. 3 Pufferbatterie

7 3BAT_TMP
Achsen-Nr. 3
Pufferbatterie-Temperaturfühler

8 4BAT Achsen-Nr. 4 Pufferbatterie

9 4BAT_TMP
Achsen-Nr. 4
Pufferbatterie-Temperaturfühler

10 GND 0 V

11 NC Nicht verbunden

12 NC Nicht verbunden

2

1

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite

1 2

11 12
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2.3.6 PIO-Verdrahtung
Die Verbindung der I/O mit der Steuerung muss mit Hilfe des speziellen I/O-Kabels hergestellt
werden. Die Kabellänge ergibt sich aus dem Modellcode der Steuerung. Bitte überprüfen Sie
den Modellcode der Steuerung. Die Steuerung wird standardmäßig mit einem 2 m langen
Kabel und optional mit einem 3 m oder 5 m langen Kabel geliefert. Kabel mit einer Länge von
bis zu 10 m sind separat erhältlich. [Siehe 1.1.5, Bedeutung der Modellbezeichnung.]
Beachten Sie außerdem, 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-
( gibt die Kabellänge L an. Beispiel: 020 = 2 m)

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

9A WS-1 9B WS-3

10A SW-1 10B SW-3

11A BR-2 11B BR-4

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.]

Keine
Bearbeitung

Keine
Bearbeitung

Flachkabel (20-adrig) x2

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

Flachkabel A

(Pressgeschweißt)
AWG28

Flachkabel B
(Pressgeschweißt)

AWG28
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2.3.7 Verdrahtung für das Teach-Werkzeug (SIO-Anschluss, USB-Anschluss)
Schließen Sie ein Teach-Werkzeug (z. B. PC-Software) an.
Der Anschluss ist über RS232C oder USB möglich. (USB erhält Priorität, 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+

Pin-
Nr.

Signal-
name

Beschreibung
Draht-

querschnitt

1 GND 0 V

Kabel speziell
für
IAI-Produkte

2 EMGS Not-Aus-Status-Ausgang

3 VCC 6,5 V Spannungseingang

4 DTR
Endgerät bereit
(intern mit DSR verbunden)

5 EMGS2 + Not-Aus-Kontakt Ausgang 2+

6 EMGS2 − Not-Aus-Kontakt Ausgang 2− 

7 NC Nicht verbunden

8 RSVVCC 24 V Spannungseingang

9 EMGS1 − Not-Aus-Kontakt Ausgang 1− 

10 NC Nicht verbunden

11 NC Nicht verbunden

12 EMGS1 + Not-Aus-Kontakt Ausgang 1+

13 RTS Extern mit DSR verbunden

14 CTS
Extern mit RTS verbunden
Anschluss-
Verbindungserkennungseingang

15 TXD Daten übertragen

16 RXD Daten empfangen

17 DSR Gerät 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 ENBS1 + Aktivierungskontakt Ausgang 1 +

25 ENBS2 − Aktivierungskontakt Ausgang 2 − 

26 GND 0 V

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite
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[2] USB-Anschluss

USB-Anschluss Modell Anmerkungen

Steuerungsseite UBBS-4R-D14-4D B-Typ

Pin-
Nr.

Signal-
name

Beschreibung Drahtquerschnitt

1 VBUS 5 V

USB-Kabel
2 D− Kommunikationsdaten − 

3 D+ Kommunikationsdaten +

4 GND 0 V

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

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

3) Beachten Sie, dass USB- und SIO-Anschluss nicht gleichzeitig verwendet
werden können. Der USB-Anschluss erhält Priorität.

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

Frontansicht des
Steckverbinders an
der Steuerungsseite

* SIO und USB können nicht gleichzeitig angeschlossen werden.
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Kapitel 3 Betrieb

3.1 Betriebsarten

Die MSEL-Steuerung ist eine Programmiersteuerung, die ohne Hoststeuerung betrieben
werden kann.
Zur Programmierung dieser Steuerung wird eine spezielle Programmiersprache von IAI
verwendet – die SEL-Sprache.
[Siehe separates SEL-Programmierhandbuch.]

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

Betrieb über PIO-Schnittstelle

Betrieb über

serielle Kommunikationsbefehle

Betrieb über ein Teach-Werkzeug

Betriebsweise

PIO-Betrieb (24V I/O)
[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 unterstützt.)
[Siehe separates Handbuch für das jeweilige
Feldbus-Protokoll.]

Betrieb mit serieller Kommunikation (RS232C)
[Siehe separates SEL-Programmierhandbuch.]

Betrieb mit Ethernet-Kommunikation (Option)
[Siehe separates Ethernet-Handbuch.]
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3.2 Empfangen und Weiterleiten von für den Betrieb notwendigen
I/O-Signalen

Über I/O-Ports können Daten zwischen der MSEL-Steuerung und externen Geräten
ausgetauscht werden.
Ein Port kann Daten für einen Kontakt (1 Bit) austauschen.
Die Daten werden über PIOs (24V I/Os) oder einen Feldbus übertragen.
Mit den Ports können jeweils entweder PIOs oder ein Feldbus verbunden werden.
Ob ein Feldnetzwerk oder PIOs verwendet werden, wird durch einen Parameter eingestellt.

symbolisiert Datenübertragung.

Informationen zur PIO-Schnittstelle finden Sie in Abschnitt 2.2.5.
Zu den Feldbussen lesen Sie im jeweiligen Handbuch nach.

Hoststeuerung

I/O-Einheit

Feldbus
Master-Einheit

MSEL-Steuerung
I/O-Ports

I/O-Schnittstelle
• Standard-I/O
• Erweiterungs-I/O

Feldbus-Schnittstelle
• DeviceNet
• CC-Link
• PROFIBUS-DP
• EtherNet/IP

Eingangs-
port

Ausgangs-
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
⋅
⋅

Datenaustausch

Datenaustausch

Intern verbunden
(Belegungen
durch Parameter
eingestellt.)
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(1) I/O-Zuordnung
Im Folgenden werden die I/O-Portnummern mit den ab Werk eingestellten Funktionen der
MSEL-Steuerung aufgeführt.
Die Funktionen der I/O-Ports können durch Einstellung der entsprechenden I/O-Parameter
geändert werden.
[Siehe Abschnitt 2.2.5, PIO-Schaltung, und Kapitel 6, I/O-Parameter.]

1) Wenn I/O2 kein Feldbustyp ist (Erweiterungs-I/O-Typ: E/NP/PN/SE1/SE2/IA)

Typ
Port-
Nr.

Funktion Typ
Port-
Nr.

Funktion

Interner
DI

(I/O1)

000

Systemreserve
Interner

DO
(I/O1)

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

Systemreserve

006 306

007 307
008 308
009 309
010 310

011 311
012 312
013 313
014 314

015 315

Externer
DI

(I/O1)

016 Programmstart

Externer
DO

(I/O1)

316 Alarm-Ausgang

017

Universaleingang

317 READY-Ausgang

018 318 Not-Aus-Ausgang

019 319

Universalausgang

020 320

021 321

022 322

023 Programmnummer (BCD:1BIN:1)* 323

024 Programmnummer (BCD:2BIN:2)* 324

025 Programmnummer (BCD:4BIN:3)* 325

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

Interner
DI

(I/O1)

032

Systemreserve
Interner

DO
(I/O1)

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
Benutzer/System

039 339 7-Segment-Benutzeranzeige, Spezifikation
040 340 DT0 (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
DI

(I/O2)

048
bis
295

Universaleingang
Externer

DO
(I/O2)

348
bis
595

Universalausgang

* Die Angabe der Programmnummer kann über I/O-Parameter Nr. 30 „Eingangsfunktionsauswahl 000“
zwischen BCD und BIN umgeschaltet werden.
(1: Programmstart in BCD, 2: Programmstart in binär (BIN))
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2) Wenn I/O2 ein Feldbustyp ist (Erweiterungs-I/O-Typ: CC/CC2/DV/DV2/PR/EP/EC/PRT)

Typ
Port-
Nr.

Funktion Typ
Port-
Nr.

Funktion

Interner
DI

(I/O1)

000

Systemreserve
Interner

DO
(I/O1)

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

Systemreserve

006 306

007 307
008 308
009 309
010 310

011 311
012 312
013 313
014 314

015 315

Externer
DI

(I/O1)

016
bis
031

Universaleingang
Externer

DO
(I/O1)

316
bis
331

Universalausgang

Interner
DI

(I/O1)

032

Systemreserve
Interner

DO
(I/O1)

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
Benutzer/System

039 339 7-Segment-Benutzeranzeige, Spezifikation
040 340 DT0 (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
DI

(I/O2)

048 Programmstart

Externer
DO

(I/O2)

348 Alarm-Ausgang

049

Universaleingang

349 READY-Ausgang

050 350 Not-Aus-Ausgang

051 351

Universalausgang

052 352

053 353

054 354

055 Programmnummer (BCD:1BIN:1)* 355

056 Programmnummer (BCD:2BIN:2)* 356

057 Programmnummer (BCD:4BIN:3)* 357

058 Programmnummer (BCD:8BIN:8)* 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
bis
295

Universalausgang
364
bis
595

Universalausgang

* Die Angabe der Programmnummer kann über I/O-Parameter Nr. 30 „Eingangsfunktionsauswahl 000“
zwischen BCD und BIN umgeschaltet werden.
(1: Programmstart in BCD, 2: Programmstart in binär (BIN))
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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 für die I/O-Ports in dieser Beschreibung entspricht ebenfalls den
Werkseinstellungen.
1) Vergewissern Sie sich, dass die Verkabelung ordnungsgemäß vorgenommen wurde, und

schalten dann die Spannung der Peripheriegeräte ein. Bei Verwendung von PIO stellen
Sie 24 V für die PIO bereit. Falls keine Verwendung vorgesehen ist, ist keine
Spannungsversorgung erforderlich. Stellen Sie jedoch in diesem Fall die I/O-Parameter
Nr. 10 und Nr. 18 auf „0: keine Überwachung“.

2) Schalten Sie die Hauptspannung ein.
3) Wenn die Steuerung ordnungsgemäß gestartet wurde (CPU-Start), wird I/O-Port Nr. 317

eingeschaltet.

Das Diagramm unten zeigt den Zeitablauf dieses Verfahrens.

(2) Vorgehensweise zum Ausschalten
Schalten Sie die Spannung der Peripheriegeräte gleichzeitig mit der Hauptspannung oder
später aus.

Vorsicht: Warten Sie nach dem Ausschalten der Spannung für 5 s, bevor Sie sie wieder
einschalten.

Hauptspannung

Steuerungsstatus

Spannung der
Peripheriegeräte

Initialisierung/Selbstdiagnose Normaler Betrieb

Status der Spannungsversorgung und
Verbindung werden bei Initialisierung geprüft.
(Spannungsversorgung für DIO und
Feldbusverbindung: werksseitig eingestellt)

Spannung der
Peripheriegeräte

Hauptspannung

Zuvor eingeschaltet

Spannung der Peripheriegeräte
gleichzeitig mit der Hauptspannung
oder später ausschalten.
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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 erläutert.

Bedeutung der LED-Lampen der Steuerung

Nr. Name Status bei leuchtender LED

1) RDY CPU bereit (Programmausführung möglich)

2)
ALM

CPU Alarm (Fehler auf Operationsaufhebungsebene
oder höher) erzeugt

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

4) HPS Referenzpunktfahrt aller Achsen abgeschlossen

5) CKE Systemtaktfehler oder Elektrikfehler

Anzeigefenster (Steuercodes für Anwendung und Kern)

Anzeige Priorität (Anm.) Beschreibung

[Steuercodes für Anwendung]

A C F 1
Die Wechselspannung ist abgetrennt (temporärer Stromausfall oder
Abtrennung der Spannungsversorgungseinheit).

E F * * 1 Fehler auf Systemausfallebene vorhanden
8 8 8 8 2 Funktionstest aller 7-Segment-LEDs (Initialisierungssequenz)

I n * * 2 Anzeige der Initialisierungssequenznummer

I n n * 2 Anzeige der Initialisierungssequenznummer für Feldnetzwerkkarte

P r d 3 Daten werden ins Flash-ROM geschrieben.

E r G
4

(Display wechselt)
Im Not-Aus-Zustand

e n b
4

(Display wechselt)
Freigabeschalter (Totmannschalter/Sicherheitsgate) ist ausgeschaltet.

E E * *

4
(Display wechselt)

Fehler auf Kaltstartebene vorhanden (Kritischer Systemfehler)
E d * *

E 6 * *

E 5 * *

E C * *
4

(Display wechselt)
Fehler auf Operationsaufhebungsebene vorhanden (kritischer Systemfehler)E b * *

E 4 * *

- r P 5 Warten auf Eingabe eines Antriebsspannungs-Abschalt-Reset-Signals

- r S 5 Betriebspause (Warten auf Neustart)

- I L C 6 Servos aller Achsen sind gesperrt.
E A * *

7 Fehler auf Nachrichtenebene vorhanden (kritischer Systemfehler)E 9 * *

E 2 * *

P * * * 8
Ein Programm wird ausgeführt (zuletzt gestartetes Programm).
(*** gibt die Programmnummer an.)

A r d y 8 Bereitschaftsstatus (Startprozedur abgeschlossen in AUTO-Modus)

r d y 8 Bereitschaftsstatus (Startprozedur abgeschlossen in MANU-Modus)

[Steuercodes für Kern]

E E * * 1 Fehler auf Kaltstartebene vorhanden
E C * * 1 Fehler auf Operationsaufhebungsebene vorhanden

E A * * 2 Fehler auf Nachrichtenebene vorhanden

J P A 2 Springen zur Anwendung

C H F C 2 Prüfprozess Flash-ROM (Kern)
C H F A 2 Prüfprozess Flash-ROM (Anwendung)

C H S d 2 Prüfprozess SDRAM

Anmerkung 1 Je kleiner der Wert, desto höher die Priorität.

1) 2) 3) 4) 5)
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3.3.3 Status-LEDs
Anzeige des Status der PIO oder des Feldbusses, der am Erweiterungs-I/O-Anschluss
angeschlossen ist.

(1) Status-LEDs bei PIO-Ausführung
 : Leuchtet  : AUS

Name LED-Zustand Farbe Beschreibung

RUN  Grün
Im Normalbetrieb
(Blinkt nach Abschluss der Initialisierung)

ERR  Orange Fehler, Abfall der PIO-Spannung (24 V DC)

(2) Status-LEDs bei DeviceNet-Ausführung
 : Leuchtet  : AUS  : Blinkt

Name LED-Zustand Farbe Beschreibung

MS


Grün

Im Normalbetrieb


Konfiguration nicht vorgenommen oder
Einstellung unvollständig


Orange

Fehler, Wiederherstellung unmöglich
 Fehler, Wiederherstellung möglich


Grün /

Orange
Selbstprüfung

NS


Grün

Normale Kommunikation
 Online-Status (keine Verbindung)


Orange
Kritischer Verbindungsfehler

 Zeitüberschreitung bei der Verbindung


Grün /

Orange
Selbstprüfung

(3) Status-LEDs bei CC-Link-Ausführung
 : Leuchtet  : AUS  : Blinkt

Name LED-Zustand Farbe Beschreibung
RUN  Grün Im Normalbetrieb

ERR


Orange

Fehler aufgetreten
(CRC, Stationseinstellung, Baudrate-Einstellung)


Stationsnummer und Baudrate-Einstellung bei
Reset-Aufhebung geändert

(4) Status-LEDs bei PROFIBUS-DP-Ausführung
 : Leuchtet  : AUS  : Blinkt

Name LED-Zustand Farbe Beschreibung

MS


Grün

Initialisierung abgeschlossen


Initialisierung abgeschlossen
(mit Diagnoseereignis)

 Orange Ausnahmefehler erzeugt

NS


Grün

Normale Kommunikation
 Online-Status (in Freigabezustand)
 Orange Fehler aufgetreten (Parameter, Konfiguration)
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(5) Status-LEDs bei EtherNet/IP-Ausführung
 : Leuchtet  : AUS  : Blinkt

Name LED-Zustand Farbe Beschreibung

MS


Grün

Im Betriebszustand und unter Scanner-Kontrolle
(Master)


Aufbauinformationen unvollständig eingestellt
oder Scanner (Master) inaktiv (Stand-by)


Orange

Kritische Funktionsstörung (Ausnahmezustand
oder kritischer Fehler)


Leichte Funktionsstörung, Wiederherstellung
möglich

NS


Grün

Online-Status
(eine oder mehrere Verbindungen hergestellt)

 Online-Status (keine Verbindung hergestellt)


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


Zeitüberschreitung bei einer oder mehreren
Verbindungen

(6) Einfache Absolutstatus-LEDs (PC/PG/PCF/PGD-Typ)
 : Leuchtet  : AUS  : Blinkt

3.3.4 Erstellen von Positionstabellen und Programmen und Übertragung
an die Steuerung

Erstellen Sie eine Positionstabelle und schreiben ein Programm in der SEL-Sprache.
Führen 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.]
Übertragen Sie die Positionstabelle und Programmdaten an die Steuerung.
[Siehe separates Handbuch für Ihre PC-Software.]

Name LED-Zustand Farbe Beschreibung

0

 Grün Batterie vollständig geladen
 Orange Batterie wird geladen
 Rot Batterie nicht angeschlossen

Name
Zustand Lampe 1

(Farbe)
Zustand Lampe 2

(Farbe)
Beschreibung

1, 2

 (Grün)  (Grün)
Absolutdaten-Reset
abgeschlossen

 (Rot)  (Grün)
Absolutdaten-Reset nicht
abgeschlossen

-  (Rot) Alarm

Vorsicht: Positionierungsfehler können sich akkumulieren, wenn fortlaufend inkrementale
Bewegungsbefehle (mit relativer Positionsangabe)* ausgeführt 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 Programmausführung

Es gibt zwei Möglichkeiten, ein Programm auszuführen. Die erste Möglichkeit 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 ausgeführt 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 auszuführenden Programms im anderen Parameter
Nr. 1 ein.

Parametertyp
und Nr.

Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter
Nr. 33

0 Eingangsport 019 wird als Universaleingang eingestellt.

1
(Werks-

einstellung)

Wenn im AUTO-Modus die Spannung eingeschaltet oder ein Software-Reset
durchgeführt wird, wird das Programm mit der im anderen Parameter Nr. 1
eingestellten Nummer ausgeführt.
Der Eingangsport 019 kann als Universaleingang verwendet werden.

2

Wenn Eingangsport 019 eingeschaltet wird, wird das Programm, dessen
Nummer im anderen Parameter Nr. 1 eingestellt ist, ausgeführt. Wenn dieser
Port ausgeschaltet wird, werden alle momentan ausgeführten Programme
beendet.

I/O-Parameter
Nr. 286

19
Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von I/O-Parameter Nr. 33
(„Eingangsfunktionsauswahl 003“) zugewiesen werden soll.

Anderer
Parameter

Nr. 1
1 bis 255

Stellen Sie die Programmnummer des Programms ein, das Sie automatisch
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.

Programmausführung

Min 0,01 s

Hauptspannung
(AC 100 bis 230 V)

RDY-Ausgang
(Ausgabe von MSEL)

Programm

* Ausgabe über Ausgangsport Nr. 317,
wenn I/O-Parameter Nr. 47 nicht 0 ist.
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Vorsicht: Nach dem Einschalten der Spannung können unerwartete Bewegungen des
Roboters gefährliche Situationen herbeiführen.
Sehen Sie aus Sicherheitsgründen eine Sperre vor, so dass ein Programm erst
ausgeführt werden kann, nachdem über einen Druckknopfschalter o. Ä. ein
Bestätigungssignal 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 ausgeführt.

RDY-Ausgang
(Ausgabe von MSEL)

Eingangsport 019

Programm

3)

4)

Programmausführung

Min 0,01 s

* Ausgabe über Ausgangsport Nr. 317,
wenn I/O-Parameter Nr. 47 nicht 0 ist.
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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 ausgeführt 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
und Nr.

Einstellwert Beschreibung Einstellung

I/O-Parameter
Nr. 30

0 Eingangsport 016 wird als Universaleingang eingestellt.

1 oder 2

1
(Werks-

einstellung)

Nachdem die Nummer des auszuführenden Programms
in den Eingangsports 023 (niederwertigstes Bit [LSB]) bis
030 (höchstwertiges Bit [MSB]) als BCD eingestellt
wurde, wird das Programm durch Einschalten des
Eingangsports 016 gestartet. (Einschalten des
Eingangsports 016 für mindestens 0,1 s.)

2

Nachdem die Nummer des auszuführenden Programms
in den Eingangsports 023 (niederwertigstes Bit [LSB]) bis
030 (höchstwertiges Bit [MSB]) als BCD eingestellt
wurde, wird das Programm durch Einschalten des
Eingangsports 016 gestartet. (Einschalten des
Eingangsports 016 für mindestens 0,1 s.)

Nr. 30 =
1 oder 2

I/O-
Parameter

Nr. 37 bis 44

0
Eingangsports 023 bis 030 werden als Universaleingänge
eingestellt.

1
(Nr. 44 = 2)1

(Nr. 44 = 2)

Eingangsports 023 bis 030 werden als Ports für die
Angabe der Nummer des zu startenden Programms
eingestellt.

Vorsicht: Die maximale Anzahl der Programme beträgt 255. Über die Angabe eines
BCD-Codes können jedoch nur die Programme Nr. 1 bis Nr. 99 ausgeführt
werden. Führen Sie bei Verwendung von BCD-Codes Programm Nr. 100 bis
Nr. 255 über den automatischen Programmstart beim Start der Steuerung
oder mit Hilfe des Programmstart-Befehls EXPG aus.

2) Warten Sie nach dem Start der MSEL-Steuerung (ordnungsgemäßer 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 (Programmstart) ein.

5) Lassen Sie den Eingangsport 016 (Programmstart) für 0,1 s eingeschaltet.
6) Das angegebene Programm wird ausgeführt.

RDY-Ausgang
(Ausgabe von MSEL)

Programm-Nr.
(Ausgabe vom Host)

Programmstart
(Ausgabe vom Host)

Programm Programmausführung

1) Min. 0,01 s

Programmnummer

2)

4)

3) Min. 0,05 s

Min. 0,1 s

5)

* Ausgabe über Ausgangsport Nr. 317,
wenn I/O-Parameter Nr. 47 nicht 0 ist.
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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.)
Für 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

Verwendung nicht möglich335
336
337 7-Segment-Anzeige, Aktualisierung
338 7-Segment-Anzeige abwechselnd SEL/System
339 7-Segment-Anzeige, Spezifikation
340 DT0 (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 möglich

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

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

Einstellwert Funktion

Port-Nr. 339
0 Systemanzeige erfolgt
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 0 und Port Nr. 339 auf 1:
• Das Display zeigt die Benutzeranzeige, ohne im Sekundentakt zu wechseln.
• 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 Zustände außer 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. E N Cnd Cmnd Operand 1 Operand 2 Pst Comment
1 LET 99 3

2 OUT 338 339
Abwechselnde Anzeige 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 für die Messung der aktuellen Position der Achse.
1) Bei der Inkrementalausführung muss nach jedem Einschalten der Spannungsversorgung eine

Referenzpunktfahrt durchgeführt werden.
2) Bei der Batterielos-Absolutausführung muss nur dann ein Absolutdaten-Reset durchgeführt

werden, wenn der Motor ausgetauscht wurde oder ein Absolutdatenfehler aufgetreten ist.
3) Bei der einfachen Absolutausführung werden die Koordinatendaten mit Hilfe der Pufferbatterie

gespeichert. Es ist nicht notwendig, jedes Mal eine Referenzpunktfahrt durchzuführen. Bei der
Erstinbetriebnahme des Systems oder nach einem Austausch der Batterie muss jedoch ein
Absolutdaten-Reset ausgeführt werden.

Gebertyp
Angeschlossene

Achsenserie

Zeitablauf für Referenzpunktfahrt und
Absolutdaten-Reset

Einstellung
in achsen-
spez. Par.

Nr. 38

Relevanter
AbschnittReferenz-

punktfahrt
Absolutdaten-Reset

Inkremental-
ausführung

RCP4-2
(Linear-,
Rotationsachsen
und Greifer)

Bei
Einschalten
der
Spannung

0 4.1

Batterielos-
Absolut-

ausführung

RCP5, RCP6
(Linear-,
Rotationsachsen
und Greifer)

• Bei Motoraustausch
• Bei Auftreten eines

Absolutdatenfehlers

2 4.2

IXP
(SCARA-Roboter)

2 4.3

Einfache
Absolut-

ausführung

RCP4-2
(Linear-,
Rotationsachsen
und Greifer)

• Beim ersten Start
• Wenn die Spannung der

Steuerung ausgeschaltet und
die Batterie ausgetauscht wird

• Wenn das Geberkabel von der
Steuerung abgetrennt wird

2 4.4

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

4.1 Vorbereitung der Referenzpunktfahrt (Inkrementalausführung)

1) Schalten Sie die Spannung der Steuerung aus.
2) Schließen 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) Bestätigen Sie, dass kein Fehler erzeugt wurde (und RDY in der 7-Segment-LED-Anzeige

erscheint).
5) Nachdem Sie die Servo-EIN-Taste gedrückt haben, drücken Sie die

Referenzpunktfahrt-Taste. Nach Abschluss der Referenzpunktfahrt wird der
Referenzpunkt eingerichtet.
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4.2 Vorbereitung des Absolutdaten-Resets
(bei Batterielos-Absolutausführung außer SCARA-Robotern)

Vorsicht: Im Normalfall ist es nicht notwendig, einen Absolutdaten-Reset durchzuführen.
Nehmen Sie jedoch einen Absolutdaten-Reset vor, wenn ein Absolutdatenfehler
aufgetreten ist oder der Roboter zum Beispiel für den Austausch des Motors
zerlegt wurde. Andernfalls könnten 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 Durchführung eine Sicherheitskopie der Parameter an.
Wählen Sie im Menü der PC-Software [Parameter] → [Bearbeiten], um das 
Parameterbearbeitungsfenster anzuzeigen. Klicken Sie im Parameterbearbeitungsfenster
auf die Schaltfläche „Speichern unter“, um die Parameter in einer Datei zu speichern.

3) Wählen Sie im Menü der PC-Software [Steuerung] → [Kalibration Referenzpunkt/ 
Absolutwertgeber-Reset].

4) Es wird ein Warnfenster angezeigt. Überprüfen Sie den Inhalt und klicken dann auf OK.
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5) Das Fenster „Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset“ erscheint.
Wählen Sie die Registerkarte für Achse 4.

6) Klicken Sie auf die Taste „Start“, während die Registerkarte für Achse 4 ausgewählt ist. Es
erscheint dann ein Warnfenster. Heben Sie den Not-Aus auf, prüfen den Inhalt und klicken
auf „Ja“, um die Referenzpunktfahrt der Achse, deren Referenzpunkt eingestellt werden
soll, auszuführen.

Vorsicht: Die Referenzpunktfahrt startet, sobald Sie auf „Ja“ geklickt haben.
Wenn die Achse während der Referenzpunktfahrt durch ein Peripheriegerät
blockiert wird, wird die Referenzpunktfahrt an dieser Position beendet. Der
richtige Referenzpunkt kann in diesem Fall nicht ermittelt werden. Achten Sie
darauf, dass keine Peripheriegeräte die Achse blockieren können.
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7) Schließen Sie das Fenster „Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset“, nachdem die
Referenzpunktfahrt beendet wurde. Anschließend erscheint das Fenster „Ins Flash-ROM
schreiben“.
Markieren Sie „Parameter“ und klicken dann auf „Ja“, um den Schreibvorgang zu starten.
Nach der Beendigung führen Sie einen Software-Reset durch.
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4.3 Absolutdaten-Reset für SCARA-Roboter
(Batterielos-Absolutausführung)

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

Robotermodell
3N3515-WA
3N4515-WA

(3-Achsen-Absolutausführung)

4N3515-WA
4N4515-WA

(4-Achsen-Absolutausführung)

J1-Achse
(Absolutdaten-Reset (Anm. 1))

↓ 
Betrieb

(Absolutdaten-Reset (Anm. 1))
↓ 

Betrieb

J2-Achse
(Absolutdaten-Reset (Anm. 1))

↓ 
Betrieb

(Absolutdaten-Reset (Anm. 1))
↓ 

Betrieb

Z-Achse
(Absolutdaten-Reset (Anm. 1))

↓ 
Betrieb

(Absolutdaten-Reset (Anm. 1))
↓ 

Betrieb

R-Achse
(Absolutdaten-Reset (Anm. 1))

↓ 
Betrieb

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

Im Folgenden wird die Durchführung eines Absolutdaten-Resets beschrieben.
(In diesem Handbuch wird die Vorgehensweise für die PC-Software erläutert. Informationen
zur Bedienung eines Handprogrammiergeräts finden Sie im Betriebshandbuch des jeweiligen
Produkts.)

Vorsicht: Bei der Referenzpunktfahrt bewegt sich die Achse zum mechanischen Anschlag.
Achten Sie darauf, dass der Platz für die Referenzpunktfahrt ausreicht und die
Achse während der Referenzpunktfahrt nicht durch Peripheriegeräte blockiert
werden kann.

Mechanischer
Anschlag
vertikale
Achse

Referenzpunkt
vertikale Achse

Referenzpunkt
J1-Achse

130 Grad

130 Grad

Referenzpunkt
J2-Achse

Mechanischer
Anschlag
J2-Achse

Mechanischer
Anschlag J1-Achse
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4.3.1 Vorbereitung des Absolutdaten-Resets

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

• Es kann vorkommen, dass die angegebenen Koordinaten für den
Positionierungspunkt vor und nach der Durchführung des Absolutdaten-Resets
nicht erreicht werden können.
[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 Durchführung eine Sicherheitskopie der Parameter an.
Wählen Sie im Menü der PC-Software [Parameter] → [Bearbeiten], um das 
Parameterbearbeitungsfenster anzuzeigen. Klicken Sie im Parameterbearbeitungsfenster
auf die Schaltfläche „Speichern unter“, um die Parameter in einer Datei zu speichern.

3) Wählen Sie im Menü der PC-Software [Steuerung] → [Kalibration Referenzpunkt/ 
Absolutwertgeber-Reset].
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4) Es wird ein Warnfenster angezeigt. Überprüfen Sie den Inhalt und klicken dann auf OK.

5) Das Fenster „Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset“ erscheint. Wählen Sie die Registerkarte
der Achse, für die ein Absolutdaten-Reset durchgeführt werden soll.
Wählen Sie für die Einrichtung des Referenzpunkts die Registerkarte der J1- (Achse 1)
oder J2-Achse (Achse 2).
Für die Z-Achse (Achse 3) und R-Achse (Achse 4) ist die Durchführung erst nach J1 und
J2 möglich.
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6) Klicken Sie auf die Taste „Start“, während die Registerkarte für Achse 1 (J1) oder Achse 2
(J2) ausgewählt ist. Es erscheint dann ein Warnfenster. Heben Sie den Not-Aus auf,
prüfen den Inhalt und klicken auf „Ja“. Die Referenzpunktfahrt der Achse, für die der
Absolutdaten-Reset durchgeführt werden soll, startet.

Vorsicht: Die Referenzpunktfahrt startet, sobald Sie auf „Ja“ geklickt haben. Der
Standardreferenzpunkt ist die zu Beginn dieses Abschnitts angegebene Position.
Wenn die Achse während der Referenzpunktfahrt durch ein Peripheriegerät
blockiert wird, wird die Referenzpunktfahrt an dieser Position beendet. Der
richtige Referenzpunkt kann in diesem Fall nicht ermittelt werden. Andernfalls
könnte es Kollisionen oder unerwarteten Bewegungen kommen, die
Fehlfunktionen oder kritische Betriebsfehler des Roboters oder eines
Peripheriegeräts verursachen können. Achten Sie darauf, dass der Platz für die
Referenzpunktfahrt ausreicht und die Achse während der Referenzpunktfahrt
nicht durch Peripheriegeräte blockiert werden kann.

7) Nach Abschluss der Referenzpunktfahrt erscheint das Fenster „Jog -> Grundposition“.
Drücken Sie die Tasten „← (−)“ und „→ (+)“, um den Arm an eine Position in der Nähe des 
Bezugspunkts zu bewegen. [Der Bezugspunkt wird in der Abbildung in Schritt (8) gezeigt.]
Bei Bedarf können Sie außerdem die Jog-Geschwindigkeit und Schrittweite (Inch-Strecke)
anpassen. Klicken Sie auf OK, wenn sich der Arm in der Nähe des Bezugspunkts befindet.
Klicken Sie auf OK, wenn Sie den Arm von Hand an den Bezugspunkt bewegen.
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Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ4)
J2-Achse

8) Lösen Sie einen Not-Aus aus und stecken das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ4) am
Bezugspunkt der J1- bzw. J2-Achse ein.

9) Wenn Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ4) eingesteckt haben, klicken Sie im
Fenster „Not-Aus -> Einschieben des Positionierstifts” auf OK.

Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ4)J1-Achs
e
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10) Entfernen Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ4) und heben den Not-Aus auf.
Klicken Sie im Fenster „Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe“ auf OK.

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

12) Führen Sie den Absolutdaten-Reset für Achse 3 (Z) durch.
Klicken Sie auf die Taste „Start“, während die Registerkarte für Achse 3 (Z) ausgewählt ist.
Es erscheint dann ein Warnfenster. Heben Sie den Not-Aus auf, prüfen den Inhalt und
klicken auf „Ja“. Die Referenzpunktfahrt der Z-Achse startet.
Nach der Referenzpunktfahrt wird der Absolutdaten-Reset abgeschlossen.

Vorsicht: Die Referenzpunktfahrt startet, sobald Sie auf „Ja“ geklickt haben. Der
Standardreferenzpunkt ist die zu Beginn dieses Abschnitts angegebene Position.
Wenn die Achse während der Referenzpunktfahrt durch ein Peripheriegerät
blockiert wird, wird die Referenzpunktfahrt an dieser Position beendet. Der
richtige Referenzpunkt kann in diesem Fall nicht ermittelt werden. Andernfalls
könnte es Kollisionen oder unerwarteten Bewegungen kommen, die
Fehlfunktionen oder kritische Betriebsfehler des Roboters oder eines
Peripheriegeräts verursachen können. Achten Sie darauf, dass der Platz für die
Referenzpunktfahrt ausreicht und die Achse während der Referenzpunktfahrt
nicht durch Peripheriegeräte blockiert werden kann.
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13) Führen Sie den Absolutdaten-Reset für Achse 4 (R) durch.
Klicken Sie auf die Taste „Start“, während die Registerkarte für Achse 4 (R) ausgewählt ist.
Es erscheint dann ein Warnfenster.
Heben Sie den Not-Aus auf und klicken auf „Ja“, um die Referenzpunktfahrt der
ausgewählten Achse zu starten.

14) Das Fenster „Jog -> Grundposition“ erscheint. Drücken Sie die Tasten „← (−)“ und „→ (+)“, 
um den Arm an eine Position in der Nähe des Bezugspunkts zu bewegen. [Der
Bezugspunkt wird in der Abbildung in Schritt 15 gezeigt.]
Bei Bedarf können Sie außerdem die Jog-Geschwindigkeit und Schrittweite (Inch-Strecke)
anpassen. Klicken Sie auf OK, wenn sich der Arm in der Nähe des Bezugspunkts befindet.
Klicken Sie auf OK, wenn Sie den Arm von Hand an den Bezugspunkt bewegen.
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15) Lösen Sie einen Not-Aus aus und nehmen manuell eine Anpassung auf den Bezugspunkt
für die R-Achse vor. Stecken Sie dann das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ3) 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 (φ3) aus.

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

16) Wenn Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ4) eingesteckt haben klicken Sie im
Fenster „Not-Aus -> Einschieben des Positionierstifts” auf OK.

Referenzpunkt-
Einstellwerkzeug (φ3)

Abflachung
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17) Entfernen Sie das Referenzpunkt-Einstellwerkzeug (φ3) und heben den Not-Aus auf.
Klicken Sie im Fenster „Entfernen des Positionierstifts -> Not-Aus-Freigabe“ auf OK.

18) Nachdem die Einstellung bei allen Achsen, für die ein Absolutdaten-Reset notwendig ist,
abgeschlossen wurde, schließen Sie das Fenster „Klbrt. Referenzpunkt/Abs.-Reset“.
Anschließend erscheint das Fenster „Ins Flash-ROM schreiben“. Markieren Sie
„Parameter“ und klicken dann auf „Ja“, um den Schreibvorgang zu starten. Nach der
Beendigung führen Sie einen Software-Reset durch.
(Information) Wenn der Absolutdaten-Reset aller Achsen abgeschlossen wurde, ist es

möglich, sofort ins Flash-ROM zu schreiben.
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4.4 Einfache Absolutausführung (nur PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Eine Steuerung in einfacher Absolutausführung speichert die Positionsdaten eines Gebers mit
Hilfe der Pufferbatterie. Es ist daher nicht notwendig, nach jedem Einschalten eine
Referenzpunktfahrt durchzuführen.
Damit die Geberpositionsdaten gespeichert werden können, muss der Referenzpunkt
registriert werden (Absolutdaten-Reset).
Anhand des Leuchtschemas der Status-LEDs für die Treiber der verschiedenen Achsen kann
geprüft werden, ob ein Absolutdaten-Reset notwendig ist oder nicht. Führen Sie einen
Absolutdaten-Reset durch, falls die Status-LEDs für den Treiber anzeigen, dass der Reset
nicht abgeschlossen wurde.

4.4.1 Status-LEDs
Zeigen den Status (Zustand) für die verschiedenen angeschlossenen Achsen an.

○: Leuchtet, ×: AUS, ☆: Blinkt

4.4.2 Vorbereitung des Absolutdaten-Resets
Im Folgenden wird die Durchführung eines Absolutdaten-Resets beschrieben.
(In diesem Handbuch wird die Vorgehensweise für die PC-Software erläutert. Informationen
zur Bedienung eines Handprogrammiergeräts finden Sie im Betriebshandbuch des jeweiligen
Produkts.)

1) Informationen zur Bedienung eines Handprogrammiergeräts 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 Durchführung eines Resets Abschnitt 4.2, Vorbereitung des
Absolutdaten-Resets.

Name LED-Zustand Farbe Beschreibung

0

 Grün Batterie vollständig geladen
 Orange Batterie wird geladen
 Rot Batterie nicht angeschlossen

Name
Zustand Lampe 1

(Farbe)
Zustand Lampe 2

(Farbe)
Beschreibung

1, 2

 (Grün)  (Grün)
Absolutdaten-Reset
abgeschlossen

 (Rot)  (Grün)
Absolutdaten-Reset nicht
abgeschlossen

-  (Rot) Alarm
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4.4.3 Einfache Absolutausführung
Im Lieferumfang von Steuerungen in einfacher Absolutausführung sind die Pufferbatterien und
Pufferbatteriebox enthalten. Für jede Achsennummer hat die Pufferbatterie eine bestimmte
Position. Die folgende Abbildung zeigt, wie die Batterien in die Pufferbatteriebox eingesetzt
werden. Es wird außerdem angegeben, wo die Steckverbinder der Pufferbatteriekabel
eingesteckt werden. Schließen Sie diese ordnungsgemäß gemäß der Abbildung unten an.

 Frontansicht nach Entfernen der Abdeckung der Pufferbatterieeinheit

AX3

AX7

AX1

AX4AX5AX6AX7

AX3AX2AX1AX0

AX4

AX6

AX0

AX2

AX5

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Batterie für 1. Achse
(Achse Nr. 0)

Batterie für 3. Achse
(Achse Nr. 2)

Nicht verwendet

Nicht verwendet

Batterie für 2. Achse
(Achse Nr. 1)

Batterie für 4. Achse
(Achse Nr. 3)

Steckverbinder für
Anschluss an MSEL

Batterie-Kabelstecker für
4. Achse (Achse Nr. 3)

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

hier einstecken

Batterie-Kabelstecker für
2. Achse (Achse Nr. 1)

hier einstecken

Batterie-Kabelstecker für
1. Achse (Achse Nr. 0)

hier einstecken

Nicht verwendet
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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 3,6 V

Kapazität 3300 mAh

Richtwert für das
Batteriewechselintervall(Anm. 1) Ca. 3 Jahre (kann je nach Einsatzbedingungen abweichen).

Anmerkung 1: Tauschen Sie die Batterie regelmäßig aus.

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

Datenspeicherzeit (Richtwert bei neuer Batterie)
Einstellung in

achsen-
spezifischem

Parameter Nr. 49

Obergrenze für Geberdrehzahl
bei ausgeschalteter Spannung

[U/min]

Richtwert für
Datenspeicherzeit

[Tage]

Datenspeicherzeit
pro Stunde

Batterieladezeit
(Richtwert) [h]

0 100 20 6,6

1 200 15 5,0

2

(Werkseinstellung)
400 10 3,3

3 800 5 1,6

Wird die Steuerung für einen längeren Zeitraum als die Datenspeicherzeit ausgeschaltet,
gehen die Daten verloren. Laden Sie die Batterie so früh wie möglich auf.
Wenn sich die Lebenszeit der Batterie ihrem Ende nähert, verringert sich die
Datenspeicherzeit allmählich. Tauschen Sie die Batterie gegen eine neue aus, wenn die
Datenspeicherzeit auch bei ausreichendem Aufladen deutlich kürzer geworden ist.

(Beispiel) Nutzungsbedingungen
Von Montag bis Freitag tägliches Aufladen für 8 Stunden, Entladen für 16 Stunden
Samstag und Sonntag: Entladen.

1) Bei Einstellung von Parameter Nr. 19 auf 3
Gesamtaufladung: Betriebsstunden pro Tag 8 [h] × Speicherzeit pro Stunde Ladezeit 1,6

[h] × Wochentage 5 [Tage] = 64 [h]
Gesamtentladung: Ausschaltzeit während Nacht 16 [h] x Wochentage 5 [Tage] +

Ausschaltzeit am Samstag und Sonntag 48 [h] = 128 [h]
Bei einem Start am Montag mit vollständiger Ladung überschreitet die Gesamtentladung
in einer Woche die Gesamtaufladung um 64 [h], so dass sich die Speicherdauer
gegenüber dem vollständig aufgeladenen Zustand um 64 [h] reduziert.

2) Bei Einstellung von Parameter Nr. 19 auf 2
Gesamtaufladung: Betriebsstunden pro Tag 8 [h] × Speicherzeit pro Stunde Ladezeit 3,3

[h] × Wochentage 5 [Tage] = 132 [h]
Gesamtentladung: Ausschaltzeit während Nacht 16 [h] x Wochentage 5 [Tage] +

Ausschaltzeit am Samstag und Sonntag 48 [h] = 128 [h]
Bei einem Start am Montag wird keine kontinuierliche vollständige Aufladung erforderlich,
da die Gesamtaufladung die Gesamtentladung überschreitet. 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 abfällt, wird ein Fehler entsprechend dem
Spannungswert ausgegeben.

Spannung Alarm

2,5 V ± 8 % oder weniger 41C Absolutwert-Geberfehler (2)

Wenn ein Alarm erzeugt wurde, muss nach dem Austausch der Batterie ein
Absolutdaten-Reset durchgeführt werden. (Die Steuerung überprüft die Batteriespannung
beim Einschalten der Spannung. Im eingeschalteten Zustand erkennt die Steuerung auch
dann keinen Fehler, wenn die Batteriespannung unter das Alarmniveau gefallen ist.)

Normal

3,6 V

2,5 V

Alarm
aufgetreten

Batteriespannung

Absolutdaten-Reset
erforderlich
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Kapitel 5 I/O-Parameter

Nehmen Sie die Parametereinstellungen entsprechend den Anforderungen der jeweiligen
Anwendung vor. Sichern Sie die Daten vor Parameteränderungen unbedingt, damit die
Einstellungen vor der Änderung wiederhergestellt werden können, wenn nötig.
Mit Hilfe der PC-Software können die Daten auf einem PC gesichert werden.
Bei Handprogrammiergeräten mit Speicherkarte (TB-01/TB-02/TB-03) können 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 Parameteränderung auf, um
nach der Untersuchung eines defekten Geräts oder nach dem Austausch der Steuerung eine
schnelle Wiederherstellung zu ermöglichen.
Die Änderungen werden erst wirksam, nachdem die Parameter bearbeitet und ins Flash-ROM
geschrieben wurden und anschließend ein Software-Reset durchgeführt oder die Spannung aus-
und wieder eingeschaltet wurde. Durch das Schreiben mit dem Teach-Werkzeug werden die
Änderungen 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 Eingabeeinschränkungen am
Handprogrammiergerät wieder. Für 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 können nicht nur zu
Betriebsfehlern oder Funktionsstörungen, sondern auch zu Personen- und
Sachschäden führen.
Die Steuerung ist ab Werk für den normalen Betrieb konfiguriert. Eignen Sie
sich ein gründliches Verständnis der Steuerlogik der Steuerung an, bevor Sie
Änderungen vornehmen oder Einstellungen der Steuerung an Ihr System
anpassen. Bei Zweifeln wenden Sie sich bitte an uns.
Schalten Sie nicht während des Schreibens der Parameter die Spannung der
Steuerung aus.
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◎In Bits eingestellte Parameter

 Verwendung von Bits
Im Folgenden wird beschrieben, wie Sie die Bits einschalten (für den Fall, dass die letzte
Ziffer des eingestellten Werts H ist).
Stellen Sie den aus der Binärzahl ermittelten Hexadezimalwert ein.

■ Binärzahl 
Im Binärsystem wird eine Zahl mit Hilfe von zwei Zahlzeichen (0 und 1) ausgedrückt. Die
Zahlen beginnen mit 0 und 1. Anschließend kommt eine weitere Stelle hinzu, so dass die
nächsten Zahlen 10, 11 usw. lauten.

Dezimalzahl 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Binärzahl 0 1 10 11 100 101 110 111 1000 1001 1010

■ Hexadezimalzahl 
Im Hexadezimalsystem wird eine Zahl mit Hilfe von zehn Zahlzeichen (0 bis 9) und 6
Buchstaben (A bis F) ausgedrückt. Die ersten Zahlen lauten 0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, 10, A,
B, C, D, E, F. Anschließend kommt eine weitere Stelle hinzu, so dass die nächsten Zahlen
10, 11 usw. lauten.

Dezimalzahl 0– 9
(Gleiche Schreibweise im

Dezimal- und
Hexadezimalsystem)

10 11 12 13 14 15 16

Hexadezimalzahl A B C D E F 10

Beispiel 1: 001340H

Bit 20 bis 23
0000

Bit 16 bis 19
0000

Bit 12 bis 15
0001

Bit 8 bis 11
0011

Bit 4 bis 7
0100

Bit 0 bis 3
0000

Beispiel 2: 12ABC3H

Bit 20 bis 23
0001

Bit 16 bis 19
0010

Bit 12 bis 15
1010

Bit 8 bis 11
1011

Bit 4 bis 7
1100

Bit 0 bis 3
0011

0 0 1 3 4 0 H

1 2 A B C 3 H
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5.1 I/O-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

1 I/O-Port-Zuweisungstyp 0 0 – 20 0: Feste Zuweisung

2
Eingangsport-Startnummer bei
I/O1-Festzuweisung

000 −1 – 599 
0 + (Vielfaches von 8)
(Ungültig bei Einstellung eines negativen Werts)

3
Ausgangsport-Startnummer bei
I/O1-Festzuweisung

300 −1 – 599 
300 + (Vielfaches von 8)
(Ungültig bei Einstellung eines negativen Werts)

4 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

5 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

6 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

7 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

8 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

9 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

10 I/O-Fehlerüberwachung 1 0 – 5

0: Keine Überwachung
1: Überwachung
2: Überwachung

(Fehler für die 24-V-I/O-Spannungsversorgung nicht
überwachen)

3: Überwachung
(nur Fehler für die 24-V-I/O-Spannungsversorgung
überwachen)

* Es bestehen Ausnahmen.
* Bei Auswahl von 0 (= Keine Überwachung) oder 2 (=

Überwachung (Fehler für die 24-V-I/O-Spannungsversorgung
nicht überwachen)) wird kein Systemfehler erzeugt, auch
wenn eine Unregelmäßigkeit im Zusammenhang mit der
24-V-I/O-Spannungsversorgung auftritt. Alle folgenden
tatsächlichen Ausgaben von der digitalen I/O-Karte werden
zum Schutz der Steuerung jedoch durch eine Schaltung
abgetrennt.

11 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

12 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

13 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

14
Anzahl der verwendeten
I/O2-Feldbus-Remote-Eingänge

0 0 – 240 Vielfaches von 8

15
Anzahl der verwendeten
I/O2-Feldbus-Remote-Ausgänge

0 0 – 240 Vielfaches von 8

16
Eingangsport-Startnummer bei
I/O2-Festzuweisung

48 −1 – 299 
0 + (Vielfaches von 8)
(Ungültig bei Einstellung eines negativen Werts)

17
Ausgangsport-Startnummer bei
I/O2-Festzuweisung

348 −1 – 599 
300 + (Vielfaches von 8)
(Ungültig bei Einstellung eines negativen Werts)

18 I/O2-Fehlerüberwachung 1 0 – 5
0: Keine Überwachung
1: Überwachung
* Es bestehen Ausnahmen.

19 (Für Erweiterungen) 0

20 Eingangsfilterperioden 2 1 – 9 ms
Ein Eingangssignal wird erkannt, wenn der Zustand für die
doppelte in diesem Parameter eingestellte Zeitdauer
aufrechterhalten wird.

21 Registereingangsfilterperioden 2 1 – 9 ms
Ein Eingangssignal wird erkannt, wenn der Zustand für die
doppelte in diesem Parameter eingestellte Zeitdauer
aufrechterhalten wird.

22 Systemreserve 2000 0 – 99999 ms

23 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

24 Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

25 (Für Erweiterungen) 0

26 (Für Erweiterungen) 0

27 (Für Erweiterungen) 0

28 (Für Erweiterungen) 0

29 (Für Erweiterungen) 0

30 Eingangsfunktionsauswahl 000 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Programmstartsignal (EIN-Flanke) (007 bis 014,

BCD-Programmnummer)
2: Programmstartsignal (EIN-Flanke) (007 bis 014,

Binär-Programmnummer)
* Achten Sie bei der Verwendung dieses Signals zum Starten

eines Programms darauf, dass das Signal für mindestens
100 ms eingeschaltet bleibt, um zu gewährleisten, dass die
Programmausführung auf jeden Fall erfolgt.

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 283 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 000“) geändert werden.
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I/O-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

31 Eingangsfunktionsauswahl 001 0 0 – 5

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 Möglichkeit zum Abbrechen des Vorgangs
bereitzustellen).

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 284 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 001“) geändert werden.

32 Eingangsfunktionsauswahl 002 0 0 – 5

0: Universaleingang
1: Servo-EIN
* EIN-Flanke: gleichbedeutend mit dem Befehl zum

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

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 285 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 002“) geändert werden.

33 Eingangsfunktionsauswahl 003 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Universaleingang (im AUTO-Modus nach dem Einschalten

der Spannung/nach einem Software-Reset das
Auto-Start-Programm ausführen)

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

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

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 286 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 003“) geändert werden.

34 Eingangsfunktionsauswahl 004 0 0 – 5

0: Universaleingang
1: Softwareverriegelung für alle Servoachsen (AUS-Pegel)

(gültig für 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 Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 287 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 004“) geändert werden.

35 Eingangsfunktionsauswahl 005 0 0 – 5

0: Universaleingang
1: Betriebspausen-Reset-Signal (EIN-Flanke)
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 288 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 005“) geändert werden.

36 Eingangsfunktionsauswahl 006 0 0 – 5

0: Universaleingang
1: Betriebspausen-Reset-Signal (AUS-Pegel)

(Gültig 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 für
Eingangsfunktionsauswahl 006“) geändert werden.

37 Eingangsfunktionsauswahl 007 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Für Programmstart festgelegte Programmnummer

(niederwertigstes Bit)
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 290 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 007“) geändert werden.

38 Eingangsfunktionsauswahl 008 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Für Programmstart festgelegte Programmnummer
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 291 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 008“) geändert werden.
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I/O-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

39 Eingangsfunktionsauswahl 009 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Für Programmstart festgelegte Programmnummer
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 292 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 009“) geändert werden.

40 Eingangsfunktionsauswahl 010 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Für Programmstart festgelegte Programmnummer
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 293 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 010“) geändert werden.

41 Eingangsfunktionsauswahl 011 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Für Programmstart festgelegte Programmnummer
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 294 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 011“) geändert werden.

42 Eingangsfunktionsauswahl 012 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Für Programmstart festgelegte Programmnummer
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 295 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 012“) geändert werden.

43 Eingangsfunktionsauswahl 013 1 0 – 5

0: Universaleingang
1: Für Programmstart festgelegte Programmnummer
2: Fehler-Reset (EIN-Flanke)
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 296 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 013“) geändert werden.

44 Eingangsfunktionsauswahl 014 0 0 – 5

0: Universaleingang
1: Antriebsquellen-Abschaltungs-Rücksetzeingang

(EIN-Flanke)
(Wirksam, wenn Ursache beseitigt wurde)
* Abschaltung wird mit

Antriebsquellen-Abschaltung-Rücksetzung in Fällen außer 1
aufgehoben.

* Antriebsquellen-Abschaltungs-Rücksetzsteuerung ist nicht
verfügbar für Achsen, deren
Motorantriebsversorgungseinheit nicht innerhalb dieser
Steuerung liegt oder deren Antriebsquellen-Abschaltkreis
nicht von dieser Steuerung gesteuert wird.

2: Für Programmstart festgelegte Programmnummer
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 297 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 014“) geändert werden.

45 Eingangsfunktionsauswahl 015 0 0 – 5

0: Universaleingang
1: Referenzpunktfahrt (EIN-Flanke) aller Inkrementalachsen

(PCX/PGX-Typen) bei SCARA-Robotern und allen
Linearrobotern

2: Referenzpunktfahrt aller gültigen 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 für
Eingangsfunktionsauswahl 015“) geändert werden.

46 Ausgangsfunktionsauswahl 300 2 0 – 20

0: Universalausgang
1: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

(EIN)
2: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

(AUS)
3: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

+ Not-Aus (EIN)
4: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

+ 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 für
Eingangsfunktionsauswahl 300“) geändert werden.
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I/O-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

47 Ausgangsfunktionsauswahl 301 3 0 – 20

0: Universalausgang
1: READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich)
2: READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich und

kein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder höher
vorhanden)

3: READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich und
kein Fehler auf Kaltstartebene oder höher vorhanden)

Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit
Hilfe des I/O-Parameters Nr. 300 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 301“) geändert werden.

48 Ausgangsfunktionsauswahl 302 2 0 – 20

0: Universalausgang
1: Not-Aus-Ausgabe (EIN)
2: Not-Aus-Ausgabe (AUS)
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 301 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 302“) geändert werden.

49 Ausgangsfunktionsauswahl 303 0 0 – 5

0: Universalausgang
1: AUTO-Modus-Ausgabe
2: Ausgabe während automatischen Betrieb (anderer

Parameter Nr. 12)
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 302 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 303“) geändert werden.

50 Ausgangsfunktionsauswahl 304 0 0 – 5

0: Universalausgang
1: Ausgabe, wenn sich alle gültigen Achsen am Referenzpunkt

befinden (= 0).
2: Ausgabe, wenn alle gültigen Achsen die Referenzpunktfahrt

abgeschlossen haben (die Koordinaten bestätigt wurden).
3: Ausgabe, wenn sich alle gültigen Achsen an den

voreingestellten Referenzpunkt-Koordinaten befinden.
* Verwenden Sie bei der Absolutausführung 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 für
Eingangsfunktionsauswahl 304“) geändert werden.

51 Ausgangsfunktionsauswahl 305 0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 1 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 1 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 304 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 305“) geändert werden.

52 Ausgangsfunktionsauswahl 306 0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 2 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 2 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 305 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 306“) geändert werden.

53 Ausgangsfunktionsauswahl 307 0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 3 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 3 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 306 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 307“) geändert werden.
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I/O-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

54 Ausgangsfunktionsauswahl 308 0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 4 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 4 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 307 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 308“) geändert werden.

55 Ausgangsfunktionsauswahl 309 0 0 – 5

0: Universalausgang
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 308 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 309“) geändert werden.

56 Ausgangsfunktionsauswahl 310 0 0 – 5

0: Universalausgang
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 309 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 310“) geändert werden.

57 Ausgangsfunktionsauswahl 311 0 0 – 5

0: Universalausgang
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 310 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 311“) geändert werden.

58 Ausgangsfunktionsauswahl 312 0 0 – 5

0: Universalausgang
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 311 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 312“) geändert werden.

59 Ausgangsfunktionsauswahl 313 0 0 – 5

0: Universalausgang
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 312 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 313“) geändert werden.

60 Ausgangsfunktionsauswahl 314 0 0 – 5

0: Universalausgang
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 313 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 314“) geändert werden.

61 Ausgangsfunktionsauswahl 315 0 0 – 5

0: Universalausgang
Anm.: Die dieser Funktion zugeordnete Portnummer kann mit

Hilfe des I/O-Parameters Nr. 314 („Nr. des
physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 315“) geändert werden.

62

Physikalische Eingangsportnummer
für Zwangslösen der Bremse
von Achse 1
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 299

Die Bremse zwangsweise lösen, wenn der entsprechende Port
eingeschaltet wird

(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen könnte).
* Bei Einstellung von 0 ungültig (Ungültig bei Auswahl von

Eingangsport Nr. 0)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

63

Physikalische Eingangsportnummer
für Zwangslösen der Bremse
von Achse 2
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 299

Die Bremse zwangsweise lösen, wenn der entsprechende Port
eingeschaltet wird
(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen könnte).
* Bei Einstellung von 0 ungültig (Ungültig bei Auswahl von

Eingangsport Nr. 0)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

64

Physikalische Eingangsportnummer
für Zwangslösen der Bremse
von Achse 3
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 299

Die Bremse zwangsweise lösen, wenn der entsprechende Port
eingeschaltet wird
(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen könnte).
* Bei Einstellung von 0 ungültig (Ungültig bei Auswahl von

Eingangsport Nr. 0)
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

65
Physikalische Eingangsportnummer
für Zwangslösen der Bremse
von Achse 4

0 0 – 299

Die Bremse zwangsweise lösen, wenn der entsprechende Port
eingeschaltet wird
(seien Sie vorsichtig, da die Last herabfallen könnte).
* Bei Einstellung von 0 ungültig (Ungültig bei Auswahl von

Eingangsport Nr. 0)

66 (Für Erweiterungen) 0

67 (Für Erweiterungen) 0

68 (Für Erweiterungen) 0

69 (Für Erweiterungen) 0
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70

Nummer (Min.) des nicht betroffenen
Universalausgangsbereichs, wenn alle
Operationen/Programme abgebrochen
werden

300 0 – 599

* Wichtig: Die Ausgänge in diesem Bereich müssen durch
Benutzerprogramme einschließlich des
„I/O-Verarbeitungsprogramms bei
Operations-/Programmabbruch“ gesteuert werden.
Ausgänge außerhalb dieses Bereichs werden
zwangsweise ausgeschaltet. (Ungültig bei
Einstellung von 0)

71

Nummer (Max.) des nicht betroffenen
Universalausgangsbereichs, wenn alle
Operationen/Programme abgebrochen
werden

315 0 – 599

72

Nummer (Min.) des nicht betroffenen
Universalausgangsbereichs, wenn alle
Operationen pausiert werden
(Software-Verriegelung Servo-Achsen +
Ausgangsports)

300 0 – 599

* Wichtig: Die Ausgänge in diesem Bereich müssen durch
Benutzerprogramme einschließlich des
„I/O-Verarbeitungsprogramms bei Pause aller
Operationen“ gesteuert werden (einschließlich
Wiederherstellung). Ausgänge außerhalb dieses
Bereichs werden zwangsweise ausgeschaltet und
geben die Ergebnisse der während der Pause
durchgeführten Operationen wieder/behalten diese
bei (nur im automatischen Betrieb).
(Ungültig bei Einstellung von 0)

73

Nummer (Max.) des nicht betroffenen
Universalausgangsbereichs, wenn alle
Operationen pausiert werden
(Software-Verriegelung Servo-Achsen +
Ausgangsports)

599 0 – 599

74
Anzahl der benutzten
TP-Benutzer-Ausgangsports
(Hand usw.)

0 0 – 8
Durch TP angesprochen.
(Ungültig bei Einstellung von 0)

75
Startnummer
TP-Benutzer-Ausgangsports
(Hand usw.)

0 0 – 599 Durch TP angesprochen.

76
Physikalische Ausgangsportnummer
AUTO-Modus

0 0 – 599 (Ungültig bei Einstellung von 0)

77
Eingangsportnummer für
Annahmeerlaubnis von
PC/TP-Servo-Verfahrbefehlen

0 0 – 299
* Vorsicht: Ungültig nach Betriebsstart.

(Ungültig bei Einstellung von 0)

78
Eingangs-Zielachsenschema für
Annahmeerlaubnis von
PC/TP-Servo-Verfahrbefehlen

0 0B – 11111111B

79
Eingangsportnummer für
Remote-Modus-Steuerung

0 0 – 299

System-Modus = MANU bei DI = EIN oder
AUTO/MANU-Schalter = MANU
(Ungültig bei Einstellung von 0)
* Mit dieser Funktion kompatible Hardware erforderlich
* Debugfilter auf Eingangsport für Remote-Modus-Steuerung

unwirksam
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher)

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 (PC/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

90
Verwendung von für Benutzer
geöffnetem SIO-Kanal 1 (AUTO-Modus)

1 0 – 9

0: SEL-Programm öffnen
1: SEL-Programm öffnen

(PC/TP verbinden, wenn beide Geräte GESCHLOSSEN
sind)

2: IAI-Protokoll B (Slave)

91
Stationscode von für Benutzer
geöffnetem SIO-Kanal 1

153 0 – 255 Gültig nur mit IAI-Protokoll.

92
Baudrate von für Benutzer geöffnetem
SIO-Kanal 1

0 0 – 5 0: 9,6, 1: 19,2, 2: 38,4, 3: 57,6, 4: 76,8, 5: 115,2 kbps

93
Datenlänge von für Benutzer
geöffnetem SIO-Kanal 1

8 7 – 8

94
Stoppbitlänge von für Benutzer
geöffnetem SIO-Kanal 1

1 1 – 2

95
Paritätsart von für Benutzer geöffnetem
SIO-Kanal 1

0 0 – 2
0: Keines
1: Ungerade
2: Gerade
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97
Mindestantwortverzögerung des
IAI-Protokolls von für Benutzer
geöffnetem SIO-Kanal 1

0 0 – 999 ms Gültig nur mit IAI-Protokoll.

98
(Reserve von für Benutzer geöffnetem
SIO-Kanal 1)

0

99
(Reserve von für Benutzer geöffnetem
SIO-Kanal 1)

0

100 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

101 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

102 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

103 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

104 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

105 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

106 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

107 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

108 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

109 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

110 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

111 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

112 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

113 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

114 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

115 SIO-Systemreserve 0 0H – FFFFFFFFH

116 IAI-Protokoll-Kommunikationsattribut 10H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Zulassung der Multikanal-Kommunikation für
IAI-Protokoll
( 0: Nicht zulassen

* Kommunikation ausschließlich gemäß
Priorität
Anschluss für Teach-Werkzeug > Ethernet

1: Zulassen)
Bits 4 bis 11: Auswahl des im AUTO-Modus für

Ausführungsbefehle in
IAI-Protokoll-Kommunikation gültigen Kanals
( 01H: Anschluss für Teach-Werkzeug

02H: Erweiterungs-SIO
(Attribut 2 des für Benutzer geöffneten
SIO-Kanals 2)

26H: Ethernet)
* Gültig bei „Zulassung der Multikanal-Kommunikation für

IAI-Protokoll“ = 1 (Zulassen)
* Kommunikation ausschließlich gemäß Priorität

Anschluss für Teach-Werkzeug > Ethernet >
Erweiterungs-SIO im MANU-Modus

* Kommunikation für Referenzbefehle und Stoppbefehle
(Ausführungsbefehle) ist bei allen Kanälen verfügbar.

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher)

117 (Für Erweiterungen) 0

118 (Für Erweiterungen) 0

119 (Für Erweiterungen) 0

120 Netzwerkattribut 1 640001H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 11: I/O2-Feldbusverbindungsfehler,

Prüfzeitwert (10 ms)
Bits 12 bis 15: Für künftige Erweiterungen
Bits 16 bis 27: Systemreserve
Bits 28 bis 31: I/O2-Feldbus-Verbindungsfehler und

Eingangsport-Datenauswahl bei
PIO-Spannungs-Fehler
(0: Löschen, 1: Halten)

121 Netzwerkattribut 2 C80000H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 7: Systemreserve
Bits 8 bis 11: Systemreserve
Bits 12 bis 15: Für künftige Erweiterungen
Bits 16 bis 27: Verbindungs-Zeitüberschreitungswert bei

Feldbus-Initialisierung (100 ms)

122 Netzwerkattribut 3 0 0H – FFFFFFFFH
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123 Netzwerkattribut 4 0H 0H – 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 anschließbaren
Clients: 1

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

1: KeepAlive verwenden)
Bits 8 bis 11: Auswahl für Ethernet IAI-Protokoll B/TCP

(AUTO-Modus) Existenzprüffunktion
(0: Nicht verwendet, 1: KeepAlive verwenden)

Bits 12 bis 15: Auswahl für Ethernet Free-for-User-Kanal 31
Existenzprüffunktion
( 0: Nicht verwendet,

1: KeepAlive verwenden)
Bits 16 bis 19: Auswahl für Ethernet Free-for-User-Kanal 32

Existenzprüffunktion
( 0: Nicht verwendet,

1: KeepAlive verwenden)
Bits 20 bis 23: Auswahl für Ethernet Free-for-User-Kanal 33

Existenzprüffunktion
( 0: Nicht verwendet,

1: KeepAlive verwenden)
Bits 24 bis 27: Auswahl für Ethernet Free-for-User-Kanal 34

Existenzprüffunktion
( 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 0H 0H – 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
anschließbaren Clients: 1

Bits 0 bis 3: IAI-Protokoll B/TCP (MANU-Modus)
* PC-Software kann nur bei einem Client

angeschlossen werden.
Bits 4 bis 7: IAI-Protokoll B/TCP (AUTO-Modus)

* PC-Software kann nur bei einem Client
angeschlossen werden.

Bits 8 bis 11: Für Benutzer geöffneter Kanal 31
Bits 12 bis 15: Für Benutzer geöffneter Kanal 32
Bits 16 bis 19: Für Benutzer geöffneter Kanal 33
Bits 20 bis 23: Für Benutzer geöffneter Kanal 34
* Die Verbindung wird beim Umschalten von

MANU/AUTO-Modus unterbrochen, wenn die
Parametereinstellungen für eigene Portnummer,
Client/Server-Typ, IP-Adresse von Verbindungsziel und
Portnummer von Verbindungsziel zwischen IAI-Protokoll
B/TCP MANU- und AUTO-Modus nicht vollständig
übereinstimmen.

125 Netzwerkattribut 6 1E32H 0H – FFFFFFFFH
Bits 0 bis 7: Systemreserve
Bits 8 bis 15: Systemreserve
Bits 16 bis 23: Systemreserve

126 Netzwerkattribut 7 7D007D0H 0H – FFFFFFFFH
Ethernet TCP/IP-Nachrichtenkommunikationsattribut:
Bits 0 bis 15: Systemreserve
Bits 16 bis 31: Systemreserve

127 Netzwerkattribut 8 5050214H 0H – FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichtenkommunikationsattribut:
Bits 0 bis 7: CONNECT_TIMEOUT

(Änderung unzulässig)
(0 nicht zulässig) (s)

Bits 8 bis 15: Verbindungs-Wiederholungsversuch-Intervall
(IAI-Protokoll B/TCP) (s)

Bits 16 bis 23: Senden-Zeitüberschreitungswert (s)
Bits 24 bis 31: IAI-Protokoll B-SIO kommunikationsfremde

Kontrolle Zeitgliedeinstellung (s)
(IAI-Protokoll B/TCP Verbindungstrigger)
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128 Netzwerkattribut 9 0H 0H – FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichtenkommunikationsattribut:
Bits 0 bis 15: SEL Server öffnen, Zeitüberschreitungswert (s)

(Bei 0 keine Zeitüberschreitungsprüfung)
Bits 16 bis 23: Systemreserve

129 Netzwerkattribut 10 0H 0H – FFFFFFFFH

Ethernet Operationsspezifikation
Bits 0 bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 7: TCP/IP-Nachrichtenkommunikation

(0: Nicht verwenden, 1: Verwenden)
Bits 8 bis 31: Reserviert (Operationsspezifikation)

130 Eigene MAC-Adresse (H) 0H
Nur Referenz

(HEX)
Nur die unteren zwei Byte sind gültig.

131 Eigene MAC-Adresse (L) 0H
Nur Referenz

(HEX)

132 Eigene IP-Adresse (H) 192 1 – 255 * Einstellung von 0 und 127 nicht zulässig.

133 Eigene IP-Adresse (MH) 168 0 – 255

134 Eigene IP-Adresse (ML) 0 0 – 255

135 Eigene IP-Adresse (L) 1 1 – 254
* Einstellung von 0 und 255 ist nur bei

MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher zulässig.

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

144
IAI-Protokoll B/TCP: Eigene
Portnummer (MANU-Modus)

64511 1025 – 65535

* Wichtig: Für jede eigene Portnummer immer
einen eindeutigen Wert einstellen!

(Doppeltverwendung von Portnummern ist nur im IAI-Protokoll
B/TCP MANU/AUTO-Modus gestattet.)

145
Für Benutzer geöffneter Kanal 31
(TCP/IP): Eigene Portnummer

64512 1025 – 65535

146
Für Benutzer geöffneter Kanal 32
(TCP/IP): Eigene Portnummer

64513 1025 – 65535

147
Für Benutzer geöffneter Kanal 33
(TCP/IP): Eigene Portnummer

64514 1025 – 65535

148
Für Benutzer geöffneter Kanal 34
(TCP/IP): Eigene Portnummer

64515 1025 – 65535

149
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (MANU-Modus) (H)

192 0 – 255 * Einstellung von 0 und 127 nicht zulässig.

150
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (MANU-Modus) (MH)

168 0 – 255

151
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (MANU-Modus) (ML)

0 0 – 255

152
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (MANU-Modus) (L)

100 0 – 254 * Einstellung von 0 und 255 nicht zulässig.

153
IAI-Protokoll B/TCP: Portnummer von
Verbindungsziel (MANU-Modus)

64611 0 – 65535

* Einstellung von 0 im Falle eines Servers möglich.
0 = Portnummer von Verbindungsziel wird ignoriert
(nur die IP-Adresse wird geprüft).

* Einstellung von 0 im Falle eines Clients nicht möglich.

154
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (AUTO-Modus) (H)

192 0 – 255 * Einstellung von 0 und 127 nicht zulässig.

155
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (AUTO-Modus) (MH)

168 0 – 255

156
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (AUTO-Modus) (ML)

0 0 – 255

157
IAI-Protokoll B/TCP: IP-Adresse von
Verbindungsziel (AUTO-Modus) (L)

100 0 – 254 * Einstellung von 0 und 255 nicht zulässig.

158
IAI-Protokoll B/TCP: Portnummer von
Verbindungsziel (AUTO-Modus)

64611 0 – 65535

* Einstellung von 0 im Falle eines Servers möglich.
0 = Portnummer von Verbindungsziel wird ignoriert
(nur die IP-Adresse wird geprüft).

* Einstellung von 0 im Falle eines Clients nicht möglich.

159
IAI-Protokoll B/TCP: Eigene
Portnummer (AUTO-Modus)

64516 1025 – 65535

* Wichtig: Für jede eigene Portnummer immer einen
eindeutigen Wert einstellen! (Doppeltverwendung
von Portnummern ist nur im IAI-Protokoll B/TCP
MANU/AUTO-Modus gestattet.)

160
Mit Visionssystem-I/F verbundene
IP-Adresse (H)
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

192 0 – 255
* Einstellung von 0 und 127 nicht zulässig.
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

161
Mit Visionssystem-I/F verbundene
IP-Adresse (MH)
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

168 0 – 255 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

162
Mit Visionssystem-I/F verbundene
IP-Adresse (ML)
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 255 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
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163
Mit Visionssystem-I/F verbundene
IP-Adresse (L)
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

102 0 – 254
* Einstellung von 0 und 255 nicht zulässig.
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

164
Mit Visionssystem-I/F verbundene
Portnummer
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

64613 0 – 65535

* Die Visionssystem-I/F ist speziell für die Einstellung „Client:
IAI-Steuerung“ (automatische Zuweisung der eigenen
Portnummer) bestimmt.

* Einstellung von 0 nicht zulässig.
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

165 (Für Netzwerkerweiterungen) 0

166 (Für Netzwerkerweiterungen) 0

167 (Für Netzwerkerweiterungen) 0

168 (Für Netzwerkerweiterungen) 0

169 (Für Netzwerkerweiterungen) 0

170 (Für Erweiterungen) 0

171 (Für Erweiterungen) 0

172 (Für Erweiterungen) 0

173 (Für Erweiterungen) 0

174 (Für Erweiterungen) 0

175 (Für Erweiterungen) 0

176 (Für Erweiterungen) 0

177 (Für Erweiterungen) 0

178 (Für Erweiterungen) 0

179 (Für Erweiterungen) 0

180 (Für Erweiterungen) 0

181 (Für Erweiterungen) 0

182 (Für Erweiterungen) 0

183 (Für Erweiterungen) 0

184 (Für Erweiterungen) 0

185 (Für Erweiterungen) 0

186 (Für Erweiterungen) 0

187 (Für Erweiterungen) 0

188 (Für Erweiterungen) 0

189 (Für Erweiterungen) 0

190 (Für Erweiterungen) 0

191 (Für Erweiterungen) 0

192 (Für Erweiterungen) 0

193 (Für Erweiterungen) 0

194 (Für Erweiterungen) 0

195 (Für Erweiterungen) 0

196 (Für Erweiterungen) 0

197 (Für Erweiterungen) 0

198 (Für Erweiterungen) 0

199 (Für Erweiterungen) 0

200 (Für Erweiterungen) 0

201 (Für Erweiterungen) 0

202 (Für Erweiterungen) 0

203 (Für Erweiterungen) 0

204 (Für Erweiterungen) 0

205 (Für Erweiterungen) 0

206 (Für Erweiterungen) 0

207 (Für Erweiterungen) 0

208 (Für Erweiterungen) 0

209 (Für Erweiterungen) 0

210 (Für Erweiterungen) 0

211 (Für Erweiterungen) 0

212 (Für Erweiterungen) 0

213 (Für Erweiterungen) 0

214 (Für Erweiterungen) 0

215 (Für Erweiterungen) 0

216 (Für Erweiterungen) 0

217 (Für Erweiterungen) 0

218 (Für Erweiterungen) 0

219 (Für Erweiterungen) 0

220 (Für Erweiterungen) 0

221 (Für Erweiterungen) 0

222 (Für Erweiterungen) 0

223 (Für Erweiterungen) 0
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224 (Für Erweiterungen) 0

225 Erweiterungs-I/O-Steuerung 0H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: I/O2-Modultyp
(0: Nicht installiert
1: CC-Link,
2: DeviceNet,
3: PROFIBUS,
4: IA-Net
5 bis 6: Systemreserve
7: EtherNet/IP,
8: Systemreserve
9: PIO)

Bits 4 bis 7: Systemreserve

226 I/O2 Feldbus-Knotenadresse 0 0 – 99999999
• Bei CC-Link: 1 bis 64
• Bei DeviceNet: 0 bis 63
• Bei PROFIBUS: 0 bis 125

227
I/O2 Feldbus-Kommunikations-
geschwindigkeit

0 0 – 9

• Bei CC-Link:
(0: 156 kbps, 1: 625 kbps, 2: 2,5 Mbps, 3: 5 Mbps,
4: 10 Mbps)

• Bei DeviceNet:
(0: 125 kbps, 1: 250 kbps, 2: 500 kbps, 3: Auto)

• 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 (Für Erweiterungen) 0

229 (Für Erweiterungen) 0

230 (Für 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 0 – 5

236 (Für Erweiterungen) 0

237 Systemreserve 0 0 – 99999999

238 Systemreserve 0 0 – 9

239 (Für Erweiterungen) 0

240 (Für Erweiterungen) 0

241 (Für Erweiterungen) 0

242 (Für Erweiterungen) 0

243 (Für Erweiterungen) 0

244 (Für Erweiterungen) 0

245 (Für Erweiterungen) 0

246 (Für Erweiterungen) 0

247 (Für Erweiterungen) 0

248 (Für Erweiterungen) 0

249 (Für Erweiterungen) 0

250 (Für Erweiterungen) 0

251 (Für Erweiterungen) 0

252 (Für Erweiterungen) 0

253 (Für Erweiterungen) 0

254 (Für Erweiterungen) 0

255 (Für Erweiterungen) 0

256 (Für Erweiterungen) 0

257 (Für Erweiterungen) 0

258 (Für Erweiterungen) 0

259 (Für Erweiterungen) 0

260 (Für Erweiterungen) 0

261 (Für Erweiterungen) 0

262 (Für Erweiterungen) 0

263 (Für Erweiterungen) 0

264 (Für Erweiterungen) 0

265 (Für Erweiterungen) 0

266 (Für Erweiterungen) 0

267 (Für Erweiterungen) 0

268 (Für Erweiterungen) 0

269 (Für Erweiterungen) 0

270 (Für Erweiterungen) 0

271 (Für Erweiterungen) 0
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272 (Für Erweiterungen) 0

273 (Für Erweiterungen) 0

274 (Für Erweiterungen) 0

275 (Für Erweiterungen) 0

276 (Für Erweiterungen) 0

277 (Für Erweiterungen) 0

278 (Für Erweiterungen) 0

279 (Für Erweiterungen) 0

280 (Für Erweiterungen) 0

281 (Für Erweiterungen) 0

282 (Für Erweiterungen) 0

283
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 000

16 −1 – 299 

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 30 („Eingangsfunktionsauswahl 000“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem

Eingangsport Nr. 0 zugewiesen.

284
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 001

17 −1 – 299 

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 31 („Eingangsfunktionsauswahl 001“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem

Eingangsport Nr. 1 zugewiesen.

285
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 002

18 −1 – 299 

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 32 („Eingangsfunktionsauswahl 002“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem

Eingangsport Nr. 2 zugewiesen.

286
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 003

19 −1 – 299 

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 33 („Eingangsfunktionsauswahl 003“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem

Eingangsport Nr. 3 zugewiesen.

287
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 004

20 −1 – 299 

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 34 („Eingangsfunktionsauswahl 004“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem

Eingangsport Nr. 4 zugewiesen.

288
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 005

21 −1 – 299 

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 35 („Eingangsfunktionsauswahl 005“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem

Eingangsport Nr. 5 zugewiesen.

289
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 006

22 −1 – 299 

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 36 („Eingangsfunktionsauswahl 006“)
zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung eines negativen Werts wird die Funktion dem

Eingangsport Nr. 6 zugewiesen.

290
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 007

23 −1 – 299 

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.
* Wenn für Eingangsfunktionsauswahl 007 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.

291
Nr. des physikalischen Eingangsports
für Eingangsfunktionsauswahl 008

24 −1 – 299 

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.
* Wenn für Eingangsfunktionsauswahl 008 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.
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292
Nr. des physikalischen Eingangsports
für 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 für Eingangsfunktionsauswahl 009 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.

293
Nr. des physikalischen Eingangsports
für 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 für Eingangsfunktionsauswahl 010 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.

294
Nr. des physikalischen Eingangsports
für 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 für Eingangsfunktionsauswahl 011 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.

295
Nr. des physikalischen Eingangsports
für 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 für Eingangsfunktionsauswahl 012 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.

296
Nr. des physikalischen Eingangsports
für 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 für Eingangsfunktionsauswahl 013 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.

297
Nr. des physikalischen Eingangsports
für 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 für Eingangsfunktionsauswahl 014 die „Für

Programmstart festgelegte Programmnummer“ festgelegt
wurde, stellen Sie in diesem Parameter eine
Eingangsportnummer ein, deren LSB (niederwertigstes Bit)
die für den Programmstart festgelegte Programmnummer
enthält.

298
Nr. des physikalischen Eingangsports
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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
für 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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315
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 300
(Bereich 2)

300 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 331 („Ausgangsfunktionsauswahl 300
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

316
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 301
(Bereich 2)

301 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 332 („Ausgangsfunktionsauswahl 301
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

317
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 302
(Bereich 2)

302 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 333 („Ausgangsfunktionsauswahl 302
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

318
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 303
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 334 („Ausgangsfunktionsauswahl 303
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

319
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 304
(Bereich 2)

304 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 335 („Ausgangsfunktionsauswahl 304
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

320
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 305
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 336 („Ausgangsfunktionsauswahl 305
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

321
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 306
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 337 („Ausgangsfunktionsauswahl 306
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

322
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 307
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 338 („Ausgangsfunktionsauswahl 307
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

323
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 308
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 339 („Ausgangsfunktionsauswahl 308
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

324
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 309
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 340 („Ausgangsfunktionsauswahl 309
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

325
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 310
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 341 („Ausgangsfunktionsauswahl 310
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

326
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 311
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 342 („Ausgangsfunktionsauswahl 311
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

327
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 312
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 343 („Ausgangsfunktionsauswahl 312
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

328
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 313
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 344 („Ausgangsfunktionsauswahl 313
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

329
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 314
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 345 („Ausgangsfunktionsauswahl 314
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.
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330
Nr. des physikalischen Ausgangsports
für Ausgangsfunktionsauswahl 315
(Bereich 2)

0 0 – 599

Legen Sie die Portnummer fest, die der Funktion von
I/O-Parameter Nr. 346 („Ausgangsfunktionsauswahl 315
[Bereich 2]“) zugewiesen werden soll.
* Bei Einstellung von 0 wird die Funktion keinem Port

zugewiesen.

331
Ausgangsfunktionsauswahl 300
(Bereich 2)

1 0 – 20

0: Universalausgang
1: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

(EIN)
2: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

(AUS)
3: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

+ Not-Aus (EIN)
4: Fehlerausgabe auf Operationsaufhebungsebene oder höher

+ 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)

332
Ausgangsfunktionsauswahl 301
(Bereich 2)

1 0 – 20

0: Universalausgang
1: READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich)
2: READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich und

kein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder höher
vorhanden)

3: READY-Ausgabe (PIO-Programmausführung möglich und
kein Fehler auf Kaltstartebene oder höher vorhanden)

333
Ausgangsfunktionsauswahl 302
(Bereich 2)

1 0 – 20
0: Universalausgang
1: Not-Aus-Ausgabe (EIN)
2: Not-Aus-Ausgabe (AUS)

334
Ausgangsfunktionsauswahl 303
(Bereich 2)

0 0 – 5

0: Universalausgang
1: AUTO-Modus-Ausgabe
2: Ausgabe während automatischen Betriebs (anderer

Parameter Nr. 12)

335
Ausgangsfunktionsauswahl 304
(Bereich 2)

2 0 – 5

0: Universalausgang
1: Ausgabe, wenn sich alle gültigen Achsen am Referenzpunkt

befinden (= 0).
2: Ausgabe, wenn alle gültigen Achsen die Referenzpunktfahrt

abgeschlossen haben (die Koordinaten bestätigt wurden).
3: Ausgabe, wenn sich alle gültigen Achsen an den

voreingestellten Referenzpunkt-Koordinaten befinden.

336
Ausgangsfunktionsauswahl 305
(Bereich 2)

0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 1 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 1 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve

337
Ausgangsfunktionsauswahl 306
(Bereich 2)

0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 2 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 2 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve

338
Ausgangsfunktionsauswahl 307
(Bereich 2)

0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 3 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 3 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve

339
Ausgangsfunktionsauswahl 308
(Bereich 2)

0 0 – 5

0: Universalausgang
1: In-Position-Ausgabe für Achse 4 (AUS, falls das Werkstück

im Schubbetrieb verfehlt wird)
2: Ausgabe, wenn der Servo von Achse 4 eingeschaltet ist

(Systemüberwachungstask-Ausgang)
3: Systemreserve

340
Ausgangsfunktionsauswahl 309
(Bereich 2)

0 0 – 5 0: Universalausgang

341
Ausgangsfunktionsauswahl 310
(Bereich 2)

0 0 – 5 0: Universalausgang

342
Ausgangsfunktionsauswahl 311
(Bereich 2)

0 0 – 5 0: Universalausgang

343
Ausgangsfunktionsauswahl 312
(Bereich 2)

0 0 – 5 0: Universalausgang

344
Ausgangsfunktionsauswahl 313
(Bereich 2)

0 0 – 5 0: Universalausgang

345
Ausgangsfunktionsauswahl 314
(Bereich 2)

0 0 – 5 0: Universalausgang
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I/O-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

346
Ausgangsfunktionsauswahl 315
(Bereich 2)

0 0 – 5 0: Universalausgang

347 Eingangsportnummer für Fehler-Reset 0 0 – 5
Fehler-Reset bei EIN-Flanke (Ungültig bei Einstellung von 0)
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher)

348 (Für Erweiterungen) 0

349 (Für Erweiterungen) 0

350 (Für Erweiterungen) 0

351
Visionssystem-I/F 1,
Funktionsauswahl 1
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

3105500H 0H – FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 3: Funktionsauswahl

(0: Nicht verwenden, 1: Verwenden)
Bits 4 bis 7: Kommunikationsgeräteauswahl

( 0: Systemreserve,
1: Systemreserve,
2: Ethernet Kn31,
3: Ethernet Kn32,
4: Ethernet Kn33,
5: Ethernet Kn34)

(Entsprechende I/O-Parameternummer Nr. 124,
129 bis 143, 145 bis 148)

Bits 8 bis 11: Visionssystem-I/F 1,
Antwort-Zeitüberschreitungswert (s)

Bits 12 bis 19: Visionssystem-I/F 1, Erfassungsbefehl
deaktivieren, Verzögerungszeitwert (ms)

Bits 20 bis 23: Visionssystem-I/F 1,
Erfassungsverzögerungsvorhersage,
Zeitwert (ms)

Bits 24 bis 31: Wiederholversuche für Visionssystem-I/F 1
Erfassungsbefehl * Keine Wiederholung bei 0

352
Visionssystem-I/F 1,
Funktionsauswahl 2
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0H 0H – FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 7: Visionssystem-I/F 1, Auswahl

Kommunikationsformat
( 0: COGNEX,

1: Systemreserve,
2: Keyence)

(Entsprechende I/O-Parameternummer 353)
Bits 8 bis 31: Systemreserve

353
Visionssystem-I/F 1,
Funktionsauswahl 3
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

54313C0DH 0H – FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 7: Visionssystem-I/F 1, Kommunikations-Delimiter
Bits 8 bis 15: Visionssystem-I/F 1, Kommunikations-Header 1

* Kein Header bei Einstellung von 0
Bits 16 bis 31: Visionssystem-I/F 1,

Kommunikations-Header 2
* Kein Header bei Einstellung von 0

354 Systemreserve 0

355 Systemreserve 0

356

Visionssystem-I/F 1, physikalische
Eingangsportnummer für den Status
„Initialisierung abgeschlossen“
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 299
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
* Ungültig bei Einstellung von 0

357

Visionssystem-I/F 1, physikalische
Ausgangsportnummer für
Bilderfassungsbefehl
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 599 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

358 (Für Erweiterungen) 0

359 (Für Erweiterungen) 0

360 (Für Erweiterungen) 0

361 (Für Erweiterungen) 0

362 (Für Erweiterungen) 0

363 (Für Erweiterungen) 0

364 (Für Erweiterungen) 0

365 (Für Erweiterungen) 0

366 (Für Erweiterungen) 0

367 (Für Erweiterungen) 0

368 (Für Erweiterungen) 0

369 (Für Erweiterungen) 0

370 (Für Erweiterungen) 0

371 (Für Erweiterungen) 0

372 (Für Erweiterungen) 0

373 (Für Erweiterungen) 0

374 (Für Erweiterungen) 0

375 (Für Erweiterungen) 0

376 (Für Erweiterungen) 0

378 (Für Erweiterungen) 0
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I/O-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

379 (Für Erweiterungen) 0

380 (Für Erweiterungen) 0

381 (Für Erweiterungen) 0

382 (Für Erweiterungen) 0

383 (Für Erweiterungen) 0

384 (Für Erweiterungen) 0

385 (Für Erweiterungen) 0

386 (Für Erweiterungen) 0

387 (Für Erweiterungen) 0

388 (Für Erweiterungen) 0

389 (Für Erweiterungen) 0

390 (Für Erweiterungen) 0

391 (Für Erweiterungen) 0

392 (Für Erweiterungen) 0

393 (Für Erweiterungen) 0

394 (Für Erweiterungen) 0

395 (Für Erweiterungen) 0

396 (Für Erweiterungen) 0

397 (Für Erweiterungen) 0

398 (Für Erweiterungen) 0

399 (Für Erweiterungen) 0

400 (Für Erweiterungen) 0

401
–

601
(Für Erweiterungen) 0

602 Systemreserve 0 0 – 63

603 Systemreserve 0 0 – 63

604 Systemreserve 63 1 – 63

605 Systemreserve 0H 0H

606 Systemreserve 0H 0H

607 Systemreserve 1 0 – 5

608 Systemreserve F000000H 0 – FFFFFFFFH

609 Systemreserve F05H F05H

610
– 690 (Für Erweiterungen) 0 0

691 Systemreserve −1 −1 – 299 

692 Systemreserve −1 −1 – 599 

693 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

694 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

695 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

696 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

697 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

698 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

699 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

700 Systemreserve 0H 0 – FFFFFFFFH

701 Systemreserve 0 0 – 240

702
– 704 (Für Erweiterungen) 0 0

705
Auswahl Verwendung
Erweiterungs-I/O-Einheit

0H 0 – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Auswahl Verwendung Slot 1
Bits 4 bis 7: Auswahl Verwendung Slot 2
Bits 8 bis 11: Auswahl Verwendung Slot 3
Bits 12 bis 15: Auswahl Verwendung Slot 4

( 0: Nicht verwenden,
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 0H 0 – FFFFFFFFH

717
– 999 (Für Erweiterungen) 0 0
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5.2 Allen Achsen gemeinsame Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

1 Zulässiges Achsenmuster 0000B 0B – 11111111B

2 Standard-Override 100 1 – 100
Wird verwendet, wenn nicht im Programm festgelegt.
(Ungültig für SIO-Betrieb)

3 Systemreserve

0
(PC/PG/

PCF/PGF),
1111B

(PCX/PGX)

-

4 (Für Erweiterungen) 0 -

5 (Für Erweiterungen) 0 -

6 (Für Erweiterungen) 0 -

7 (Für Erweiterungen) 0 -

8 (Für Erweiterungen) 0 -

9

Physikalisches Achsenmuster,
bei dem der Freigabeschalter
(Totmannschalter/
Sicherheitsgate) wirksam ist.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

11111111B 00B – 11111111B

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Wird nicht von BASE-Befehl beeinflusst.
Um den Freigabeschalter für alle Achsen wirksam zu
machen (= in der Regel muss er für alle Achsen gelten),
geben Sie immer „11111111“ an.
Nur wenn „11111111“ angegeben ist, wird der
Freigabeschalter in die Abschaltung der Antriebsquelle
einbezogen. Wenn ein anderer Wert als
„11111111“ angegeben ist, wird die Antriebsquelle nicht
abgeschaltet, nur der Antrieb der angegebenen Achse wird
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 0H – FFFFFFFFH

11

Standard-Beschleunigung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse:
CP-Standard-Beschleunigung
(PCX/PGX-Typ)

20
(PC/PG/

PCF/PGF),
10

(PCX/PGX)

1 – 200 0,01 G
Wird verwendet, wenn nicht in Positionsdaten, Programm,
SIO-Nachricht usw. angegeben.

12

Standard-Verzögerung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse:
CP-Standard-Verzögerung
(PCX/PGX-Typ)

20
(PC/PG/

PCF/PGF),
10

(PCX/PGX)

1 – 200 0,01 G
Wird verwendet, wenn nicht in Positionsdaten, Programm,
SIO-Nachricht usw. angegeben.

13

Standard-Geschwindigkeit
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse:
CP-Standard-Geschwindigkeit
(PCX/PGX-Typ)

30 1 – 250 mm/s

Wird verwendet, wenn nicht in SIO-Meldung oder
Positionsdaten angegeben.
Wird beim PC/PG/PCF/PGF-Typ neben den oben
beschriebenen Fällen auch bei fortgesetzten Bewegungen
verwendet.

14
Gültige Auswahl, wenn die
Arbeitspositionsdaten-
Verzögerung 0 beträgt

0 0 – 5

0: „Verzögerung = Beschleunigung“, wenn die Verzögerung in
den Arbeitspositionsdaten 0 ist.

1: „Verzögerung = 0“, wenn die Verzögerung in den
Arbeitspositionsdaten 0 ist.

15

Maximale Jog-Geschwindigkeit bei nicht
abgeschlossener Referenzpunktfahrt
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Maximale Jog-Geschwindigkeit von
Linearachsen, wenn die Koordinaten
noch nicht eingerichtet/die
Referenzpunktfahrt noch nicht
durchgeführt wurde (PCX/PGX-Typ)

30 1 – 250 mm/s * Gültig nur bei Linearachsen

16 Systemreserve 0 0B – 11111111B

17 Systemreserve 0
−99999999 – 

99999999

18 (Für Erweiterungen) 0 -

19 (Für Erweiterungen) 0 -
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

20
Prüfzeit für maximale
Betriebsbeschleunigung/-verzögerung
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

1
(PC/PG/

PCF/PGF),
0

(PCX/PGX)

0 – 1

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
0: Prüfung bei Eingabe, 1: Prüfung im Betrieb

* Bei Auswahl von „Prüfung im Betrieb“ wird die
Verteilungsgeschwindigkeit (CP) der festgelegten
Geschwindigkeit oder die festgelegte Geschwindigkeit (PTP)
mit dem Parameter für die maximale Verfahrgeschwindigkeit
der jeweiligen Achse verglichen und auf die zulässige
Geschwindigkeit beschränkt.
Dementsprechend kann das System die maximale Leistung
gemäß dem Verfahrbefehl erreichen. Bei der Eingabe kann
jedoch keine vollständige Prüfung durchgeführt werden (da
die Befehls-/Startposition des Verfahrvorgangs nicht
feststellbar ist).
Bei CP hängt die Verteilungsgeschwindigkeit von der
Startposition des Verfahrvorgangs ab. Die Festlegung von
CP bei einer nicht definierten Position (erste Punktbewegung
usw.) führt daher zu Geschwindigkeitsunterschieden in
Abhängigkeit von der Startposition des Verfahrvorgangs.

21

Maximale Verfahrgeschwindigkeit für
Eingabewertprüfung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse: CP
Max.-Geschwindigkeit
(PCX/PGX-Typ)

300
(PC/PG/

PCF/PGF),
270

(PCX/PGX)

1 – 9999 mm/s

* Unterschiedlich je nach Struktur
Bei Auswahl von „Eingabe“ als Prüfzeit für die
Maximalgeschwindigkeit beim PC/PG/PCF/PGF-Typ wird
dieser Parameter zur Prüfung auf Eingabefehler verwendet.

22

Maximale Beschleunigung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse: CP
Max.-Beschleunigung
(PCX/PGX-Typ)

100
(PC/PG/

PCF/PGF),
30

(PCX/PGX)

1 – 999 0,01 G * Unterschiedlich je nach Struktur

23

Maximale Verzögerung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse: CP Max.-Verzögerung
(PCX/PGX-Typ)

100
(PC/PG/

PCF/PGF),
30

(PCX/PGX)

1 – 999 0,01 G * Unterschiedlich je nach Struktur

24

Minimale Not-Aus-Verzögerung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse: CP
Min.-Not-Aus-Verzögerung
(PCX/PGX-Typ)

30 1 – 300 0,01 G

25 Systemreserve 0 1 – 300 0,01 G

26
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 5

27
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 5

28
(Linearachsen) Verbot des
automatischen Umschaltens
von Inchen → Joggen 

0 0 – 5

0: Automatisches Umschalten ausführen (Timer für
durchgängiges Einschalten des Schalters),

1: Nicht zulässig
* Von PC/TP angesprochen.
* Nur für Linearachsen

29 Alle Achsen Einstellung Bitmuster 1 0 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 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 für

„Istpositions-Software-Endschalter-
Überschreitung (Servo)“
( 0: Operationsaufhebungsebene,

1: Kaltstartebene,
2: Operationsaufhebungsebene bei

Reset, danach Kaltstartebene)

30 Standard-Teilungswinkel 150 0 – 1200
0,1

Grad

31 Standard-Teilungsstrecke 0 0 – 10000 mm

32 Bogentrigger-Startposition Prüftyp 0 0 – 5

0: Bewegungsbetrag und Istposition prüfen
* Prüft J1 und J2 bei SCARA-Achsen PTP für

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

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

33

Sicherheitsgeschwindigkeit im
manuellen Modus
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

SCARA-Achse:
CP-Sicherheitsgeschwindigkeit im
manuellen Modus
(PCX/PGX-Typ)

250
(PC/PG/

PCF/PGF),
150

(PCX/PGX)

1 – 250 mm/s

* Beim PC/PG/PCF/PGF-Typ ist diese Einstellung wirksam,
wenn der Wert kleiner oder gleich dem geringsten Wert für
den achsenspezifischen Parameter Nr. 29
(VLMX-Geschwindigkeit) aller aktivierten Achsen ist.

34

SCARA-Achse:
PTP-Sicherheitsgeschwindigkeit im
manuellen Modus
(Für PCX/PGX-Typ)

5 1 – 10 % * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

35
SCARA-Achse: achsenbezogene
Max.-Jog-Geschwindigkeit
(Für PCX/PGX-Typ)

10 1 – 10 % * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

36

SCARA-Achse: achsenbezogene
Max.-Jog-Geschwindigkeit bei nicht
eingerichteten Koordinaten
(Für PCX/PGX-Typ)

5 1 – 10 % * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

37
JxWx-Befehl SCARA-Achse
Max.-Geschwindigkeit
(Für PCX/PGX-Typ)

150 1 – 500 mm/s * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

38 Systemreserve 0 0 – 5

39 Systemreserve 0 0 – 999999
0,001

mm

40 (Für Erweiterungen) 0 -

41 (Für Erweiterungen) 0 -

42 Alle Achsen Einstellung Bitmuster 2

0H
(PC/PG/

PCF/PGF),
11H

(PCX/PGX)

0H – FFFFFFFFH
Bits 0 bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 7: Systemreserve
Bits 8 bis 31: (Reserviert)

43
Einstellung für Absolutreset durch
Schieben an den Anschlag

0 -

44
SCARA-Achse: PTP
SM-Steuerverhältnis
(Für PCX/PGX-Typ)

3 0 – 50 % * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

45

SCARA-Achse: Durchmesser, in den
der Werkzeugbezugspunkt nicht
eintreten darf
(Für PCX/PGX-Typ)

158500 0 – 999999
0,001
mm

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Für einfache Prüfung
(Durchmesser eines Kreises mit dem 1. Arm als Mittelpunkt)
* Unterschiedlich je nach Struktur

46
SCARA-Achse: Cpxy-Prüftoleranz
(Für PCX/PGX-Typ)

2000 100 – 9999
0,001
mm

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

47
SCARA-Achse: PTP-Beschleunigung
Anfangswert
(Für PCX/PGX-Typ)

20 1 – 100 %

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.

48
SCARA-Achse: PTP-Verzögerung
Anfangswert
(Für PCX/PGX-Typ)

20 1 – 100 %

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.

49
SCARA-Achse: PTP-Geschwindigkeit
Anfangswert
(Für PCX/PGX-Typ)

2 1 – 100 %

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.

50

Breite der
CP-Operations-Einschränkungs-
zone der SCARA-Achse nahe Arm 1/2
Punkt auf Geraden
(Für PCX/PGX-Typ)

500 0 – 9999
0,001
mm

* Änderung unzulässig, wenn nicht vom Hersteller angegeben
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

51
SCARA-Achse: Steuerung 1
(Für PCX/PGX-Typ)

11111H 0H – FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Bits 0 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 
optimiert (CP)
(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 für Positionsverstärkung von
SCARA-Achse auswählen
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

52 (Für Erweiterungen) 0 -

53
Umschalt-Zeitüberschreitungswert für
Positionsverstärkung
(Für PCX/PGX-Typ)

2000 100 – 9999 ms * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

54 Alle Achsen Einstellung Bitmuster 3 100H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 7: Auswahl für Gültigkeit der

Positions-Ausgangsoperationsdaten
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
* Achtung: Bei Änderung Ungültig/Gültig ist eine

Positionsdateninitialisierung
notwendig (Fehler Nr. 6BD
„Änderungsfehler des
Positionsdatenaufbaus“). Sichern Sie
die Positionsdaten vor Änderung.

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher)
Bits 8 bis 11: Auswahl für max.

Schubgeschwindigkeitsbegrenzung der einzelnen
Achsen
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher)

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

0H 0H – FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 3: Auswahl für Einheitsgültigkeit

(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)
Bits 4 bis 31: Systemreserve

56
Koordinatensystem-Definition1,
Komponentenachsen-Einstellung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0H 0H – 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 höher)
(Keine gültige Achse bei Achsennummer = 0)

57

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

0 0 – 1

* 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 höher)

58 (Für Erweiterungen) 0 -

59 (Für Erweiterungen) 0 -

60 (Für Erweiterungen) 0 -

61 (Für Erweiterungen) 0 -

62 (Für Erweiterungen) 0 -

63 (Für Erweiterungen) 0 -

64 (Für Erweiterungen) 0 -

65 (Für Erweiterungen) 0 -

66 (Für Erweiterungen) 0 -

67 (Für Erweiterungen) 0 -

68 (Für Erweiterungen) 0 -

69 (Für Erweiterungen) 0 -

70 (Für Erweiterungen) 0 -

71 (Für Erweiterungen) 0 -

72 (Für Erweiterungen) 0 -

73 (Für Erweiterungen) 0 -

74 (Für Erweiterungen) 0 -

75 (Für Erweiterungen) 0 -

76 (Für Erweiterungen) 0 -

77 (Für Erweiterungen) 0 -

78 (Für Erweiterungen) 0 -

79 (Für Erweiterungen) 0 -

80 (Für Erweiterungen) 0 -

81 (Für Erweiterungen) 0 -

82 (Für Erweiterungen) 0 -

83 (Für Erweiterungen) 0 -

84 (Für Erweiterungen) 0 -

85 (Für Erweiterungen) 0 -

86 (Für Erweiterungen) 0 -

87 (Für Erweiterungen) 0 -

88 (Für Erweiterungen) 0 -

89 (Für Erweiterungen) 0 -

90 (Für Erweiterungen) 0 -

91 (Für Erweiterungen) 0 -
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Allen Achsen gemeinsame Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

92 (Für Erweiterungen) 0 -

93 (Für Erweiterungen) 0 -

94 (Für Erweiterungen) 0 -

95 (Für Erweiterungen) 0 -

96 (Für Erweiterungen) 0 -

97 (Für Erweiterungen) 0 -

98 (Für Erweiterungen) 0 -

99 (Für Erweiterungen) 0 -

100 (Für Erweiterungen) 0 -

101 (Für Erweiterungen) 0 -

102 (Für Erweiterungen) 0 -

103 (Für Erweiterungen) 0 -

104 (Für Erweiterungen) 0 -

105 (Für Erweiterungen) 0 -

106 (Für Erweiterungen) 0 -

107 (Für Erweiterungen) 0 -

108 (Für Erweiterungen) 0 -

109 (Für Erweiterungen) 0 -

110 (Für Erweiterungen) 0 -

111 (Für Erweiterungen) 0 -

112 (Für Erweiterungen) 0 -

113 (Für Erweiterungen) 0 -

114 (Für Erweiterungen) 0 -

115 (Für Erweiterungen) 0 -

116 (Für Erweiterungen) 0 -

117 (Für Erweiterungen) 0 -

118 (Für Erweiterungen) 0 -

119 (Für Erweiterungen) 0 -

120 (Für Erweiterungen) 0 -

121
Visionssystem I/F 1
Koordinatenachsendefinition
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

4321H 0H – 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: Reserviert

122
Visionssystem I/F 1
Koordinaten-Bezugspunkt-Offset X
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0
−99999999 – 

99999999
0,001
mm

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Roboterkoordinate X auf Visionssystem-I/F 1-Koordinate (X
= 0, Y = 0)

* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.

123
Visionssystem I/F 1
Koordinaten-Bezugspunkt-Offset Y
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0
−99999999 – 

99999999
0,001
mm

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Roboterkoordinate Y auf Visionssystem-I/F 1-Koordinate (X =
0, Y = 0)
* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.

124
Visionssystem I/F 1
Koordinaten-Offset-Winkel
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0
−99999999 – 

99999999
0,001
Grad

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Drehwinkel von Visionssystem-I/F-Koordinate, wenn
Roboterkoordinate als Bezug verwendet wird
* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.

125

Visionssystem-I/F 1
Z-Achsen-Richtung, Bezug für
Visionssystem-Positionsbeurteilung
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0
−99999999 – 

99999999
0,001
mm

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

(Entsprechende Angaben: Allen Achsen gemeinsamer
Parameter Nr. 130)
* Einstellung wird bei Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.

126

Visionssystem-I/F 1
X-Achse (GTVD Erfassungsdaten)
Anpassungs-Offset
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 −99999 – 99999 
0,001
mm

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

127

Visionssystem-I/F 1
Y-Achse (GTVD Erfassungsdaten)
Anpassungs-Offset
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 −999999 – 99999 
0,001
mm

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

128

Visionssystem-I/F 1
R-Achse (GTVD Erfassungsdaten)
Anpassungs-Offset
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 −360000 – 360000
0,001
Grad

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ

129
Visionssystem-I/F 1 Steuerung 1
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0H 0H – FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 3: Systemreserve (Änderung verboten)
Bits 4 bis 11: Systemreserve (Änderung verboten)
Bits 12 bis 19: Systemreserve (Änderung verboten)
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

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

130
Visionssystem-I/F 1 Steuerung 2
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0H 0H – FFFFFFFFH

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Bits 0 bis 7: Positionsbeurteilungs-Bezugsstrecke in

Z-Richtung [0,1 mm]
(Bei Installation mit Roboter oben, ungültig bei
Einstellung von 0)
* Nur wirksam, wenn allen Achsen gemeinsamer

Parameter Nr. 130 Bit 8 bis 11 = 1
Bits 8 bis 11: Visions-Installationstyp

( 0: Feste Installation (nicht am Roboter)
1: Installation am Roboter)

* Einstellung wird bei
Visionssystem-I/F-Anpassung festgelegt.

Bits 12 bis 31: Reserviert

131
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 5

132
SCARA Spitzenbelastung, max.
Transportlast
(Für PCX/PGX-Typ)

3000 1 – 99999999 g * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

133
SCARA Spitzenbelastung, max.
zulässiges Trägheitsmoment
(Für PCX/PGX-Typ)

4000 1 – 99999999 kgmm2 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

134 (Für Erweiterungen) 0 -

135 (Für Erweiterungen) 0 -

136
SCARA Funktionsdaten 1
(Für PCX/PGX-Typ)

30H 0H – FFFFFFFFH
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Zur Anpassung durch den Hersteller

137
SCARA Spitzenbelastung,
Nenn-Transportlast
(Für PCX/PGX-Typ)

1000 0 – 99999999 g * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

138 (Für Erweiterungen) 0 -

139
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

13720 1 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

140
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

97500 1 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

141 (Für Erweiterungen) 0 -

142 (Für Erweiterungen) 0 -

143 (Für Erweiterungen) 0 -

144 (Für Erweiterungen) 0 -

145 (Für Erweiterungen) 0 -

146 (Für Erweiterungen) 0 -

147 (Für Erweiterungen) 0 -

148 (Für Erweiterungen) 0 -

149 (Für Erweiterungen) 0 -

150 (Für Erweiterungen) 0 -

151 –
199

(Für Erweiterungen) 0 -

200
Linearachse Standard-Beschleunigung
(Für PCX/PGX-Typ)

20 1 – 200 0,01 G

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.

201
Linearachse Standard-Verzögerung
(Für PCX/PGX-Typ)

20 1 – 200 0,01 G

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.

202
Linearachse Standard-Geschwindigkeit
(Für PCX/PGX-Typ)

30 1 – 250 mm/s

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Wird bei fortgesetzten Bewegungen verwendet, wenn nicht in
den Positionsdaten, dem Programm und der SIO-Meldung
angegeben.

203
Linearachse, maximale Beschleunigung
(Für PCX/PGX-Typ)

100 1 – 999 0,01 G * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

204
Linearachse, maximale Verzögerung
(Für PCX/PGX-Typ)

100 1 – 999 0,01 G * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

205
Linearachse, minimale
Not-Aus-Verzögerung
(Für PCX/PGX-Typ)

30 1 – 300 0,01 G * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

206

Linearachse,
Sicherheitsgeschwindigkeit im
manuellen Modus
(Für PCX/PGX-Typ)

250 1 – 250 mm/s * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

207 (Für Erweiterungen) 0 -

208 (Für Erweiterungen) 0 -

209 (Für Erweiterungen) 0 -

210
– 400

(Für Erweiterungen) 0 -
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5.3 Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

1 Achsenbetriebstyp

0
(PC/PG/

PCF/PGF),
1,1,0,1

(PCX/PGX)

0 – 1
0: Linearachse
1: Rotationsachse (Winkelsteuerung)

2 (Für Erweiterungen) 0 -

3 (Für Erweiterungen) 0 -

4 (Für Erweiterungen) 0 -

5 (Für Erweiterungen) 0 -

6
Auswahl der Koordinatenrichtung relativ
zur physikalischen Bewegungsrichtung

1
(PC/PG/

PCF/PGF),
1,1,0,1

(PCX/PGX)

0 – 1

0: Motor-Uhrzeigersinn → Negative Richtung im 
Koordinatensystem

1: Motor-Gegenuhrzeigersinn → Positive Richtung im 
Koordinatensystem

7 Software-Endschalter +

50000
(PC/PG/

PCF/PGF),

217000,
127000,
150000,
720000

(PCS/PGX)

−99999999 –  
99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
Im Indexmodus intern auf 359,999 Grad festgelegt
Im unbegrenzten Hubmodus ungültig

(PCX/PGX-Typ)
Für SCARA-Achsen Einstellung in Koordinaten für jede Achse
([0,001 Grad] bei 1., 2. und 4. Achse, [0,001 mm] bei 3.
Achse).
Im Indexmodus bei Linearachsen intern auf 359,999 Grad
festgelegt
Im unbegrenzten Hubmodus bei Linearachsen ungültig
* Unterschiedlich je nach Struktur

8 Software-Endschalter − 

0
(PC/PG/

PCF/PGF),

-37000,
-127000,

0,
-720000

(PCX/PGX)

−99999999 –  
99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

(PC/PG/PCF/PGF-Typ)
Im Indexmodus intern auf 0 Grad festgelegt
Im unbegrenzten Hubmodus ungültig

(PCX/PGX-Typ)
Für SCARA-Achsen Einstellung in Koordinaten für jede Achse
([0,001 Grad] bei 1., 2. und 4. Achse, [0,001 mm] bei 3.
Achse).
Im Indexmodus bei Linearachsen intern auf 0 Grad festgelegt
Im unbegrenzten Hubmodus bei Linearachsen ungültig
* Unterschiedlich je nach Struktur

9
Software-Endschalter
Istpositionsabstand

2000
(PC/PG/

PCF/PGF),
1000

(PCX/PGX)

0 – 9999

0,001
mm,

0,001
Grad

Istpositionsgrenze für den kritischen
Positionierungsgrenzbereich im unbegrenzten Hubmodus

10 Methode für Referenzpunktfahrt

0
(PC/PG/

PCF/PGF),
0,0,0,1

(PCX/PGX)

0 – 5

0: Suche Phase Z nach Endesuche
(Offset-Operation nach Endesuche bei Achsen ohne
Z-Phase)

1: Gegenwärtige Position = 0 Referenzpunkt
(Achten Sie auf Kollisionen. Keine Aktualisierung für
Absolutausführung ohne Batterie),

2: Gegenwärtige Position = voreingestellter Referenzpunkt
(Achten Sie auf Kollisionen. Keine Aktualisierung für
Absolutausführung ohne Batterie)

3: Systemreserve
4: Berechnungsmethode für Erkennungsbereich-Mittelpunkt

von Referenzpunktsensor

11
Auswahl Endesuchrichtung bei
Referenzpunktfahrt

0
(PC/PG/

PCF/PGF),
0,1,0,1

(PCX/PGX)

0 – 1
0: Negatives Ende des Koordinatensystems
1: Positives Ende des Koordinatensystems

12 Voreinstellung Referenzpunkt

0
(PC/PG),
0,0,0,0

(PCX/PGX)

−99999999 –  
99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

13 SIO/PIO Ablauf der Referenzpunktfahrt

0
(PC/PG/

PCF/PGF),
0,0,0,0

(PCX/PGX)

0 – 16 Ausführung beginnend mit dem kleinsten Wert.
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Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

14 Eingangspolarität Referenzpunktsensor

0
(PC/PG/

PCF/PGF),
0,0,0,0

(PCX/PGX)

0 – 4

0: Nicht verwenden
1: Schließer-Kontakt (Ende-Erkennungssensor (Ende

äquivalent))
2: Öffner-Kontakt (Ende-Erkennungssensor (Ende äquivalent))
3: Schließer-Kontakt (Referenzpunkt-Prüfsensor

(Näherungsprüfung mechanisches Ende))
4: Öffner-Kontakt (Referenzpunkt-Prüfsensor

(Näherungsprüfung mechanisches Ende))

15 Systemreserve 0 0 – 2

16 Systemreserve 0 0 – 2

17
Anfangs-Referenzpunktsensor-Übersch
reitungsgeschwindigkeit bei
Spannungswiederherstellung

10
(PC/PG/

PCF/PGF),
10,10,
10,10

(PCX/PGX)

1 – 100 mm/s

18 Systemreserve 100 1 – 500 mm/s

19
Ende-Suchgeschwindigkeit bei
Referenzpunktfahrt

20
(PC/PG/

PCF/PGF),
12,12,
10,20

(PCX/PGX)

1 – 100 mm/s

20
Phase-Z-Suchgeschwindigkeit bei
Referenzpunktfahrt

3
(PC/PG/

PCF/PGF),
3,3,3,3

(PCX/PGX)

1 – 540 mm/s
Gehen Sie vorsichtig vor, da je nach
Lese-/Geberimpulszählwert Einschränkungen gelten.

21
Offset-Verfahrstrecke bei
Referenzpunktfahrt

1000
(PC/PG/

PCF/PGF),
3000,
3000,
3000,
1000

(PCX/PGX)

−99999999 –  
99999999

0,001
mm

Offset-Verfahrstrecke von der idealen Z-Phasen-Position
(positiver Wert = entspricht der Richtung weg vom Ende)

22
Fehlerprüfungstoleranz für
Z-Phasen-Position bei
Referenzpunktfahrt

0 0 – 99999999
0,001
mm

Minimal zulässiger Istabstand zwischen dem Ende
(mechanischer Anschlag oder Endschalter) und Phase Z bei
Verwendung eines Drehwertgebers.

23 Systemreserve 1 1 – 8

24
Schubstopp-Bestätigungszeit bei
Referenzpunktfahrt

700
(PC/PG/

PCF/PGF)
1500

(PCX/PGX)

1 – 5000 ms
Verwendet zur Bestätigung von Schuboperation bei
Referenzpunktfahrt.

25
Schubstopp-Bestätigungszeit bei
Positionierung

500 1 – 5000 ms
Benutzt zur Bestätigung von Schuboperation durch einen
PUSH-Befehl.

26 Systemreserve 0 0 – 99999

27
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

5000 1 – 99999

28

Max. Verfahrgeschwindigkeit jeder
Achse
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Max. PTP-Geschwindigkeit
(SCARA-Achsen) / Max.
Verfahrgeschwindigkeit jeder Achse
(Linearachsen)

300
(PC/PG/

PCF/PGF)
161,
266,
189,
500

(PCX/PGX)

1 – 9999
mm/s,
Grad/s

* (PG/PGX-Typ) Die maximale SCARA-CP-Geschwindigkeit
wird im allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 21
eingestellt.

29

VLMX-Geschwindigkeit
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, VLMX-Geschwindigkeit
(PCX/PGX-Typ)

300
(PC/PG/

PCF/PGF)
800

(PCX/PGX)

1 – 9999 mm/s

Im VLMX-Betrieb wird die maximale Verfahrgeschwindigkeit
der Achsen oder die VLMX-Geschwindigkeit (je nachdem,
welcher Wert niedriger ist) als maximale Geschwindigkeit der
jeweiligen Achse verwendet.
* Nur Linearachsen

30 Servo-EIN-Prüfzeit 20 0 – 5000 ms

Mit Bremse: Zeit nach Empfang einer Servo-EIN-Startantwort
bis zum Beginn der Bremsfreigabe

Ohne Bremse: Zeit nach Empfang einer
Servo-EIN-Startantwort bis zum Wechsel in
einen betriebsbereiten Zustand

31
Offset-Verfahrgeschwindigkeit bei
Referenzpunktfahrt

3
(PC/PG/

PCF/PGF)
12,12,10,3
(PCX/PGX)

1 – 500 mm/s
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Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

32
Tatsächlicher Abstand zwischen
Phase Z und Ende

0 −1 – 99999 
0,001
mm

Absoluter Abstand vom Ende (mechanischer Anschlag oder
Endschalter). Wird automatisch ermittelt, wenn der Abstand
einen negativen Wert hat. Bei Kombination mehrerer Achsen
wird empfohlen, nach der automatischen Erfassung ins
Flash-ROM zu schreiben.

33
Idealer Abstand zwischen Phase Z und
Ende

0 0 – 99999
0,001
mm

Absoluter Abstand vom Ende (mechanischer Anschlag oder
Endschalter).

34 Auswahl Bremse 0 0 – 1
0: Nicht vorhanden
1: Vorhanden

35 Prüfzeit für Freigabe der Bremse 10 0 – 3000 ms
Zeit nach Empfang einer Bremsfreigabe-Startantwort bis zum
Wechsel in einen betriebsbereiten Zustand

36 Prüfzeit für Aktivierung der Bremse 10 0 – 1000 ms
Zeit nach Empfang einer Bremsaktivierungs-Startantwort bis
zum Beginn der Antriebsabschaltung

37 Systemreserve 0 0 – 1

38 Geber ABS/INK-Typ 0 0 – 2
0: INK
1: Systemreserve
2: ABS (Absolutausführung ohne Batterie)

39 Systemreserve 1 0 – 1

40 Systemreserve 0 0 – 1

41 Systemreserve 25 0 – 100 DRVVR

42
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

800 0 – 99999999

43
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 −7 – 7 

44 Längenmessungskorrektur 0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm/
1 m

Nur gültig für Linearachsen.
(Von der Geber-Referenz-Z-Position verschiedene
Koordinaten ändern sich proportional.)

45 (Für Erweiterungen) 0

46 (Für Erweiterungen) 0

47 Gewindesteigung

6000
(PC/PG/

PCF/PGF)
6545

(PCX/PGX)

−1 – 99999999 
0,001
mm

Gültig nur bei Linearachsen

48 (Für Erweiterungen) 0

49
Verbleibende Pufferbatteriezeit
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

2
(PC/PG/

PCF/PGF)
2,2,2,2

(PCX/PGX)

0 – 5

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
0: 20 Tage
1: 15 Tage
2: 10 Tage
3: 5 Tage

50
Übersetzungsverhältnis Zähler
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

1
(PC/PG/

PCF/PGF)
1,1,1,1

(PCX/PGX)

1 – 99999999 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ (Änderung unzulässig)

51
Übersetzungsverhältnis Nenner
(Für PC/PG/PCF/PGF-Typ)

1
(PC/PG/

PCF/PGF)
21,21,1,4

(PCX/PGX)

1 – 99999999 * Systemreserve bei PCX/PGX-Typ (Änderung unzulässig)

52 (Für Erweiterungen) 0

53
Einstellung Bitmuster 1
der einzelnen Achsen

0 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Systemreserve
Bits 4 bis 7: Auswahl für

Vollstoppposition-Anpassungsfunktion
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)

54
Verfahrweg für Schubstopperkennung
bei Referenzpunktfahrt

20 1 – 99999
0,001
mm

Verwendet zur Bestätigung von Schuboperation bei
Referenzpunktfahrt.

55
Verfahrweg für Schubstopperkennung
bei Positionierung

30 1 – 99999
0,001
mm

Benutzt zur Bestätigung von Schuboperation durch einen
PUSH-Befehl.

56
Abweichungsverhältnis für
Schubabbruch bei Referenzpunktfahrt

2000
(PC/PG/

PCF/PGF)
5000

(PCX/PGX)

1 – 99999

Die Abweichung wird verglichen mit dem Wert „stationäre
Abweichung von Schubgeschwindigkeit +
Schubgeschwindigkeits-Impulsgeschwindigkeit x
Abbruchabweichungsverhältnis“.

57
Abweichungsverhältnis für
Schubabbruch bei Positionierung

5000 1 – 99999

Die Abweichung wird verglichen mit dem Wert „stationäre
Abweichung von Schubgeschwindigkeit +
Schubgeschwindigkeits-Impulsgeschwindigkeit x
Abbruchabweichungsverhältnis“.
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Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

58 Positionierbereich

100
(PC/PG/

PCF/PGF)
150,
150,
150,
150

(PCX/PGX)

1 – 9999

0,001
mm,

0,001
Grad

* (PCX/PGX-Typ) Für SCARA-Achsen Einstellung in
Koordinaten für jede Achse ([0,001 Grad] bei 1., 2. und 4.
Achse, [0,001 mm] bei 3. Achse).

59

Zulässiges
Abweichungs-Fehlerverhältnis
(Max.
Geschwindigkeitsimpulsverhältnis)

138
(PC/PG/

PCF/PGF)
85

(PCX/PGX)

1 – 9999

Die Abweichung wird verglichen mit dem Wert „stationäre
Abweichung von maximaler Verfahrgeschwindigkeit der
jeweiligen Achse + Impulsgeschwindigkeit der maximalen
Verfahrgeschwindigkeit der jeweiligen Achse x zulässiges
Abweichungs-Fehlerverhältnis“.

60

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

PSG
(PCX/PGX-Typ)

45
(PC/PG/

PCF/PGF)
40

(PCX/PGX)

1 – 9999 /s

(PCX/PGX-Typ)
* Einstellung auf gleichen Wert bei SCARA-Achse
* Änderung bei SCARA-Achse unzulässig, wenn nicht vom

Hersteller angegeben

61 Systemreserve 0 0 – 500 %

62

Systemreserve
(PCX/PGX-Typ)

Synchro-FB-Verstärkung
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0
(PCX/PGX)

77
(PC/PG/

PCF/PGF)

0 – 1000
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher und die letzten
Ziffern der Seriennummer „V1“ oder höher)

63 Stopp spezieller Ausgangsbereich 1 0 – 9999 Impuls Ungültig bei Einstellung von 0.

64 Stopp spezieller Ausgangswert 1 0 – 999 DRVVR

65

Systemreserve
(PCX/PGX-Typ)

Synchro-Partnerachsennummer
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 8

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Aus dem Achsenpaar ist die kleinere Achsennummer die
Masterachse. Gültig nur unter der Bedingung, dass beide
Achsen die gleichen Auflösungseigenschaften besitzen und
die Magnetpol-Erkennung nicht benötigen. Es können keine
Befehle zur Slaveachse ausgegeben werden. (Ungültig bei
Einstellung von 0)
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher und die letzten
Ziffern der Seriennummer „V1“ oder höher)

66

Auswahl Rotationsachsenmodus
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Modusauswahl für Linear- und
Rotationsachsen
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 5
0: Normal
1: Indexmodus
* Gültig nur bei Linearachsen

67

Auswahl
Rotationsachsen-Abkürzungsmodus
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Auswahl
Rotationsachsen-Abkürzungsmodus
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 5

0: Nicht wählen
1: Wählen (wirksam im Indexmodus bei Inkrementalgeber und

einfacher Absolutausführung)
* Gültig nur bei Linearachsen

68

Modusauswahl Linearachse
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Modusauswahl
Linearachse (PCX/PGX-Typ)

0 0 – 5

0: Normal
1: Unbegrenzter Hubmodus

(Anmerkung: Es gilt die Positionierungsgrenze. Diese
Einstellung kann nur bei Verwendung eines
Inkrementalgebers angegeben werden.)

* Gültig nur bei Linearachsen

69 (Für Erweiterungen) 0 -

70 Systemreserve 32767 0 – 32767 DRVVR (Änderung unzulässig)

71 Systemreserve 32767 0 – 32767 DRVVR (Änderung unzulässig)

72 Systemreserve 1 −999 – 999 DRVVR
Zur Erhaltung der Symmetrie der positiven und negativen
Seite.

73 Systemreserve 0 −999 – 999 DRVVR
(Änderung unzulässig) Zur Erhaltung der Symmetrie der
positiven und negativen Seite.

74 Systemreserve 32436 0 – 32767 DRVVR (Änderung unzulässig)

75 Systemreserve −32435 0 – −32767 DRVVR (Änderung unzulässig)

76 Systemreserve 1 0 – 1 (Änderung unzulässig)

77

Systemreserve
(PCX/PGX-Typ)

Synchro-S-Impuls
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0
(PCX/PGX)

3
(PC/PG/

PCF/PGF)

0 – 99999 Impuls
* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher und die letzten
Ziffern der Seriennummer „V1“ oder höher)
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Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

78
Maximaler
Abhebebefehlsbetrag

0 −3000 – 3000 
0,001
mm

Maximaler Abhebebefehlsbetrag vor Bremsfreigabe (Eingabe
mit Vorzeichen) (Unterdrückung von kurzzeitigem Absacken
beim Einschalten des Antriebs bei Platzierung eines schweren
Objekts)
* Wichtig: Bei der Eingabe das gleiche Vorzeichen verwenden

wie für die ansteigende Koordinatenrichtung.
(0,100 mm bis 0,500 mm in Absolutwert als
Richtlinie)

* Die Servo-EIN-Prüfzeit (achsenspezifischer Parameter
Nr. 30) muss ebenfalls verlängert werden (ca. 1000 bis
1500 ms), um dem Anstiegsrichtungsmoment ausreichend
Zeit zum Folgen zu geben.
(Gültig nur bei Angabe einer vorhandenen Bremse.)

79 Tatsächlicher Abhebe-Kontrollabstand 5 0 – 3000
0,001
mm

Eingabe des Absolutwerts

80

Maximaler Zwangsvorschubbereich
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, maximaler
Zwangsvorschubbereich
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 9999
0,001
mm

Zur Verringerung der Einschwingzeit.
(Bereich bei Einstellung von 0 ungültig.)
(Richtwert: ca. 1,000 mm)
* Gültig nur bei Linearachsen

81

Minimaler Zwangsvorschubbereich
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, minimaler
Zwangsvorschubbereich
(PCX/PGX-Typ)

200 0 – 9999
0,001
mm

* Gültig nur bei Linearachsen

82

Mittlerer Zwangsvorschubbereich
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, mittlerer
Zwangsvorschubbereich
(PCX/PGX-Typ)

600 0 – 9999
0,001
mm

* Gültig nur bei Linearachsen

83

Systemreserve
(PCX/PGX-Typ)

Aufhebung der
Koordinaten-Initialisierung für
ABS-Synchro-Slaveachse
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0 0 – 5

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Gültig nur für Synchro-Slaveachse.
0: Initialisierung zur gleichen Koordinate wie die der

Synchro-Masterachse mit dem physikalischen
Positionsverhältnis beim Einschalten der Spannung /
Software-Reset.

1: Keine Initialisierung zur gleichen Koordinate wie die der
Synchro-Masterachse (ABS-Koordinate der
Synchro-Slaveachse ist gültig) mit dem physikalischen
Positionsverhältnis beim Einschalten der Spannung /
Software-Reset, nur wenn Synchro-Master- und Slaveachse
beide als ABS-Geber-Achse gültig sind.

* Bei Software-Reset muss es einmal auf 0 eingestellt werden.
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher und die letzten
Ziffern der Seriennummer „V1“ oder höher)

84

Systemreserve
(PCX/PGX-Typ)

Max. Geschwindigkeit der
Synchro-Slaveachse bei
Synchronisierungskorrektur
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

0
(PCX/PGX)

5
(PC/PG/

PCF/PGF)

0 – 100

mm/s
(PC/
PG/
PCF/
PGF)

* Systemreserve bei PCX/PGX-Typ
Max. Bewegungsgeschwindigkeit der Slaveachse bei
Synchronisierungs-Positionskorrektur.
Gültig nur für Synchro-Slaveachse.
* Anm.: Keine Begrenzung auf die Sicherheitsgeschwindigkeit
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher und die letzten
Ziffern der Seriennummer „V1“ oder höher)

85
Beschleunigung/Verzögerung bei
Referenzpunktfahrt

15
(PC/PG/

PCF/PGF)
5,5,5,15

(PCX/PGX)

1 – 300
0,01 G,
Grad/s2

* (PCX/PGX-Typ) SCARA J1-, J2- und R-Achse haben die
Einheit [Grad/s2].

86

Zone 1 MAX.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 1 MAX.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

87

Zone 1 MIN.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 1 MIN.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

88

Zone 1 Ausgangsnummer
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 1 Ausgangsnummer
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 899

Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
ungültig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist
ungültig).
* Gültig nur bei Linearachsen
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Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

89

Zone 2 MAX.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 2 MAX.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

90

Zone 2 MIN.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 2 MIN.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

91

Zone 2 Ausgangsnummer
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 2 Ausgangsnummer
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 899

Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
ungültig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist
ungültig).
* Gültig nur bei Linearachsen

92

Zone 3 MAX.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 3 MAX.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum.
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

93

Zone 3 MIN.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 3 MIN.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

94

Zone 3 Ausgangsnummer
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 3 Ausgangsnummer
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 899

Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
ungültig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist
ungültig).
* Gültig nur bei Linearachsen

95

Zone 4 MAX.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 4 MAX.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum.
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

96

Zone 4 MIN.
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 4 MIN.
(PCX/PGX-Typ)

0
−99999999 –  

99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

Gültig nur, wenn Maximum > Minimum
* Muss mindestens 3 ms innerhalb des Bereichs liegen.
* Gültig nur bei Linearachsen

97

Zone 4 Ausgangsnummer
(PC/PG/PCF/PGF-Typ)

Linearachse, Zone 4 Ausgangsnummer
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 899

Physikalischer Ausgang oder globaler Merker (Ausgang ist
ungültig, wenn 0 eingegeben wird; mehrfache Spezifikation ist
ungültig).
* Gültig nur bei Linearachsen

98
Stoppbereich für Wechsel in den
Vollstoppmodus

1
(PCX/PGX)

4
(PC/PG/

PCF/PGF)

0 – 5 Impuls (Für Schrittmotor)

99
Anzahl des Abweichungspuffers zur
Beurteilung des Wechsels in den
Vollstoppmodus

2
(PC/PG/

PCF/PGF)
4

(PCX/PGX)

0 – 4 (Für Schrittmotor)

100 (Für Erweiterungen) 0 -

101 (Für Erweiterungen) 0 -

102 (Für Erweiterungen) 0 -

103 (Für Erweiterungen) 0 -

104 (Für Erweiterungen) 0 -

105 (Für Erweiterungen) 0 -

106 (Für Erweiterungen) 0 -

107 (Für Erweiterungen) 0 -

108 (Für Erweiterungen) 0 -

109 (Für Erweiterungen) 0 -

110 (Für Erweiterungen) 0 -

111 (Für Erweiterungen) 0 -

112 (Für Erweiterungen) 0 -

113 (Für Erweiterungen) 0 -

114 (Für Erweiterungen) 0 -

115 (Für Erweiterungen) 0 -

116 (Für Erweiterungen) 0 -

117 (Für Erweiterungen) 0 -

118 (Für Erweiterungen) 0 -
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Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

119 FSG 0 0 – 100

120 FFF 10 0 – 100
* Änderung ist verboten, sofern nicht vom Hersteller

angewiesen.

121
– 130

(Für Erweiterungen) 0 -

131
Einstellung Bitmuster 2
der einzelnen Achsen

0 0H – FFFFFFFFH

132 (Für Erweiterungen) 0 -

133 (Für Erweiterungen) 0 -

134
Max. PTP-Beschleunigung
(SCARA-Achse)
(Für PCX/PGX-Typ)

100
(PC/PG/

PCF/PGF)
400,
1000,

20,
2000

(PCX/PGX)

1 – 99999999
0,01 G,
Grad/s2

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Einheit 0,01 G nur bei 3. Achse (Zb), Einheit Grad/s2 bei
anderen Achsen

135
Max. PTP-Verzögerung
(SCARA-Achse)
(Für PCX/PGX-Typ)

100
(PC/PG/

PCF/PGF)
400,
1000,

20,
2000

(PCX/PGX)

1 – 99999999
0,01 G,
Grad/s2

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Einheit 0,01 G nur bei 3. Achse (Zb), Einheit Grad/s2 bei
anderen Achsen

136
Min. PTP-Not-Aus-Verzögerung
(SCARA-Achse)
(Für PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
400,
1000,

20,
2000

(PCX/PGX)

1 – 99999999
0,01 G,
Grad/s2

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Einheit 0,01 G nur bei 3. Achse (Zb), Einheit Grad/s2 bei
anderen Achsen

137
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0

138
Armlänge
(Für PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
160000,
190000,

0,
0

(PCX/PGX)

1 – 99999999
0,001
mm

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
* Verwendung nur für Achse 1 (J1) und Achse 2 (J2)
* Unterschiedlich je nach Struktur

139
Hinterer Eintritts-Verbotsbereich
SCARA-Achse MAX (Xb)
(Für PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
60000,

0,
0,
0

(PCX/PGX)

−99999999 –  
99999999

0,001
mm

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Für einfache Prüfung
* Verwendung nur für Achse 1 (Xb)
* Unterschiedlich je nach Struktur

140
Hinterer Eintritts-Verbotsbereich
SCARA-Achse MIN (Xb)
(Für PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
−60000, 

0,
0,
0

(PCX/PGX)

−99999999 –  
99999999

0,001
mm

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Für einfache Prüfung
* Verwendung nur für Achse 1 (Xb)
* Unterschiedlich je nach Struktur

141

Bezugspunktkoordinaten bei
automatischer Aktualisierung von
voreingestelltem Referenzpunkt
(Für PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
90000,

0,
0,
0

(PCX/PGX)

−99999999 –  
99999999

0,001
mm,

0,001
Grad

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
* Unterschiedlich je nach Struktur

142
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

2 0 – 2

143

Grenzeintrittswinkel in
SCARA-Achsen-Einschränkungsbereic
h im CP-Betrieb auf Basis der
Istposition (J2)
(Für PCX/PGX-Typ)

0 0 – 9999
0,001
Grad

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
Einen absoluten Wert eingeben
(Verwendet nur für 2. Achse (J2))
* Änderung unzulässig, wenn nicht vom Hersteller angegeben

144
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0
−99999999 –  

99999999
0,001
mm
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Achsenspezifische Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

145
SIO Aktuelles Armsystem, geänderte
Geschwindigkeit, Anfangswert (J2)
(Für PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
0,3,0,0

(PCX/PGX)

0 – 10 %
* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
* Verwendet nur für 2. Achse (J2)

146
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
5000

(PCX/PGX)

1 – 99999

147 (Für Erweiterungen) 0

148 (Für Erweiterungen) 0

149 (Für Erweiterungen) 0

150
Wiederholungsversuche für
Referenzpunktsensorerkennung

0 0 – 4 Anzahl * Einstellung von 0 entspricht dem Wert 1

151 –
165

(Für Erweiterungen) 0

166 (Für Erweiterungen) 0

167 (Für Erweiterungen) 0

168 (Für Erweiterungen) 0

169 (Für Erweiterungen) 0

170 (Für Erweiterungen) 0

171
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

172
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0
−99999999 – 

99999999
Zur Anpassung durch den Hersteller

173
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0
−99999999 –  

99999999
Zur Anpassung durch den Hersteller

174
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

175
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

176
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

177
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

178
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

179
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

180
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 100 Zur Anpassung durch den Hersteller

181
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 400 Zur Anpassung durch den Hersteller

182 (Für Erweiterungen) 0

183
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

184
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

185
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

186
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

187
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 0 – 100 Zur Anpassung durch den Hersteller

188 –
190

(Für Erweiterungen) 0

191
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

0 1 – 99999999 Zur Anpassung durch den Hersteller

192 –
197

(Für Erweiterungen) 0

198
Max. PTP-Geschwindigkeit 2
(SCARA-Achse)
(PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
230,
380,
270,
1000

(PCX/PGX)

0 – 9999
mm/s,
Grad/s

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

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

199
Max. PTP-Beschleunigung 2
(SCARA-Achse)
(PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
800,
2500,

40,
4000

(PCX/PGX)

0 – 99999999
0,01 G,
Grad/s2 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

200
Max. PTP-Verzögerung 2
(SCARA-Achse)
(PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
800,
2500,

40,
4000

(PCX/PGX)

0 – 99999999
0,01 G,
Grad/s2 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

201 –
212

(Für Erweiterungen) 0

213
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

−99999999
−99999999 –  

99999999

214
Systemreserve
(Änderung unzulässig)

99999999 0 – 99999999

215
PSG2
(PCX/PGX-Typ)

0
(PC/PG/

PCF/PGF)
50

(PCX/PGX)

0 – 9999 /s

* Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ
* Änderung bei SCARA-Achse unzulässig, wenn nicht vom

Hersteller angegeben
* Gleicher Wert wie PSG (achsenspezifischer Parameter

Nr. 60) bei Einstellung von 0

216 (Für Erweiterungen) 0

217
FSG2
(PCX/PGX-Typ)

0 0 – 100 * Systemreserve bei PC/PG/PCF/PGF-Typ

218
Hinzugefügter Offset-Wert in
Zählbereich für ABS-Geber

10000 0 – 99999999 * Gültig nur bei Linearachsen

219 Systemreserve 70 1 – 300

220 Systemreserve 30 0 – 200

221
Grenzwert für Gesamtzahl der
Bewegungen

0 0 – 99999999 Anzahl

Die Warnfunktion ist deaktiviert, wenn die Einstellung für die
Wartungsdaten-Warnfunktion 0 ist.
Wenn die Gesamtzahl der Bewegungen in den Wartungsdaten
die Einstellung dieses Parameters überschreitet, wird der
Fehler 231 „Grenzwert für Gesamtzahl der Bewegungen
überschritten“, ausgegeben.

222 Grenzwert für Gesamtstrecke 0 0 – 99999999
m,

1000
Grad

Die Warnfunktion ist deaktiviert, wenn die Einstellung für die
Wartungsdaten-Warnfunktion 0 ist.
Wenn die Gesamtstrecke in den Wartungsdaten die
Einstellung dieses Parameters überschreitet, wird der
Fehler 232, „Grenzwert für Gesamtstrecke überschritten“,
ausgegeben.

223 –
250

(Für Erweiterungen) 0 -
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5.4 Treiberkartenparameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

1 Typ (oben) (Herstellerinformation) Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

2 Typ (Mitte) (Herstellerinformation) Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

3 Typ (unten) (Herstellerinformation) Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

4
Herstellungsdaten 4
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

5
Herstellungsdaten 5
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

6
Herstellungsdaten 6
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

7
Herstellungsdaten 7
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

8 Modultyp (Funktionsdaten) 30 0 – 255

9
Funktionsdaten 01 (Hard):
Geberunterstützungsdaten
(oberes Wort)

0000H 0000H – FFFFH

Geber-
ID
Bit-

muster

10
Funktionsdaten 02 (Hard):
Geberunterstützungsdaten
(unteres Wort)

003H 0000H – FFFFH

Geber-
ID
Bit-

muster

11 Funktionsdaten 03 (Hard): PCB-Typ 0000H 0000H – FFFFH

12
Funktionsdaten 04 (Hard):
Systemreserve

0000H 0000H – FFFFH

13
Funktionsdaten 05 (Hard):
Systemreserve

0000H 0000H – FFFFH

14
Funktionsdaten 06 (Hard):
Systemreserve

0000H 0000H – FFFFH

15
Funktionsdaten 07 (Soft):
Motorunterstützungsdaten
(oberes Wort)

0000H 0000H – FFFFH

Motor-
ID
Bit-

muster

16
Funktionsdaten 08 (Soft):
Motorunterstützungsdaten
(unteres Wort)

003FH 0000H – FFFFH

Motor-
ID
Bit-

muster

17
Funktionsdaten 09 (Soft):
Geberunterstützungsdaten
(oberes Wort)

0000H 0000H – FFFFH

Geber-
ID
Bit-

muster

18
Funktionsdaten 10 (Soft):
Geberunterstützungsdaten
(unteres Wort)

0003H 0000H – FFFFH

Geber-
ID
Bit-

muster

19
Funktionsdaten 11 (Soft):
Software-Unterstützungsdaten Wort 0

0000H 0000H – FFFFH

20
Funktionsdaten 12 (Soft):
Software-Versionsinformationen

0001H 0000H – FFFFH

21
Funktionsdaten 13 (Soft):
Systemreserve

0000H 0000H – FFFFH

22
Funktionsdaten 14 (Soft):
Systemprotokoll-Steuerwort

0000H 0000H – FFFFH

23 Konfigurationsdaten 01: Systemreserve 0011H 0000H – FFFFH W

24
Konfigurationsdaten 02: Konfigurierte
Spannung (Motorspannung)

0018H 0000H – FFFFH V

25
Konfigurationsdaten 03:
Motor/Geber-Konfigurationsdaten

1500H 0000H – FFFFH

Motor-/
Geber-

ID
Bit-Nr.

26
Konfigurationsdaten 04:
Bemessungsleistung
(bei Hochleistungseinstellung)

001BH 0000H – FFFFH W

27
Konfigurationsdaten 05:
Geberauflösung (oberes Wort)

0000H 0000H – FFFFH

28
Konfigurationsdaten 06:
Geberauflösung (unteres Wort)

0320H 0000H – FFFFH

29
Konfigurationsdaten 07:
Motor-/Gebereigenschaften-Wort

0004H 0000H – FFFFH
Bits 0 bis 2: Systemreserve (Änderung unzulässig)
Bit 3: Auswahl Bremse Bit

(1: Vorhanden, 0: Nicht vorhanden)

30 Konfigurationsdaten 08: Systemreserve 0000H 0000H – FFFFH

31
Konfigurationsdaten 09:
Steuerungseigenschaften-Wort

1400H 0000H – FFFFH
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Treiberkartenparameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

32
Konfigurationsdaten 10:
Schub-Drehmomentgrenzwert bei
Referenzpunktfahrt

40 0 – 100 %

33
Konfigurationsdaten 11:
Schub-Drehmomentgrenzwert bei
Positionierung

70 0 – 70 %

34
Konfigurationsdaten 12:
Steuerungseigenschaften-Wort 2

B00H 0000H – FFFFH

Bits 0 bis 7: Systemreserve
Bit 8: Anfängliche Bewegungsrichtung bei

Erregungsphasen-Signalerkennung
(0: Uhrzeigersinn, 1: Gegenuhrzeigersinn)

Bit 9: Stoppmodusauswahl
(0: Reduzierter Haltestrom, 1: Vollständiger Stopp)

* Wählen Sie für Beschichtungs- oder andere Anwendungen,
wo der Position besondere Bedeutung zukommt, die
Einstellung 0 (reduzierter Haltestrom). (In diesem Fall erfolgt
kein vollständiger Stopp.)
Für andere Anwendungen wird normalerweise die
Einstellung 1 (Vollständiger Stopp) gewählt.

Bit 10: Systemreserve
Bit 11: Systemreserve
Bit 12: Systemreserve

35 Konfigurationsdaten 13: Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

36
Konfigurationsdaten 14:
Nennlastniveau-Einstellung

0 −32768 – 32767 
0,1 K

(Kelvin =
Temp.)

37
Konfigurationsdaten 15:
Strombegrenzung bei
Positionierungsende

70 0 – 100 %

38 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

39 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

40 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

41 Hochleistungsschema Tabellenauswahl 0 0 – 1

42 Drehmomentfilter-Konstante 0 0 – 2500

43

Systemreserve

Eigenschaften-Wort für Vollstopp
(Hochauflösung)

0H

8001H
(Hoch-

auflösung)

0000H – FFFFH

(Anmerkung) Die folgende Angabe gilt für
den Hochauflösung-Geber.

Bit 15: Antwort-Funktion auf geringen Storm
(0: Deaktivieren, 1: Aktivieren)

Bits 14 bis 8: Dämpfungsfrequenz
Einheit: 100 [ms]

Bits 7 bis 0: Elektrische Winkelverschiebung
Einheit: 1/4096 [eAgl]

44
Geschwindigkeitskreis-
Proportionalverstärkung (oberes Wort)

0H 0000H – 0000H

45
Geschwindigkeitskreis-
Proportionalverstärkung (unteres Wort)

12CH 0000H – 7350H

46
Geschwindigkeitskreis-
Integralverstärkung (oberes Wort)

0H 0000H – 0004H

47
Geschwindigkeitskreis-
Integralverstärkung (unteres Wort)

11F9H 0000H – FFFFH

48 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

49
Sinuswellenantrieb-Auslegungsleistung-
Multiplikationsfaktor

0 0 – 1000 %

50 Antriebswechsel-Beurteilungszeit 0 0 – 2000 0,05 ms

51
Diskretisierungsfehler
Kompensationsverhältnis

2000 0 – 65535 0,1 %

52
Hochleistung Diskretisierungsfehler
Kompensationsverhältnis

2000 0 – 65535 0,1 %

53 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

54 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

55 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

56 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

57 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

58 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

59 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

60 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

61 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

62 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

63 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

64 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

65 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

66 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

67 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH
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Treiberkartenparameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

68 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

69 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

70 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

71 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

72 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

73 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

74 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

75 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

76 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

77 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

78 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

79 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

80 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

81 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

82 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

83 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

84 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

85 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

86 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

87 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

88 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

89 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

90 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

91 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

92 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

93 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

94 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

95 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

96 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

97 Systemreserve 0H 0000H – FFFFH

98
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

99
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

100
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

101
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

102
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

103
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

104
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

105
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

106
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

107
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

108
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

109
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

110
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

111
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH

112
Systemreserve
(Abfragedaten)

0H 0000H – FFFFH
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5.5 Geberparameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

1
Herstellerinformation 01
(Systemreserve)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

2
Herstellerinformation 02
(Systemreserve)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

3
Herstellerinformation 03
(Systemreserve)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

4
Herstellerinformation 04
(Systemreserve)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

5
Herstellerinformation 05
(Systemreserve)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

6
Herstellerinformation 06
(Systemreserve)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

7
Herstellerinformation 07
(Systemreserve)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

8
Herstellerinformation 08
(Systemreserve)

0 0 – 255

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

23
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

24
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

25
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

26
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

27
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

28
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

29
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

30
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH
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5.6 I/O-Slot-Karten-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

1
Typ (oben)
(Herstellerinformation)

Leerzeichen
Vierstelliger
ASCII-Code

2
Typ (Mitte)
(Herstellerinformation)

Leerzeichen
Vierstelliger
ASCII-Code

3
Typ (unten)
(Herstellerinformation)

Leerzeichen
Vierstelliger
ASCII-Code

4
Herstellungsdaten 4
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

5
Herstellungsdaten 5
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

6
Herstellungsdaten 6
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

7
Herstellungsdaten 7
(Herstellerinformation)

Leerzeichen 4 Stellen ’ ’ ~ ’z’

8
Modultyp
(Funktionsdaten)

0 0 – 255

9
Funktionsdaten 01
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

10
Funktionsdaten 02
(Nach Modultyp)

0003H 0000H – FFFFH

11
Funktionsdaten 03
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

12
Funktionsdaten 04
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

13
Funktionsdaten 05
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

14
Funktionsdaten 06
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

15
Funktionsdaten 07
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

16
Funktionsdaten 08
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

17
Funktionsdaten 09
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

18
Funktionsdaten 10
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

19
Funktionsdaten 11
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

20
Funktionsdaten 12
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

21
Funktionsdaten 13
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

22
Funktionsdaten 14
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

23
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

24
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

25
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

26
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

27
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

28
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

29
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

30
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

31
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

32
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

33
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

34
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

35
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH
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I/O-Slot-Karten-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

36
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

37
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

38
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

39
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

40
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

41
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

42
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

43
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

44
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

45
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

46
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

47
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

48
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

49
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

50
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

51
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

52
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

53
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

54
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

55
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

56
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

57
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

58
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

59
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

60
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

61
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

62
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

63
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

64
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

65
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

66
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

67
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

68
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

69
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

70
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

71
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH
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I/O-Slot-Karten-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

72
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

73
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

74
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

75
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

76
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

77
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

78
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

79
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

80
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

81
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

82
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

83
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

84
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

85
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

86
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

87
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

88
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

89
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

90
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

91
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

92
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

93
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

94
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

95
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

96
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

97
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

98
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

99
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

100
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

101
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

102
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

103
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

104
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

105
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

106
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

107
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH
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I/O-Slot-Karten-Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

108
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

109
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

110
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

111
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH

112
Kartenparameter
(Nach Modultyp)

0000H 0000H – FFFFH
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5.7 Andere Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

1 Auto-Start-Programmnummer 0 0 – 255 (Ungültig bei Einstellung von 0)

2
Nummer von
I/O-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch

0 0 – 255

Der Starttrigger wird aus „Starttyp I/O-Verarbeitungsprogramm
bei Operations-/Programmabbruch“ bestimmt. (Anmerkung:
Dieses Programm wird gestartet, bevor ein Abbruch anderer
Programme bestätigt wird.)
(Ungültig bei Einstellung von 0)
* Ist die Einstellung gültig, wird die Anzahl verwendbarer

Benutzerprogrammtasks um 1 verringert.

3
Nummer von
I/O-Verarbeitungsprogramm für Pause
aller Operationen

0 0 – 255

Dieses Programm wird gestartet, wenn ein Befehl „Alle
Operationen pausieren“ wegen eines Faktors „Alle
Operationen pausieren“ ausgegeben wird. (Nur, wenn ein
Programm läuft) (Ungültig bei Einstellung von 0.)
* Ist die Einstellung gültig, wird die Anzahl verwendbarer

Benutzerprogrammtasks um 1 verringert.

4 Programmabbruchtyp bei Fehler 0 0 – 5

0: Bricht nur Programme ab, in denen eine Fehlermeldung auf
Operationsaufhebungsebene oder höher 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 „I/O-Verarbeitungsprogramms bei
Operations-/Programmabbruch“ aufgehoben.)

1: Beendet bei Erzeugung einer Fehlermeldung auf
Operationsaufhebungsebene oder höher alle Programme
mit Ausnahme des „I/O-Verarbeitungsprogramms bei
Operations-/Programmabbruch“.

5
Starttyp von I/O-Verarbeitungs-
programm bei
Operations-/Programmabbruch

0 0 – 5

0: Wenn ein Faktor „Alle Operationen aufheben“ erzeugt
wurde (nur wenn ein Programm läuft)

1: Wenn ein Faktor „Alle Operationen aufheben“ erzeugt
wurde (immer)

2: Faktor für alle Operationen aufheben + Fehler von
Operationsaufhebungsebene oder höher („Anderer
Parameter Nr. 4 = 0“ wird berücksichtigt) (nur wenn ein
Programm läuft)

3: Faktor für alle Operationen aufheben + Fehler auf
Operationsaufhebungsebene oder höher („Anderer
Parameter Nr. 4 = 0“ wird berücksichtigt) (immer)

6
PC/TP-Verbindungswiederherstellungs-
verzögerung bei Software-Reset

11000 1 – 99999 ms
* Wirksam, nachdem Steuerung, PC-Software oder

Handprogrammiergerät neu gestartet wurden.

7 (Für Erweiterungen) 0

8 (Für Erweiterungen) 0

9 Systemreserve 0 0 – 2

10 Not-Aus-Rückstellungstyp 0 0 – 4

0: Operationen/Programme abbrechen
1: Wiederherstellung nach Reset
2: Operation fortfahren (nur bei Automatikbetrieb.

* Betriebsbefehle von der PC-Software/dem
Handprogrammiergerät werden auf der PC-/Hand-
programmiergeräteseite abgebrochen.)

3: Operationen/Programme abbrechen (Software-Reset, wenn
Not-Aus zurückgesetzt wird. Der Abschlussstatus beim
Referenzpunktfahren der Inkrementalgeberachsen wird
zurückgesetzt (EG-Näherungsauslagerung).)

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 für alle Operationen aufheben nicht 
vorhanden), wenn der Not-Aus rückgesetzt wird). Zwischen
dem Auslösen und dem Reset des Not-Aus muss
mindestens 1 Sekunde liegen. Der Abschlussstatus beim
Referenzpunktfahren der Inkrementalgeberachsen bleibt
erhalten.)

11
Freigabeschalter (Totmannschalter,
Freigabeschalter)
Wiederherstellungstyp

0 0 – 2

0: Operationen/Programme abbrechen
1: Wiederherstellung nach Reset
2: Operation fortfahren (nur bei Automatikbetrieb*)
* Betriebsbefehle von der PC-Software/dem Hand-

programmiergerät werden auf der PC-/Handprogrammier-
geräteseite abgebrochen.

12 Automatikbetrieb-Erkennungstyp 0 0 – 3

0: Programm läuft und Faktor „Alle Operationen
aufheben“ liegt nicht vor

1: [Programm läuft ODER ist im AUTO-Modus]
und Faktor „Alle Operationen aufheben“ liegt nicht vor

13 (Für Erweiterungen) 0

14 (Für Erweiterungen) 0

15 (Für Erweiterungen) 0
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Andere Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

16 (Für Erweiterungen) 0

17 (Für Erweiterungen) 0

18 (Für Erweiterungen) 0

19 (Für Erweiterungen) 0

20 Systemreserve 0 0 – 2

21 Handbetriebsart 0 0 – 5

0: Editieren und SIO/PIO-Start immer freigeben
(Anfangszustand nach Anschluss = mit
Sicherheitsgeschwindigkeit)

1: Editieren und Start wählen (mit Kennwort) (EU usw.)
2: Editieren und SIO/PIO-Start immer freigeben

(Anfangszustand nach Anschluss = ohne
Sicherheitsgeschwindigkeit (Aufhebung))

* Von PC/TP angesprochen.

22 Steuerungseinsatzbereich 0 0 – 99 0: J, 1: E, 2: EU

23 PSIZ-Befehlsfunktionstyp 0 0 – 5
0: Maximale Positionensdaten-Bereichsnummer
1: Anzahl benutzter Positionendaten

24
Nummer der lokalen Variable zur
Speicherung des SEL-Kommunikations-
befehl-Rückmeldecodes

99
1 – 99,

1001 – 1099

25 (Für Erweiterungen) 0

26 (Für Erweiterungen) 0

27 (Für Erweiterungen) 0

28 (Für Erweiterungen) 0

29 (Für Erweiterungen) 0

30 Option Kennwort 00 0H 0H – FFFFFFFFH
* Änderung ist verboten, sofern nicht vom Hersteller

angewiesen.

31 Option Kennwort 01 0H 0H – FFFFFFFFH
Reserviert (Änderung unzulässig)
* Änderung ist verboten, sofern nicht vom Hersteller

angewiesen.

32 Option Kennwort 02 0H 0H – FFFFFFFFH
Reserviert (Änderung unzulässig)
* Änderung ist verboten, sofern nicht vom Hersteller

angewiesen.

33 (Für Erweiterungen) 0H 0H – FFFFFFFFH

34 (Für Erweiterungen) 0H 0H – FFFFFFFFH

35 (Für Erweiterungen) 0H 0H – FFFFFFFFH

36 (Für Erweiterungen) 0H 0H – FFFFFFFFH

37 (Für Erweiterungen) 0H 0H – FFFFFFFFH

38 (Für Erweiterungen) 0H 0H – FFFFFFFFH

39 (Systemreserve) 0H 0H – FFFFFFFFH

40 Systemreserve 3H 0H – FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller

41 Systemreserve 80H 0H – FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller

42 Systemreserve 7H 0H – FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller

43 Spezialüberwachungstyp 0H 0H – FFFFFFFFH
* Änderung ist verboten, sofern nicht vom Hersteller

angewiesen.

44 (Für Erweiterungen) 0H 0H – FFFFFFFFH

45 Einstellung spezielle Startbedingung 0H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Start von PC/TP in AUTO-Modus freigeben =
Ausschließlich vom Hersteller benutzt
(0: Nicht freigeben, 1: freigeben)

Bits 4 bis 7: PIO-Programmstart (Eingangsport 000)
Einzelstartauswahl
(0: Normal, 1: Einzelstart)
* Bei Auswahl von Einzelstart wird der nächste

PIO-Programmstart (Eingangsport 000) nicht
akzeptiert, solange ein Programm mit der
gleichen Programmnummer wie das beim
letzten PIO-Programmstart gestartete
(Eingangsport 000) läuft.

Bits 8 bis 11: Genehmigung zu Auto-Programmstart, wenn
ein Faktor „Alle Operationen aufheben“ vorliegt
(0: Nicht zulassen, 1: Zulassen)

Bits 12 to 15: Annahme von EIN-Flanke für
PIO-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 erfüllt, wird ein „Fehler Nr. A1E:
Startbedingung nicht erfüllt“ erzeugt.
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Andere Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

46 Andere Einstellung Bitmuster 1 2001H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Systemreserve (Änderung unzulässig)
Bits 4 bis 7: Dezimalstellenrundungsauswahl für 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 durchzuführenden Verarbeitung,

wenn die Eingangsbedingungen des ersten
Unterprogrammschritts nicht angegeben ist,
wenn TPCD-Befehl = 1
(0: Nicht ausführen, 1: Ausführen, 2: Fehler)

47 Andere Einstellung Bitmuster 2 1H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Auswahl Kalenderfunktion
(0: Nicht verwenden
1: Verwenden
2: Nicht verwenden

(seit Reset verstrichene Zeit verwenden)
3: Systemreserve)

* Bei Änderungen werden alle Daten in der
Fehlerliste gelöscht

Bits 4 bis 7: 7-Segment-Display Faktorwechsel
(0: Gültig, 1: Ungültig)
* Das Display wird zwischen Not-Aus / ENB /

Fehler auf Kaltstart- und Operations-
aufhebungsebene umgeschaltet.

Bits 8 bis 11: I/O-Überwachungsfunktion von
Servoüberwachung verwenden
(0: Nicht verwenden, 1: Verwenden)

Bits 12 bis 15: Programm-7-Segment-Anzeige-Klasse
während Ausführung
(0: Letzte Programmnummer anzeigen,
1: Nummer des zuerst geladenen Programms

anzeigen)
Bits 16 bis 19: (PCX/PGX) Systemreserve

(PC/PG/PCF/PGF)
Auswahl der Koordinatenrichtung für den vom
PARG-Befehl erfassten Winkel
(0: Uhrzeigersinn, 1: Gegenuhrzeigersinn)
(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder höher)

Bits 20 bis 31: Für künftige Erweiterungen

48 (Für Erweiterungen) 0

49 (Für Erweiterungen) 0

50 (Für Erweiterungen) 0

51 (Für Erweiterungen) 0

52 (Für Erweiterungen) 0

53 Lüfterstatusüberwachung Einstellung 1 1H 0H – FFFFFFFFH
Bit 0: Überwachungsstatus von Lüfter 1

(0: Ungültig, 1: Gültig)
Bits 1 bis 31: Systemreserve

54 Lüfterstatusüberwachung Einstellung 2 0H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 15: Systemreserve
Bits 16 bis 19: Lüfterstatusüberwachung Fehlerebene

(0: Nachrichtenebene, 1: Kaltstartebene)
Bits 20 bis 31: Systemreserve

55 PC/TP-Datenschutz-Einstellung 1 0H 0H – FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Schutzart (Programm)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben

Bits 4 bis 7: Schutzaufhebungsmethode (Programm)
(0: Spezielle Operation)

Bits 8 bis 11: Schutzart (Position)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben

Bits 12 bis 15: Schutzaufhebungsmethode (Position)
(0: Spezielle Operation)

Bits 16 bis 19: Schutzart (Symbol)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben

Bits 20 bis 23: Schutzaufhebungsmethode (Symbol)
(0: Spezielle Operation)

Bits 24 bis 27: Schutzart (Parameter)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben

Bits 28 bis 31: Schutzaufhebungsmethode (Parameter)
(0: Spezielle Operation)

* Von PC/TP angesprochen.
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Andere Parameter

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabebereich Einheit Anmerkungen

56 PC/TP-Datenschutz-Einstellung 2 0H 0H – FFFFFFFFH

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)

Bits 12 bis 15: Schutzbereich, 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.

57 PC/TP-Datenschutz-Einstellung 3 0H 0H – FFFFFFFFH

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)
(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 für die maximale und die
minimale Anzahl des Schutzbereichs mit 0 angenommen.

* Von PC/TP angesprochen.

58
PC/TP-Datenschutz-Einstellung 4
(Für PCX/PGX-Typ)

0H 0H – FFFFFFFFH

* 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
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben

Bits 12 bis 15: Schutzaufhebungsmethode
(Nullpunktverschiebung des
Werkzeugkoordinatensystems)
(0: Spezielle Operation)

Bits 16 bis 19: Schutzart
(Definitionskoordinaten von einfacher
Kollisionsprüfungszone)
(0: Lesen/Schreiben
1: Nur Lesen
2: Kein Lesen/Schreiben

Bits 20 bis 23: Schutzaufhebungsmethode (Symbol)
(Definitionskoordinaten von einfacher
Kollisionsprüfungszone)
(0: Spezielle Operation)

* Von PC/TP angesprochen.

59 Überwachungsstatus von Lüfter 3 11H 0H – FFFFFFFFH Zur Anpassung durch den Hersteller

60 Systemreserve 0H 0H – FFFFFFFFH

61 –
200

(Für Erweiterungen) 0
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5.8 Parameter für Linear-/Rotationssteuerung
Die folgende Tabelle zeigt die Kombinationen der Parameter für die Linear- und
Rotationssteuerung:
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[Rotationsachsenbewegungen betreffende Parameter]

● Auswahl Rotationsachsenmodus (achsenspezifischer Parameter Nr. 66) 

Stellen Sie den Modus der Rotationsachse ein.
Wenn für die Rotationsachse als Achsenbetriebstyp (achsenspezifischer Parameter Nr. 1) „1:
Rotationsachse“ eingestellt ist und der Indexmodus gewählt wurde, können nur Werte von 0
bis 359,99 angegeben werden.
Bei Auswahl des Indexmodus steht der Abkürzungsmodus zur Verfügung.

Einstellwert Beschreibung
0 Normaler Modus
1 Indexmodus

● Auswahl Rotationsachsen-Abkürzungsmodus (Achsenspezifischer Parameter Nr. 67) 

Mit diesem Parameter kann bei Rotationsachsen mit Multirotationsspezifikation der
Abkürzungsmodus für die Positionierung aktiviert und deaktiviert werden (außer bei relativen
Bewegungen).
Im Abkürzungsmodus wird die Achse jeweils in der Richtung, die die kürzere Verfahrstrecke
ergibt, zur nächsten Position bewegt.

Einstellwert Beschreibung
0 Deaktivieren
1 Aktivieren
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[Abkürzungsmodus bei Rotationsachsen mit Multirotationsspezifikation]

Der Abkürzungsmodus kann mit dem achsenspezifischen Parameter Nr. 67 „Auswahl
Rotationsachsen-Abkürzungsmodus“ aktiviert und deaktiviert werden. Bei aktiviertem
Abkürzungsmodus werden Verfahrvorgänge auf andere Weise durchgeführt.

[Betriebsbeispiel]

Positions-Nr. Position
1 0
2 90
3 180
4 270

Die Positionsdaten-Eingabewerte
werden als Winkel behandelt,
d. h. Grad entsprechen mm. Bsp:
Eingabe 1,2 entspricht 1,2 Grad.

Wenn die Bewegung in der Positionsreihenfolge 1 → 2 → 3 → 4 → 1 durchgeführt wird, 
unterscheidet sich der Ablauf je nachdem, ob der Abkürzungsmodus aktiviert wurde oder
nicht.

・Deaktiviert

・Aktiviert

Position Nr. 1

Position Nr. 4

Position Nr. 3

Position Nr. 2
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5.9 Kennwortabfrage für SIO-/PIO-Programmstart

Der Parameter „Handbetriebsart“ (Anderer Parameter Nr. 21) kann so eingestellt werden,
dass für den PIO- und SIO-Programmstart ein Kennwort eingegeben werden muss.

(1) PC-Software
1) Einstellung = 0 (Editieren und SIO-/PIO-Start immer freigeben)

Betriebstyp Kennwort

Funktionen

Editieren
Sicherheits-

geschw.

Joggen,
Verfahren,
kontinuierl.
Verfahren

SIO-
Programm-

start

PIO-
Programm-

start

Mit Sicherheits-
geschwindigkeit

Nicht
erforderlich

    

Ohne Sicherheits-
geschwindigkeit

Nicht
erforderlich

   

2) Einstellung = 1 (Editieren und Start wählen (mit Kennwort))

Betriebstyp Kennwort

Funktionen

Editieren
Sicherheits-

geschw.

Joggen,
Verfahren,
kontinuierl.
Verfahren

SIO-
Programm-

start

PIO-
Programm-

start

Editieren und
Joggen

Nicht
erforderlich

  

SIO-Start und
Joggen

(Sicherheits-
geschwindigkeit)

1817   

SIO-Start und
Joggen

1818  

SIO-/PIO-Start und
Joggen

1819   

(2) Handprogrammiergerät
1) Einstellung = 0 (Editieren und SIO-/PIO-Start immer freigeben)

Sicherheits-
geschwindigkeit

aktivieren/
deaktivieren

Kennwort

Funktionen

Editieren
Sicherheits-

geschw.

Joggen,
Verfahren,
kontinuierl.
Verfahren

SIO-
Programm-

start

PIO-
Programm-

start

Aktivieren Nicht erforderlich     
Deaktivieren Nicht erforderlich    

2) Einstellung = 1 (Editieren und Start wählen (mit Kennwort))

Sicherheits-
geschwindigkeit

aktivieren/
deaktivieren

Kennwort

Funktionen

Editieren
Sicherheits-

geschw.

Joggen,
Verfahren,
kontinuierl.
Verfahren

SIO-
Programm-

start

PIO-
Programm-

start
(Anm. 1)

Aktivieren Nicht erforderlich     Anm. 2
Deaktivieren 1818    Anm. 2

PIO-Start
zulässig/unzulässig

Kennwort

Funktionen

Editieren
Sicherheits-

geschw.

Joggen,
Verfahren,
kontinuierl.
Verfahren

SIO-
Programm-

start

PIO-
Programm-

start
(Anm. 1)

Unzulässig Nicht erforderlich  Anm. 3  
Zulässig 1819  Anm. 3   

Anmerkung 1 Der PIO-Programmstart ist nur in anderen Modi als dem Editiermodus aktiviert.
Anmerkung 2 Gemäß Einstellung von „PIO-Start zulässig/unzulässig“.
Anmerkung 3 Gemäß Einstellung von „Sicherheitsgeschwindigkeit aktivieren/deaktivieren“.
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5.10 Parametereinstellungen (Anwendungsbeispiele)

Durch Einstellung der entsprechenden Parameterwerte können Sie Funktionen hinzufügen
oder I/O-Ports bestimmte Funktionen zuordnen.
Im Folgenden werden Einstellbeispiele unter verschiedenen Betriebsbedingungen erläutert.
Ändern Sie zur Ausführung der gewünschten Operation die Parametereinstellungen gemäß
der Tabelle im Beschreibungsteil.
Lesen Sie vor der Änderung eines Parameters unbedingt den entsprechenden Abschnitt in der
Parameterliste.

Gewünschte Operation
Relevanter
Abschnitt

1 Testbetrieb des Systems ohne Verwendung von I/Os 5.10.1
2 Ausgabe eines Prüfsignals für den automatischen Betrieb über die Steuerung 5.10.2
3 Beibehalten der aktuellen Ausgangszustände auch während eines Not-Aus 5.10.3
4 Starten eines Notprogramms 5.10.4

5
Aktivieren der automatischen Wiederherstellung (Neustart) bei Aufhebung
eines Not-Aus

5.10.5

6
Aktivieren der automatischen Wiederherstellung (Fehler-Reset) bei
Aufhebung eines Not-Aus

5.10.6

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 Ausführung einer Referenzpunktfahrt einer Achse 5.10.10
11 Externe Ausführung eines Programms 5.10.11

12
Externe Ausführung eines Programmes durch binäre Angabe einer
Programmnummer

5.10.12

13
Die Steuerung im automatischen Betrieb extern in einen Pausenzustand
versetzen

5.10.13

14 Fehler extern zurücksetzen 5.10.14
15 Ändern der Eingangsportzuweisungen 5.10.15
16 Ändern der Ausgangsportzuweisungen 5.10.16

17
Ausgabe eines Signals, wenn die Referenzpunktfahrt aller Achsen
abgeschlossen ist

5.10.17

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
für den Fall, dass I/O2 kein Feldbustyp ist. Ersetzen Sie die Einstellwerte
entsprechend, wenn I/O2 ein Feldbustyp ist oder die Parametereinstellungen
geändert 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
möchten, deaktivieren Sie die Fehlerüberwachungsfunktionen für I/Os und Feldbus. (Die I/Os
und der Feldbus können nicht verwendet werden, wenn die jeweiligen
Fehlerüberwachungsfunktionen deaktiviert wurden.)

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
I/O-Parameter Nr. 10 0 I/O-Slot 1 Fehlerüberwachung (I/O 1 deaktiviert)
I/O-Parameter Nr. 18 0 I/O-Slot 2 Fehlerüberwachung (I/O 2 deaktiviert)

5.10.2 Ausgabe eines Prüfsignals für den automatischen Betrieb über die
Steuerung

Es kann ein Signalausgang zur Überprüfung des automatischen Betriebs mit Hilfe von
Ausgangsport 319 eingestellt werden.
Die Klassifizierung während des automatischen Betriebs wird durch Einstellung des anderen
Parameters Nr. 12 angepasst.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 49 2
Ausgangsport 319 während automatischen
Betriebs einschalten
(Wenn I/O-Parameter Nr. 302 = 319)

Anderer Parameter Nr. 12 0 Automatischer Betrieb, wenn ein Programm läuft

5.10.3 Beibehalten der aktuellen Ausgangszustände auch während eines
Not-Aus

Sie können einen Bereich von Ausgangsports einstellen, deren Zustände auch dann
beibehalten werden sollen, wenn ein Not-Aus ausgelöst oder das Sicherheitsgate geöffnet
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 Ausführung eines Notprogramms, wenn ein Not-Aus-Signal eingegeben oder das
Sicherheitsgate geöffnet wird, stellen Sie eine Notprogrammnummer und den zu
verwendenden Ausgangsportbereich ein.
* Es können nur Programme ausgeführt werden, die keine Achsenverfahrvorgänge bewirken.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung
Anderer Parameter Nr. 2 Notprogrammnummer

I/O-Parameter Nr. 70
Untere Grenze der
Ausgangsportnummern

Einstellen der unteren Grenze der zu
verwendenden Ausgangsports

I/O-Parameter Nr. 71
Obere Grenze der
Ausgangsportnummern

Einstellen der oberen Grenze der zu
verwendenden Ausgangsports

Der Start eines Notprogramms wird außerdem durch den in der Tabelle unten beschriebenen
anderen Parameter Nr. 5 (Starttyp von I/O-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch) bestimmt.

Parameter Nr. Beschreibung

Anderer Parameter Nr. 5

0: Wenn ein Programm läuft oder wenn ein Faktor „Alle
Operationen aufheben“ erzeugt wurde

1: Wenn ein Faktor „Alle Operationen aufheben“ erzeugt wurde
(Startet unabhängig davon, ob ein Programm ausgeführt wird
oder nicht.)

2: Wenn ein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder höher
und während der Programmausführung ein Faktor für alle
Operationen aufheben erzeugt wird

3: Wenn ein Fehler auf Operationsaufhebungsebene oder höher
und ein Faktor für alle Operationen aufheben erzeugt wird
(Startet unabhängig davon, ob ein Programm ausgeführt wird
oder nicht.)

5.10.5 Aktivieren der automatischen Wiederherstellung (Neustart) bei
Aufhebung eines Not-Aus

Sie können das System (über Software-Reset) automatisch neu starten, wenn der Not-Aus
aufgehoben wird, und das angegebene Programm ausführen.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

Anderer Parameter Nr. 1
Nummer des
ausgeführten
Programms

Anderer Parameter Nr. 10 3
Neustart (über Software-Reset) bei
Aufhebung eines Not-Aus

I/O-Parameter Nr. 33 1
Ausführung 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 können den Fehler automatisch zurücksetzen, wenn der Not-Aus aufgehoben wird, und
das angegebene Programm ausführen.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

Anderer Parameter Nr. 1
Nummer des
ausgeführten
Programms

Anderer Parameter Nr. 10 4
Zurücksetzen des Fehlers bei Aufhebung des
Not-Aus

I/O-Parameter Nr. 33 1
Ausführung des Programms nach
Fehler-Reset, wenn im automatischen Modus

I/O-Parameter Nr. 44 0
Wiederherstellung der abgeschalteten
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 möglich, 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 zurück und schalten dann Eingangsport 021 ein (Erzeugung
einer AUS → EIN-Flanke). 

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

Anderer Parameter Nr. 10 2
Fortsetzen des Betriebs bei Aufhebung eines
Not-Aus

I/O-Parameter Nr. 35 1

Eingangsport 021 als
Betriebspausen-Aufhebungssignal-Eingangsport
einstellen
(Wenn I/O-Parameter Nr. 288 = 21)

5.10.8 Externes Neustarten der Steuerung
Sie können die Steuerung (über Software-Reset) durch Eingabe eines EIN-Signals in
Eingangsport 017 für mindestens 1 s neu starten.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 31 1
Eingangsport 017 als
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

I/O-Parameter Nr. 32 1
Eingangsport 018 als Eingangsport für das
Servo-EIN-Signal einstellen
(Wenn I/O-Parameter Nr. 285 = 18)
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5.10.10 Externe Ausführung einer Referenzpunktfahrt einer Achse
Eine Inkrementalachse führt eine Referenzpunktfahrt aus, wenn die EIN-Flanke (AUS → EIN) 
in den Eingangsport 031* eingegeben wird.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 45

1
Referenzpunktfahrt von inkrementalen
SCARA-Robotern und Linearachsen (Servo muss
vor der Referenzpunktfahrt eingeschaltet werden).

2
Referenzpunktfahrt aller gültigen
Inkrementalachsen (Servo muss vor der
Referenzpunktfahrt eingeschaltet werden).

* Wenn I/O-Parameter Nr. 298 = 31

5.10.11 Externe Ausführung eines Steuerungsprogramms
Das Programm wird ausgeführt, wenn Eingangsport 019 eingeschaltet wird (bei der AUS → 
EIN-Flanke), und beendet, wenn der Port ausgeschaltet wird (bei der EIN → AUS-Flanke). 
Zur Gewährleistung eines zuverlässigen Betriebs muss der EIN-Zustand mindestens 100 ms
aufrechterhalten bleiben.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

Anderer Parameter Nr. 1
Nummer des
ausgeführten
Programms

I/O-Parameter Nr. 33 2
Eingangsport 019 als Eingangsport für das
Servo-EIN-Signal einstellen
Wenn I/O-Parameter Nr. 286 = 19

5.10.12 Externe Ausführung eines Programmes durch binäre Angabe einer
Programmnummer

Durch Einstellung von I/O-Parameter Nr. 30 auf 2 kann zur Ausführung eines Programms eine
binäre Programmnummer angegeben werden. Die Programmnummer wird in den
Eingangsports Nr. 023 bis 030* angegeben.
Bei Werkseinstellungen wird die Programmnummer als BCD ausgedrückt.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 30 2
Eingangsport 016* für das Programmstartsignal
einstellen

I/O-Parameter Nr. 37 bis 43 1 Eingangsports 023 bis 030* für das Signal für die
Programmnummer einstellenI/O-Parameter Nr. 44 2

* Wenn I/O-Parameter Nr. 283 auf 16 und darüber 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

I/O-Parameter Nr. 35 1
Eingangsport 021* als Eingangsport für das
Aufheben der Pause einstellen

I/O-Parameter Nr. 36 1
Eingangsport 022* als Eingangsport für das
Pausensignal einstellen

* Wenn I/O-Parameter Nr. 288 auf 21 und darüber hinaus Nr. 289 auf 22 eingestellt ist.
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5.10.14 Fehler extern zurücksetzen
Fehler mit Ausnahme von Fehlern auf Kaltstartebene werden zurückgesetzt, wenn der
Eingangsport 029 eingeschaltet wird (die Fehler werden bei der AUS→EIN-Flanke
zurückgesetzt).

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 43 2
Eingangsport 013 als Eingangsport für das
Fehler-Reset-Signal einstellen
(Wenn I/O-Parameter Nr. 296 = 29)

5.10.15 Ändern der Eingangsportzuweisungen
Sie können mit den I/O-Parametern Nr. 30 bis 45 Eingangsfunktionen auswählen und sie den
gewünschten Eingangsports zuordnen.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 283
Nr. des Eingangsports, dem
Eingangsfunktionsauswahl
000 zugeordnet wird

I/O-Parameter Nr. 284
Nr. des Eingangsports, dem
Eingangsfunktionsauswahl
001 zugeordnet wird

I/O-Parameter Nr. 297
Nr. des Eingangsports, dem
Eingangsfunktionsauswahl
014 zugeordnet wird

I/O-Parameter Nr. 298
Nr. des Eingangsports, dem
Eingangsfunktionsauswahl
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 I/O-Parameter Nr. 283 („Nr. des physikalischen Eingangsports für
Eingangsfunktionsauswahl 000“) ein. Bei Einstellung von „016“ wird die Funktion von
Eingangsfunktionsauswahl 000 (Start) beispielsweise „Eingangsport Nr. 016“ zugewiesen.
Als Signaleingangsport für Eingangsfunktionsauswahl 000 (Start) wird Eingangsport 016
festgelegt.
Eingangsport Nr. 000 wird nach der Zuweisung ein Universaleingang.

(Anmerkung) Die Eingangsportnummern können zwar einzeln eingestellt werden. Es wird
jedoch der Fehler Nr. 685 „Fehler der Nummer des physikalischen Ports für
Eingangs- und Ausgangsfunktionsauswahl“ erzeugt, falls eine Nummer
mehrfach vergeben wird oder die Portnummerneinstellung nicht in einer
fortlaufenden Reihenfolge vorgenommen wird.
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5.10.16 Ändern der Ausgangsportzuweisungen
Sie können mit den I/O-Parametern Nr. 46 bis 61 Ausgangsfunktionen auswählen und sie den
gewünschten Ausgangsports zuordnen.

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 299
Nr. des Ausgangsports, dem
Ausgangsfunktionsauswahl
300 zugeordnet wird

I/O-Parameter Nr. 300
Nr. des Ausgangsports, dem
Ausgangsfunktionsauswahl
301 zugeordnet wird

I/O-Parameter Nr. 313
Nr. des Ausgangsports, dem
Ausgangsfunktionsauswahl
314 zugeordnet wird

I/O-Parameter Nr. 314
Nr. des Ausgangsports, dem
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 für
Ausgangsfunktionsauswahl 300“) ein. Bei Einstellung von „316“ wird die Funktion von
Ausgangsfunktionsauswahl 300 (ALM) beispielsweise „Ausgangsport Nr. 316“ zugewiesen.
Als Signalausgangsport für Ausgangsfunktionsauswahl 300 (ALM) wird Ausgangsport 316
festgelegt.
Ausgangsport Nr. 300 wird nach der Zuweisung ein Universalausgang.

(Anmerkung) Die Ausgangsportnummern können zwar einzeln eingestellt werden. Es wird
jedoch der Fehler Nr. 685 „Fehler der Nummer des physikalischen Ports für
Eingangs- und Ausgangsfunktionsauswahl“ erzeugt, falls eine Nummer
mehrfach vergeben wird.

5.10.17 Ausgabe eines Signals, wenn die Referenzpunktfahrt aller Achsen
abgeschlossen ist

Ermöglicht die Bestätigung, dass alle Achsen sich am Referenzpunkt befinden.

Status Ausgangsport 320*

Referenzpunktfahrt beendet EIN
Referenzpunktfahrt nicht beendet AUS

Parameter Nr. Einstellwert Beschreibung

I/O-Parameter Nr. 50 2
Ausgabe, wenn alle Achsen die
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
Ausgangsport 316* nur für Fehler auf
Nachrichtenebene einschalten

I/O-Parameter Nr. 47 3
Ausgangsport 317* für Fehler auf
Nachrichtenebene und
Operationsaufhebungsebene einschalten

* Wenn I/O-Parameter Nr. 299 auf 316 und darüber hinaus Nr. 300 auf 317 eingestellt ist.

5.10.19 Ausgabe des Not-Aus-Status
Anhand des Zustands von Ausgangsport 318* kann überprüft 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
Ausgangsport 318* ausschalten, wenn ein
Not-Aus aktiviert ist

* Wenn I/O-Parameter Nr. 301 = 318

5.10.20 Ermitteln des aktuellen Betriebsmodus
Anhand des Zustands von Ausgangsport 319* kann der aktuelle Betriebsmodus überprüft
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 I/O-Parameter Nr. 302 = 319
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Kapitel 6 Fehlerbehebung

6.1 Beim Auftreten eines Problems zu ergreifende Maßnahmen
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).

Bedeutung der LED-Lampen der Steuerung

Nr. Name Status bei leuchtender LED

a RDY CPU bereit (Programmausführung möglich)

b ALM
CPU-Alarm (Fehler auf Operationsaufhebungsebene
oder höher) erzeugt

c EMG Not-Aus, Fehler in CPU-Hardware oder Elektrikfehler

d HPS Referenzpunktfahrt aller Achsen abgeschlossen

e CKE Systemtaktfehler oder Elektrikfehler

2) Kontrollieren Sie die Hoststeuerung (z. B. SPS) auf Vorliegen eines Alarms.
3) Kontrollieren Sie die Spannung der Hauptspannungsversorgung.
4) Kontrollieren Sie die Spannung (24 V DC) der PIO-Spannungsversorgung.
5) Auf Alarm prüfen. (Anm. 1)

Überprüfen Sie den Alarmcode mit dem Teach-Werkzeug (z. B. PC-Software).
6) Kontrollieren Sie, ob die Steckverbinder eingesteckt sind und der Kontakt sicher

hergestellt ist.
7) Untersuchen Sie die Kabel auf Leitungsunterbrechungen, Abtrennung oder Abklemmung.

Vor einer Durchgangsprüfung müssen (zur Vermeidung von Stromschlägen) die
Spannung ausgeschaltet und (zur Vermeidung einer unbeabsichtigten elektrischen
Verbindung durch Kriechstrom) die Kabel von der Komponente, an der die Messung
durchgeführt wird, abgetrennt werden.

8) Überprüfen Sie die I/O-Signale.
Überprüfen Sie mit Hilfe der Hoststeuerung oder einem Teach-Werkzeug (z. B.
PC-Software), ob die Eingangs- und Ausgangssignale Inkonsistenzen aufweisen.

9) Überprüfen Sie die Entstörungsmaßnahmen (Erdung, Installation eines
Überspannungsschutzes usw.).

10) Ermitteln Sie, welche Ereignisse zum Auftreten des Problems geführt haben und unter
welchen Betriebsbedingungen die Störung aufgetreten ist.(Anm. 1)

11) Analysieren Sie die Ursache des Problems.
12) Leiten Sie entsprechende Maßnahmen ein.

Hinweis: Engen Sie bei der Fehlersuche die möglichen Ursachen ein, indem Sie die
fehlerfreien Bereiche schrittweise ausschließen. Überprüfen Sie bitte die Punkte
1) bis 11) oben, bevor Sie sich an uns wenden.

Anm. 1: Die Zeit und das Datum eines Alarms können 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 können die Datums- und Zeitdaten bei ausgeschalteter
Steuerungsspannung für 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“) aufgeführt werden,
und nicht Fehler des Teach-Werkzeugs (z. B. PC-Software).

a b c d e
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6.2 Fehlerebenensteuerung

Fehler-
ebene

Quelle
Systemfehler-

Zuweisung

Fehler Nr.
(HEX)

Anzeige
(7-Seg-
ment-

Display
usw.)

Fehlerliste
(nur

Anwendung)

Ausgabe
Fehler-

LED
(nur

MAIN)

Programmlauf (nur Anwendung) Fehler-
Reset
(nur

Anwendung)

Anmerkungen(Anderer
Parameter Nr. 4

= 0

Anderer
Parameter Nr. 4

= 1

V
e
rb

o
rg

e
n

e
-

E
b
e
n

e

MAIN-Anwendung 800 bis 88F



Spezielle
Fehlerebene
für Wartungs-
zwecke

MAIN-Kern 890 bis 8AF

PC 8B0 bis 8DF

TP 8E0 bis 8FF

N
a
ch

ri
ch

te
n

e
b

e
n
e

MAIN-Anwendung




(Batterie-

und
Feldbus-

fehler
werden in

einer
Fehlerliste
registriert.)

Aktiviert

Status-
anzeige,
Eingabefehler
usw.

MAIN-Kern -

PC

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

TP

MAIN-Anwendung 200 bis 24F

MAIN-Kern -

PC 250 bis 29F

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

2A0 bis 2CF

TP 2D0 bis 2FF

MAIN-Anwendung 900 bis 93F

MAIN-Kern 940 bis 97F

PC 980 bis 9AF

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

9B0 bis 9BF

TP 9C0 bis 9FF

MAIN-Anwendung A00 bis A6F

MAIN-Kern A70 bis A9F

PC AA0 bis ACF

TP AD0 bis AFF

O
p
e

ra
ti
o
n
s
a
u
fh

e
b
u

n
g
s
e
b
e

n
e

MAIN-Anwendung

 

Das Programm, in
dem der Fehler
erzeugt wurde,
wird aufgehoben.
(Außer bei
Achsenfehlern ist
ein Aufhebungs-
faktor nur in dem
Augenblick
vorhanden, in dem
der Fehler auftritt.)
* Bei einem Fehler

jedoch, bei dem
eine Abschaltung
des Antriebs
oder aller
Achsenantriebe
erforderlich ist,
werden alle
Programme mit
Ausnahme des
„I/O-
Verarbeitungs-
programms bei
Operations-/
Programm-
abbruch“
aufgehoben.

Alle Programme
mit Ausnahme von
„I/O-
Verarbeitungs-
programm bei
Operations-/
Programm-
abbruch“
werden
aufgehoben.
(Außer bei
Achsenfehlern ist
ein Aufhebungs-
faktor nur in dem
Augenblick
vorhanden, in dem
der Fehler auftritt.)

Aktiviert

Den Betrieb
beeinträchti-
gende Fehler.
Das System
versucht,
über einen
externen
aktiven
Befehl
(SIO/PIO)
den Reset
kleinerer
Fehler
unterhalb
dieser Ebene
mit einer
automa-
tischen
Rücksetz-
funktion
durchzu-
führen (nur
Anwendung).

MAIN-Kern -

PC

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

TP

MAIN-Anwendung 400 bis 4CF

MAIN-Kern -

PC 4D0 bis 4DF

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

4E0 bis 4EF

TP 4F0 bis 4FF

PC: PC-Software, TP: Handprogrammiergerät
* Bei Fehlern der verborgenen Ebene handelt es sich nicht um tatsächliche 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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Fehler-
ebene

Quelle
Systemfehler-

Zuweisung

Fehler Nr.
(HEX)

Anzeige
(7-Seg-
ment-

Display
usw.)

Fehlerliste
(nur

Anwendung)

Ausgabe
Fehler-

LED
(nur

MAIN)

Programmlauf (nur Anwendung) Fehler-
Reset
(nur

Anwendung)

Anmerkungen(Anderer
Parameter Nr. 4

= 0

Anderer
Parameter Nr. 4

= 1

O
p
e

ra
ti
o
n
s
a
u
fh

e
b
u

n
g
s
e
b
e

n
e

MAIN-Anwendung B00 bis B9F

 

Das Programm, in
dem der Fehler
erzeugt wurde,
wird aufgehoben.
(Außer bei
Achsenfehlern ist
ein Aufhebungs-
faktor nur in dem
Augenblick
vorhanden, in dem
der Fehler auftritt.)
* Bei einem Fehler

jedoch, bei dem
eine Abschaltung
des Antriebs
oder aller
Achsenantriebe
erforderlich ist,
werden alle
Programme mit
Ausnahme des
„I/O-
Verarbeitungs-
programms bei
Operations-/
Programm-
abbruch“
aufgehoben.

Alle Programme
mit Ausnahme von
„I/O-
Verarbeitungs-
programm bei
Operations-/
Programm-
abbruch“
werden
aufgehoben.
(Außer bei
Achsenfehlern ist
ein Aufhebungs-
faktor nur in dem
Augenblick
vorhanden, in dem
der Fehler auftritt.)

Aktiviert

Den Betrieb
beeinträchti-
gende Fehler.
Das System
versucht,
über einen
externen
aktiven
Befehl
(SIO/PIO)
den Reset
kleinerer
Fehler
unterhalb
dieser Ebene
mit einer
automa-
tischen
Rücksetz-
funktion
durchzu-
führen (nur
Anwendung).

MAIN-Kern BA0 bis BBF

PC BC0 bis BDF

TP BE0 bis BFF

MAIN-Anwendung C00 bis CCF

MAIN-Kern CD0 bis CDF

PC CE0 bis CEF

TP CF0 bis CFF

K
a
lts

ta
rt

e
b

e
n

e

MAIN-Anwendung

 


(nur
Kern)

Das Programm, in
dem der Fehler
erzeugt wurde,
wird aufgehoben.
* Bei einem Fehler

jedoch, bei dem
eine Abschaltung
der
Antriebsquelle,
des Antriebs
oder aller
Achsenantriebe
erforderlich ist
(Initialisierungs-
fehler,
Spannungs-
fehler usw.),
werden alle
Programme mit
Ausnahme des
„I/O-
Verarbeitungs-
programms bei
Operations-/
Programm-
abbruch“
aufgehoben.

Alle Programme
mit Ausnahme von
„I/O-
Verarbeitungs-
programm bei
Operations-/
Programm-
abbruch“
werden
aufgehoben.

Nicht
aktiviert

Die
Versorgungs-
spannung der
Steuerung
muss neu
angeschlos-
sen werden
(nur MAIN).
(CPU und OS
laufen
ordnungs-
gemäß.)

MAIN-Kern -

PC

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

TP

MAIN-Anwendung 600 bis 6CF

MAIN-Kern -

PC 6D0 bis 6DF

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

6E0 bis 6EF

TP 6F0 bis 6FF

MAIN-Anwendung D00 bis D8F

MAIN-Kern D90 bis DAF

PC DB0 bis DCF

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

DD0 bis DDF

TP DE0 bis DFF

MAIN-Anwendung E00 bis E8F

MAIN-Kern E90 bis EBF

PC EC0 bis EDF

TP EE0 bis EFF

S
ys

te
m

a
u

s
fa

lle
b
e

n
e

MAIN-Anwendung

   Alle Programme werden aufgehoben.
Nicht

aktiviert

Die
Versorgungs-
spannung der
Steuerung
muss neu
angeschlosse
n werden (nur
MAIN).
(CPU und OS
laufen nicht.)

MAIN-Kern -

PC

PC
(Aktualisierungs-
Tool)

TP

MAIN-Anwendung FF0 bis FBF

MAIN-Kern FC0 bis FCF

PC FD0 bis FDF

TP FE0 bis FEF

PC: PC-Software, TP: Handprogrammiergerät
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6.3 Fehlerliste (MAIN-Anwendung)

Im Anzeigefenster geben die Stellen nach „E“ eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen

F
e

h
le

r
a

u
f

N
a

c
h

ri
ch

te
n
e

b
e
n

e

205 Fehler bei Aktualisierung der
Systemsoftwareversion
(IAI-Protokoll)

Es wurde versucht, ein Update auf eine alte Version der
Systemsoftware anzuwenden, das nicht kompatibel ist.
Überprüfen Sie die Kompatibilität der Systemsoftware und der
Hardware. Wiederholen Sie dann die Aktualisierung.

207 Fehler, Aktualisierungsdateiname
(IAI-Protokoll)

Der Name der Aktualisierungsprogrammdatei im
Aktualisierungsmodus ist ungültig. Wählen 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.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Kommunikationsnachricht usw.

20D Zeitüberschreitung beim Reset
von Flash ausgelastet

Fehler beim Löschen/Schreiben des Flash-ROM

20E Motorola-S-byte Zählfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

20F Fehler, Aktualisierung der
Zielspezifikation
(von der Anwendung empfangen)

Die Systemanwendung hat einen Befehl zur Aktualisierung der
Zielspezifikation erhalten. Um das Programm zu aktualisieren,
starten Sie die Steuerung neu und wiederholen die
Aktualisierungsprozedur.

211 IA-Net-Verbindungsfehler Es wurde ein IA-Net-Verbindungsfehler erkannt.
Prüfen Sie, ob die in den I/O-Parametern Nr. 605 und 606
angegebenen Stationen ordnungsgemäß mit IA-Net verbunden
sind / ob die Stationsnummern im IA-Net-Netzwerk mehrfach
verwendet werden.

212 Fehler, Erkennung von nicht
kommunizierender IA-Net-Station

Es wurde eine Station erkannt, die nicht in den
IA-Net-Kommunikationszyklus eingebunden werden kann.
Prüfen Sie, ob eine Steuerung oder Einheit mit einer
Stationsnummer, die größer als die Einstellung von
I/O-Parameter Nr. 604 (IA-Net Endpositionsnummer) ist,
vorhanden ist.

213 Fehler, nicht definierter
IA-Net-Nachrichtenfehlercode
empfangen

Es wurde ein nicht definierter IA-Net-Nachrichtenfehlercode
empfangen.
Die Ursache könnte sein, dass eine Funktion in anderen
Steuerungen und Einheiten im IA-Net-Netzwerk verfügbar ist,
aber nicht in dieser Steuerung.
Aktualisieren Sie die Anwendung in der Haupt-CPU-Platine.

214 IA-Net-Stopp, Erkennungsfehler Es wurde ein IA-Net-Stopp Erkennungsfehler erkannt.
Prüfen Sie, ob ein IA-Net betreffender Fehler aufgetreten ist.

228 Fehler, Kalenderzeit verloren
(Oszilliationsstopp der Echtzeituhr
registriert)

[Details & Ursache]
Die Zeitdaten wurden aufgrund eines Spannungsabfalls im
Kalenderschaltkreis verloren.
[Abhilfemaßnahme]
Stellen Sie die Zeit erneut ein.

229 Echtzeituhr-Zugriffsfehler [Details & Ursache]
Fehler beim Datenzugriff auf die Echtzeituhr.
[Abhilfemaßnahme]
Wenn der gleiche Fehler auch noch nach dem Aus- und
Wiedereinschalten der Spannung auftritt, sind als Ursachen
Störeinstrahlungen oder Komponentendefekte in Betracht zu
ziehen.
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Im Anzeigefenster geben die Stellen nach „E“ eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen

F
e

h
le

r
a

u
f

N
a

c
h

ri
ch

te
n
e

b
e
n

e

22A Echtzeituhr-Zugriffsfehler [Details & Ursache]
Zeitdatenfehler der Kalenderfunktion. Tritt ebenfalls auf, wenn
die Spannung im Kalenderschaltkreis abfällt.
[Abhilfemaßnahme]
Stellen Sie die Zeit erneut ein. Wenn der gleiche Fehler auch
noch nach dem Neueinstellen der Zeit auftritt, sind als Ursachen
Störeinstrahlungen oder Komponentendefekte in Betracht zu
ziehen.

22D Fehler in Nummer von
Wartungsdatenänderung

[Details & Ursache]
In der Nummer der Wartungsdatenänderung, die zum Beispiel
für die Kommunikation verwendet wird, ist ein Fehler.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Kommunikationsnachricht usw.

22E Wartungsdaten-Typfehler [Details & Ursache]
Im Wartungsdatentyp, der zum Beispiel für die Kommunikation
verwendet wird, ist ein Fehler.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Kommunikationsnachricht usw.

22F Wartungsdaten-Nummernfehler [Details & Ursache]
In der Wartungsdatennummer, die zum Beispiel für die
Kommunikation verwendet wird, ist ein Fehler.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Kommunikationsnachricht usw.

231 Grenzwert für Bewegungen
überschritten

[Details & Ursache]
Die Gesamtzahl der Achsenverfahrvorgänge hat die im
achsenspezifischen Parameter Nr. 221 (Grenzwert für
Gesamtzahl der Bewegungen) eingestellte Anzahl überschritten.
[Abhilfemaßnahme]
Führen Sie für jede Achse die Wartung durch.

232 Grenzwert für zurückgelegte
Strecke überschritten

[Details & Ursache]
Die Gesamtstrecke aller Achsenverfahrvorgänge hat die im
achsenspezifischen Parameter Nr. 222 (Grenzwert für
Gesamtstrecke) eingestellte Strecke überschritten.
[Abhilfemaßnahme]
Führen Sie für jede Achse die Wartung durch.

233 Lüfterfehler [Details & Ursache]
Es wurde ein Drehzahlabfall oder Stopp des Lüfters erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Wenden Sie sich an IAI, da aufgrund des stehengebliebenen
Lüfters der Steuerung Überhitzungsgefahr besteht.

235 Warnung wegen Drehzahlabfalls
des Lüfters

[Details & Ursache]
Es wurde ein Drehzahlabfall des Lüfters erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Wenden Sie sich an IAI, da aufgrund des stehengebliebenen
Lüfters der Steuerung Überhitzungsgefahr besteht.

236 Fehler der Positionsdaten-
Aufzeichnungsformatsklasse

Es ist ein Fehler in der
Positionsdaten-Aufzeichnungsformatsklasse vorhanden.

237 Kennwortfehler Das Kennwort ist falsch.

23C Fehler, ungültige
Koordinatensystem-Definition

[Details & Ursache]
Es wurde eine mit der Koordinatensystem-Definition
zusammenhängende Operation ausgeführt, während die
Koordinatensystem-Definition ungültig ist.
[Abhilfemaßnahme]
Führen Sie die mit der Koordinatensystem-Definition
zusammenhängenden Operationen aus, während die
Koordinatensystem-Definition gültig ist.
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Im Anzeigefenster geben die Stellen nach „E“ eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen
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406 Zeitüberschreitung beim Reset
von Flash ausgelastet

Es ist ein Fehler beim Löschen oder Schreiben im Flash-ROM
aufgetreten.

40D Visionssystemfehler,
Zeitüberschreitung bei Antwort

Die Kommunikationsantwort vom Visionssystem konnte nicht
bestätigt werden. Überprüfen Sie Bits 4-7 von I/O-Parameter
Nr. 129 sowie I/O-Parameter Nr. 160-164 und kontrollieren, ob
der Datentransport für den Erfassungsbefehl des
Visionssystems funktioniert usw.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

414 Fehler, zu viele gestapelte
Werkstücke erkannt

Die Anzahl der Werkstücke hat die Anzahl, die gestapelt werden
kann, überschritten. Treffen Sie Maßnahmen, um die Anzahl der
gestapelten Werkstücke zu reduzieren.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

415 Fehler, Empfang eines nicht
unterstützten Identifikationscodes
(Nachführung
Visionssystem-I/F-Daten-
kommunikation)

Ein nicht unterstützter Identifikationscode wurde vom
Visionssystem empfangen. Überprüfen Sie die gesendeten
Daten.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

416 Fehler beim Nachrichtenempfang
(Nachführung
Visionssystem-I/F-Daten-
kommunikation)

Vom Visionssystem wurden ungültige Daten empfangen. Prüfen
Sie, ob Daten in einem falschen Format gesendet wurden.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

417 Fehler, empfangene Anzahl der
Werkstücke (Nachführung
Visionssystem-I/F-Daten-
kommunikation)

Die Anzahl der Werkstücke, die vom Visionssystem übermittelt
wurde, überschreitet die maximale Anzahl der Werkstücke, die
pro Abbildung erlaubt ist. Nehmen Sie die Einstellung so vor,
dass der Maximalwert nicht überschritten wird.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

418 Fehler, Werkstückdaten-
Handling ausgelastet

Dies ist ein Fehler eines internen Prozesses der
Visionssystem-I/F. Der Prozess kann nicht fortgesetzt werden,
da der Werkstückdaten-Handling-Prozess ausgelastet ist.
Außerdem wurde möglicherweise Fehler Nr. 419 erzeugt.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

419 Zeitüberschreitungsfehler
Werkstückdaten-Handling

Dies ist ein Fehler eines internen Prozesses der
Visionssystem-I/F. Der Werkstückdaten-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 während eines
Absolutdaten-Resets aufgrund einer äußeren Ursache bewegt
hat. Möglicherweise wurde eine Achse oder ein Roboter durch
eine externe Kraft, zum Beispiel die Reaktionskraft des
selbsttragenden Kabels, bewegt.
[Abhilfemaßnahme]
Beseitigen Sie die Ursache der Achsenbewegung und
wiederholen den Absolutdaten-Reset.
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Im Anzeigefenster geben die Stellen nach „E“ eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen
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41C Absolutwert-Geberfehler (2) [Details & Ursache]
1) Nach dem Anschluss einer Pufferbatterie oder

Batterielos-Absolutausführung wurde die Spannung erstmals
eingeschaltet.

2) Niedrige Spannung der Pufferbatterie oder Batterie
abgetrennt.
(Info.1 = 1 in Fehlerliste)

3) Achsenkabel bei einfacher Absolutausführung oder Kabel
innerhalb einer Achse gebrochen, fehlerhafter Anschluss
eines Steckverbinders oder Kabel abgetrennt.
(Info.1 = 2 in Fehlerliste)

4) Bei Batterielos-Absolutausführung wurde die Spannung
ausgeschaltet, während Daten ins ROM geschrieben
wurden.
(Info.1 = 6 in Fehlerliste)

[Abhilfemaßnahme]
1), 2), 4): Führen Sie einen Absolutdaten-Reset durch.
3): Schalten Sie die Spannung ein, laden die Batterie

ausreichend auf und führen dann einen Absolutdaten-Reset
aus.

* Das vollständige Aufladen der Batterie dauert ca. 72 Stunden.

41D Absolutwert-Geberfehler (3) [Details & Ursache]
Bei der einfachen Absolutausführung wurde registriert, dass sich
die Achse bei abgeschalteter Spannung aufgrund einer äußeren
Ursache schneller bewegt hat als die eingestellte
Rotationsgeschwindigkeit.
[Abhilfemaßnahme]
1) Beseitigen Sie die Ursache der Achsenbewegung und führen

einen Absolutdaten-Reset durch.
2) Stellen Sie die zulässige Rotationsgeschwindigkeit auf einen

geeigneten Wert ein, um höhere Rotationsgeschwindigkeiten
zu ermöglichen.

421 Fehler, gleichzeitige Angabe von
SCARA- und Linearachse

Es wurden gleichzeitig SCARA- und Linearachsen angegeben.
SCARA- und Linearachsen können nicht gleichzeitig angegeben
oder verfahren werden. Überprüfen Sie das Achsenmuster, die
Positionsdaten usw.
* Nur SCARA.

424 Fehler, Positionsnummerndaten
in Antwortnachricht zu groß

[Details & Ursache]
Die erweiterte Punktnummer im empfangenen Befehl wird nicht
unterstützt, so dass kein ordnungsgemäßer Antwortversand
möglich ist.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Kommunikationsnachricht usw.

42F Positionierungs-Zeitüberschreitun
gsfehler bei Festlegung des
Referenzpunkts

Die Positionierung konnte bei der Referenzpunktfahrt nicht
abgeschlossen werden.
Möglicherweise ist die Servomotor-Verstärkung falsch
eingestellt oder die Achse ist während der Referenzpunktfahrt
mit einem Hindernis kollidiert.

491 IA-Net-Stopp, Erkennungsfehler
bei IAI-Protokollübertragung

IA-Net arbeitet bei der IAI-Protokollübertragung in IA-Net nicht
ordnungsgemäß.
Vergewissern Sie sich, dass die IA-Net-Karte ordnungsgemäß
installiert ist und IA-Net ordnungsgemäß arbeitet.

492 IA-Net IAI-Protokoll
Nachrichtensendefehler

IAI-Protokoll-Kommunikation in IA-Net fehlgeschlagen.
Überprüfen Sie den Zustand der IA-Net-Verbindung, die
Kommunikationsstationsnummer, die I/O-Parameter Nr. 602 bis
605 usw.
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Im Anzeigefenster geben die Stellen nach „E“ eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen
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49B SEL-Programm,
Prüfsummenfehler im
Quellsymbol-Verwaltungsbereich

[Details & Ursache]
In den im Flash-ROM gespeicherten SEL-Programm-Daten
wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Das SEL-Programm wird initialisiert. Wenden Sie sich an IAI,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.

49C SEL-Programm,
Identifikationsfehler im
Quellsymbol-Verwaltungsbereich

[Details & Ursache]
In den im Flash-ROM gespeicherten SEL-Programm-Daten
wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Das SEL-Programm wird initialisiert. Wenden Sie sich an IAI,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.

49D Symbol-Definitionstabellen-
Verwaltungsbereich,
Prüfsummenfehler

[Details & Ursache]
In den im Flash-ROM gespeicherten
Symbol-Definitionstabellen-Daten wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die Symbol-Definitionstabellen-Daten werden initialisiert.
Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Schreiben ins Flash-ROM auftritt.

49E Symbol-Definitionstabellen-
Verwaltungsbereich,
Identifikationsfehler

[Details & Ursache]
In den im Flash-ROM gespeicherten
Symbol-Definitionstabellen-Daten wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die Symbol-Definitionstabellen-Daten werden initialisiert.
Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Schreiben ins Flash-ROM auftritt.

4A4 Wartungsdaten-Steuerbereich,
Prüfsummenfehler

[Details & Ursache]
In den im Sicherungsspeicher gespeicherten Wartungsdaten
wurde ein Fehler erkannt. Dieser Fehler kann auch auftreten,
wenn die Spannung während der Initialisierung der
Wartungsdaten unbeabsichtigt abgeschaltet wird.
[Abhilfemaßnahme]
Die Wartungsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.

4A5 Wartungsdaten-Steuerbereich,
Identifikationsfehler

[Details & Ursache]
In den im Sicherungsspeicher gespeicherten Wartungsdaten
wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die Wartungsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.

4A6 Prüfsummenfehler
Wartungsdaten

[Details & Ursache]
In den im Sicherungsspeicher gespeicherten Wartungsdaten
wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die Wartungsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAI, 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 ändern. Der virtuelle Eingangs- und
Ausgangsport des Eingangsattributs kann nicht geändert
werden.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie den virtuellen Eingangs- und Ausgangsport, der
zu ändern versucht wurde.

4A9 Fehler, inkonsistente
Informationen für
Absolutdaten-Reset

[Details & Ursache]
Dieser Fehler tritt auf, wenn versucht wird, einen
Absolutdaten-Reset bei einer Achse oder einem Roboter
durchzuführen, die/der nicht an diese Steuerung angeschlossen
ist.
[Abhilfemaßnahme]
1) Überprüfen Sie die Kombination aus Steuerung und

Achse/Roboter.
2) Führen Sie einen Absolutdaten-Reset durch.
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548 IA-Net, Überlagerungsfehler bei
Größenanpassung

Es haben mehrere Stationen die Größenanpassung
durchgeführt.
Möglicherweise sind mehrere Stationen von der
Größenanpassung betroffen.
Prüfen Sie, ob der I/O-Parameter Nr. 603 mit der Steuerung im
gleichen Netzwerk übereinstimmt.

54C IA-Netzwerk,
Kommunikationsparameterfehler

In den Kommunikationsparametern des IA-Netzwerks ist ein
Fehler. Überprüfen Sie die I/O-Parameter Nr. 601 bis 606.

552 IA-Net-Verbindungsfehler Es wurde ein IA-Net-Verbindungsfehler erkannt.
Prüfen Sie, ob die Steuerungen, die die in den Parametern Nr.
603 und 604 angegebenen Stationen belegen, ordnungsgemäß
mit IA-Net verbunden sind.
Dieser Fehler tritt ebenfalls auf, wenn die in den I/O-Parametern
Nr. 601 und 602 angegebenen belegten Stationen für andere mit
IA-Net verbundene Steuerungen verwendet werden.

553 Fehler bei Senden von
IA-Net-Nachrichtenbefehl,
Auslastung

Der Nachrichtenbefehl konnte nicht gesendet werden, da der
IA-Net-Nachrichtenbefehl-Sendeprozess ausgelastet war.

554 Fehler bei Senden von
IA-Net-Nachrichtenbefehl,
Zeitüberschreitung

Der IA-Net-Nachrichtenbefehl konnte innerhalb der festgelegten
Zeit nicht vollständig gesendet werden.
Möglicherweise können Nachrichtenbefehle nicht
ordnungsgemäß gesendet werden.

556 Zeitüberschreitungsfehler bei
Bezug von Zugriffsrecht auf
IA-Net-Nachrichtenbefehlsbereich

Das Zugriffsrecht auf den IA-Net-Nachrichtenbefehlsbereich
konnte innerhalb der festgelegten Zeit nicht bezogen werden.

560 Fehler, zulässige Anzahl der
belegten IA-Net-Stationen
überschritten

Die Anzahl der belegten IA-Net-Stationen hat die vom System
zugelassene Anzahl überschritten.

561 Überlauffehler bei
IA-Net-I/O-Zuweisung

Die Anzahl der IA-Net-I/O-Zuweisungen hat den festgelegten
Bereich überschritten.

562 Erweiterungs-I/O-Einheit,
Parameterfehler

Es liegt ein Fehler in den Parametern der
Erweiterungs-I/O-Einheit vor.

1) Die Stationsnummern für eine Steuerung und eine
Erweiterungs-I/O-Einheit werden doppelt verwendet.

2) Es wurde versucht, eine Erweiterungs-I/O-Einheit mit einer
Stationsnummer, die größer als die Einstellung von
I/O-Parameter Nr. 604 (IA-Net-Endpositionsnummer) ist, zu
verwenden.

563 Erweiterungs-I/O-Einheit,
mehrfache DO-Verwendung,
Fehler

Mehrere Steuerungen haben versucht, DO in einer I/O-Karte der
Erweiterungs-I/O-Einheit zu verwenden.

564 Erweiterungs-I/O-Einheit,
Zeitüberschreitung bei
Kommunikationsaufbau

Die Kommunikation mit der Erweiterungs-Remote-I/O-Einheit
konnte nicht ordnungsgemäß aufgebaut werden.
Als Ursachen sind in Betracht zu ziehen:

1) Die Erweiterungs-Remote-I/O-Einheit ist nicht
angeschlossen.

2) Die Erweiterungs-Remote-I/O-Einheit wird nicht mit
Spannung versorgt.

3) In den I/O-Parametern ist eine falsche Einheitsnummer
eingestellt.

565 Erweiterungs-I/O-Einheit, Karte
nicht erkannt

Die I/O-Karte in einer Erweiterungs-I/O-Einheit wurde nicht
erkannt.

566 Erweiterungs-I/O-Einheit,
undefinierter Fehlercode erkannt

Ein undefinierter Fehlercode der Erweiterungs-I/O-Einheit wurde
erkannt.
Dieser Fehler tritt auf, wenn die Software der
Haupt-CPU-Platine nicht mit dem Fehlercode der
Erweiterungs-I/O-Einheit kompatibel ist. Aktualisieren Sie die
Anwendung in der Haupt-CPU-Platine.
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567 IA-Net, Fehler
Kommunikationszykluszeit

In der Kommunikationszykluszeit von IA-Net ist ein Fehler.

568 Erweiterungs-I/O-Einheit,
Selbstprüfungsfehler

Es liegt ein Fehler im CPU-Programm der
Erweiterungs-I/O-Einheit vor.

569 Erweiterungs-I/O-Einheit,
Parameterfehler bei
Kommunikationsaufbau

Es liegt ein Fehler in den Parametern der
Erweiterungs-I/O-Einheit vor.
Stellen Sie sicher, dass die I/O-Parameter Nr. 20 und 716 usw.
mit denen der anderen Erweiterungs-I/O-Einheits-Steuerung
übereinstimmen.

56A Verwendungsfehler CC-Link
Systembereich

Der CC-Link-Systembereich kann nicht als Systemeingangs-
und Ausgangsport der MSEL-Steuerung verwendet werden. Die
Ursache ist möglicherweise, dass der CC-Link-Systembereich
wie unten gezeigt als Systemausgang verwendet wird.
Überprüfen Sie die I/O-Parametereinstellungen.

1) Portnummern für Eingangs- und
Ausgangsfunktionsauswahl

2) Zonenausgangs-Portnummer
3) Ausgangsportnummer für einfache Kollisionsprüfungszone
4) Visionssystem-I/F, physikalische Ausgangsportnummer für

Bilderfassungsbefehl
usw.

572 Fehler, Motorstrom zu hoch [Details & Ursache]
Aufgrund eines Fehlers im Motorkabel oder Defekts im
Motorantriebskreis ist ein zu hoher Strom aufgetreten.
[Abhilfemaßnahme]
Das Motorkabel oder die Platine muss ausgetauscht werden.

573 Absolutwert-Geberfehler [Details & Ursache]
Es ist ein Fehler im Absolutwert-Geber aufgetreten.
1) Das Getriebe ist stark abgenutzt.

(Info.1 = 1 in Fehlerliste)
2) Aufgrund von Störeinstrahlungen oder ähnlichen Ursachen

ist ein interner Kommunikationsfehler aufgetreten.
(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)

[Abhilfemaßnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAI, falls der gleiche Fehler auch nach wiederholtem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.

574 Systemaufbaudefinition,
ROM-Datenfehler

[Details & Ursache]
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.
[Abhilfemaßnahme]
Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.

575 Systemaufbaudefinition, Fehler [Details & Ursache]
Der Systemaufbau wird nicht unterstützt.
[Abhilfemaßnahme]
Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch nach dem
Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.
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5C0 Einstellfehler der
Koordinatensystem-Definition

[Details & Ursache]
Es ist ein Einstellfehler bei der Koordinatensystem-Definition
aufgetreten.
Die folgende Ursache ist möglich:
1) Es gibt einen Einstellfehler im allen Achsen gemeinsamen

Parameter Nr. 56.
(Auswahl von ungültigen oder unzulässigen Achsen,
doppelte Zuweisung der Achsennummer, X-, Y- und
Z-Achsen sind keine Linearachsen, R-Achse ist keine
Rotationsachse usw.)

[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Einstellung der mit dem Koordinatensystem
zusammenhängenden Parameter.

614 Treiber
Synchronisierungskommunikation
LRC-Fehler

[Details & Ursache]
Bei der Kommunikation zwischen der Treiber-CPU und dem
FPGA der Hauptplatine wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAI, 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 ausgeführt werden.
[Abhilfemaßnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAI, falls der gleiche Fehler auch nach dem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.

617 Absolutwertgeber
Befehls-Zeitüberschreitungsfehler

[Details & Ursache]
Bei der Ausführung eines Absoluteinheits-Geberbefehls ist eine
Zeitüberschreitung ohne vollständige Bestätigung aufgetreten.
[Abhilfemaßnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAI, 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 ausgeführt werden.
[Abhilfemaßnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAI, 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.
[Abhilfemaßnahme]
 Schalten Sie die einfache Absoluteinheit vor (oder gleichzeitig

mit) der Steuerung ein.
 Prüfen Sie, ob Störeinstrahlungen vorhanden sind oder ein

Kabelbruch vorliegt.

630 Fehler, Aktualisierung
Systemcode (von Anwendung
erkannt)

Der aktualisierte Systemcode ist ungültig.

631 Fehler, Aktualisierung
Einheitscode (von der
Anwendung erkannt)

Der aktualisierte Einheitscode ist ungültig.

632 Fehler, Aktualisierung
Gerätenummer (von der
Anwendung erkannt)

Die aktualisierte Gerätenummer ist ungültig.
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635 Totmannschalter/Freigabeschalter
geöffnet, obwohl
Wiederherstellung erforderlich

Totmannschalter/Freigabeschalter zurücksetzen und dann
Spannung wieder einschalten.

636 Serieller Geber
Befehls-Auslastungsfehler

Bei der Ausgabe eines Befehls für seriellen Geber war das
System ausgelastet.

637 Serieller Geber
Befehls-Zeitüberschreitungsfehler

Es kann nach bestimmter Zeit kein Befehlsabschluss für
seriellen Geber bestätigt werden.

643 Fehler bei
Geberauflösungsteilung

Achsenspezifischen Parameter Nr. 43,
„Geber-Teilungsverhältnis“, prüfen.

646 Geber-EEPROM
Auslastungsfehler beim Lesen

Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.

647 Geber-EEPROM
Adressen-Übereinstimmungs-
fehler beim Schreiben

Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.

648 Geber-EEPROM
Adressen-Übereinstimmungs-
fehler beim Lesen

Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.

649 Definitionsfehler, kein serieller
Geber

Installation des seriellen Gebers ist nicht definiert.

64A Fehler, undefinierter Befehl des
seriellen Gebers

Der Befehl des seriellen Gebers ist nicht definiert.

650 Geberempfangs-
Zeitüberschreitungsfehler
(beim ersten
Kommunikationsaufbau)

Bei der Geberkommunikation ist ein Fehler aufgetreten.

66D Slave-Kommunikation,
Ziel-ID Fehler

Bei der Slave-Kommunikation ist die Ziel-ID ungültig.

66E Slave-Kommunikation,
Block-Nr.-Fehler

Bei der Slave-Kommunikation ist die Block-Nr. ungültig.

671 Gebersteuerungsdatenfehler [Details & Ursache]
Die Gebersteuerungsdaten sind ungültig oder können nicht
erfasst werden.
[Abhilfemaßnahme]

Schalten Sie die Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie
sich an IAI, 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.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Einstellungen in den
Treiberkartenparametern.

683 Achsenoperationsfehler bei
halb-angehaltenem System
(Geberstopp)

[Details & Ursache]
Bei halb-angehaltenem System wurde eine Achsenoperation
wie Servo-EIN, Absolutdaten-Reset usw. versucht.
[Abhilfemaßnahme]
Schalten Sie die Spannung aus und wieder ein oder führen
einen Software-Reset durch.
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685 I/O-Funktionsauswahl-
Portnummernfehler

Die I/O-Portnummerneinstellung, die für eine bestimmte
I/O-Funktionsauswahl angegeben wurde, ist ungültig.
Überprüfen Sie die Einstellungen der I/O-Parameter Nr. 62 bis
65, 76, 77, 283 bis 330 usw.
Beispiele:
• Ein Wert außerhalb 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.
[Abhilfemaßnahme]
Dieser Fehler tritt normalerweise nicht auf. Wahrscheinliche
Ursachen sind eine Degradation der Isolation der Motorwicklung
oder ein Defekt der Steuerung. Nehmen Sie Kontakt mit IAI auf.

69C Parameter-Steuerbereich,
Prüfsummenfehler

[Details & Ursache]
In den im Flash-ROM gespeicherten Parameterdaten wurde ein
Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die Parameterdaten werden initialisiert. Wenden Sie sich an IAI,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.

69D Parameter-Steuerbereich,
Identifikationsfehler

[Details & Ursache]
In den im Flash-ROM gespeicherten Parameterdaten wurde ein
Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die Parameterdaten werden initialisiert. Wenden Sie sich an IAI,
falls der gleiche Fehler auch nach dem Schreiben ins
Flash-ROM auftritt.

69E Positionsdaten-Steuerbereich,
Prüfsummenfehler

[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)
In diesem Fall tritt der Fehler auch auf, wenn die
Spannung während der Speicherinitialisierung
unbeabsichtigt abgeschaltet wird.

[Abhilfemaßnahme]
Die Positionsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Außerdem ins Flash-ROM schreiben, wenn der Fehler
im Flash-ROM-Bereich erkannt wurde. Wenden Sie sich an IAI,
falls der gleiche Fehler auch nach der Initialisierung (dem
Schreiben ins Flash-ROM) auftritt.



164

Im Anzeigefenster geben die Stellen nach „E“ eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen

F
e

h
le

r
a

u
f

K
a

lts
ta

rt
e

b
e
n

e

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)
[Abhilfemaßnahme]
Die Positionsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Außerdem ins Flash-ROM schreiben, wenn der Fehler
im Flash-ROM-Bereich erkannt wurde. Wenden Sie sich an IAI,
falls der gleiche Fehler auch nach der Initialisierung (dem
Schreiben ins Flash-ROM) auftritt.

6BB Abweichungsüberlauffehler
(vor Abschluss der
Referenzpunktfahrt)

[Details & Ursache]
Der Befehl kann nicht ausgeführt werden. Möglicherweise ist
der elektrische Winkel inkonsistent.
[Abhilfemaßnahme]
Auf Hindernisse und Blockaden kontrollieren, die Verkabelung,
den Geber, Motor usw. überprüfen.

6BC Stoppabweichungsüberlauffehler
(vor Abschluss der
Referenzpunktfahrt)

[Details & Ursache]
Möglicherweise wurde die Achse im stationären Zustand durch
eine externe Kraft bewegt oder während des Verzögerns wurde
die Bewegung der Achse blockiert. Dieser Fehler kann auch
auftreten, wenn die Bewegung der Achse während 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 während der
Verzögerung. Möglicherweise ist der elektrische Winkel
inkonsistent.
[Abhilfemaßnahme]
Auf Hindernisse und Blockaden kontrollieren, die Verkabelung,
den Geber, Motor usw. überprüfen.

6BF Prüfsummenfehler 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)
[Abhilfemaßnahme]
Die Positionsdaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Außerdem ins Flash-ROM schreiben, wenn der Fehler
im Flash-ROM-Bereich erkannt wurde. Wenden Sie sich an IAI,
falls der gleiche Fehler auch nach der Initialisierung (dem
Schreiben ins Flash-ROM) auftritt.

6C7 SEL-Globaldaten-Steuerbereich,
Prüfsummenfehler

[Details & Ursache]
In den im Sicherungsspeicher gespeicherten SEL-Globaldaten
wurde ein Fehler erkannt. Dieser Fehler kann auch auftreten,
wenn die Spannung während der Initialisierung der
SEL-Globaldaten unbeabsichtigt abgeschaltet wird.
[Abhilfemaßnahme]
Die SEL-Globaldaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.
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6C8 SEL-Globaldaten-Steuerbereich,
Identifikationsfehler

[Details & Ursache]
In den im Sicherungsspeicher gespeicherten SEL-Globaldaten
wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die SEL-Globaldaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.

6C9 SEL-Globaldaten,
Prüfsummenfehler

[Details & Ursache]
In den im Sicherungsspeicher gespeicherten SEL-Globaldaten
wurde ein Fehler erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Die SEL-Globaldaten werden auch bei Erkennung eines Fehlers
nicht initialisiert. Initialisieren Sie die Daten zur Beseitigung des
Fehlers. Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch
nach der Initialisierung auftritt.
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801 SCIF-Überlaufstatus
(IAI-Protokoll empfangen)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen kontrollieren
und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen.

802 SCIF-Empfangsfehlerstatus
(IAI-Protokoll empfangen)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen und
kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen. Dieser Fehler tritt
auch auf, wenn mit dem fälschlicherweise an dem für den
Anwender geöffneten SIO-CH1 angeschlossenen PC/TP eine
Kommunikation eingerichtet wird.

803 Empfangs-Zeitüberschreitungs-
status (IAI-Protokollempfang)

Das Übertragungsintervall nach dem ersten empfangenen Byte
ist zu lang. Zu den möglichen Ursachen gehören ein
abgetrenntes Kommunikationskabel und Fehler in den
angeschlossenen Geräten.

804 SCIF-Überlaufstatus
(SEL-Empfang)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen kontrollieren
und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen.

805 SCIF-Empfangsfehlerstatus
(SEL-Empfang)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen und
kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen.

806 SCIF-Empfangsfehlerstatus
wegen anderem Faktor
(SEL-Empfang)

Kommunikationsstörung. Die gleiche Maßnahme treffen, die für
Fehler Nr. 804 oder 805 angegeben ist.

807 Fehlerstatus
Antriebsspannungs-Abschaltrelais

Der Einschaltstatus der Motorantriebsspannung bleibt EIN,
selbst wenn die Antriebsspannung abgeschaltet ist. Die
Kontakte des Antriebsspannungs-Abschaltrelais sind
möglicherweise geschmolzen.

808 Spannungs-Abschaltstatus beim
Schreiben der Slave-Parameter

Die Spannung wurde beim Schreiben der Slave-Parameter
abgeschaltet.

809 Spannungs-Abschaltstatus beim
Schreiben ins Flash-ROM

Die Spannung wurde beim Schreiben von Daten ins Flash-ROM
abgeschaltet.

80F Ethernet-Steuerstatus 1 Ethernet-Steuerinformation (für Analyse)

810 Ethernet-Steuerstatus 2 Ethernet-Steuerinformation (für Analyse)

811 Wartungsdaten 1 Wartungsdaten (für Analyse)

812 Wartungsdaten 2 Wartungsdaten (für Analyse)

813 Wartungsdaten 3 Wartungsdaten (für Analyse)

814 Wartungsdaten 4 Wartungsdaten (für Analyse)

815 Wartungsdaten 5 Wartungsdaten (für Analyse)

821 Trackingsystem,
Anpassungstypspezifikations-
fehler

Der angegebene Trackingsystem-Anpassungstyp ist ungültig.
Geben Sie einen gültigen Typ an.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

824 Einschaltprotokoll Steuerung Dies ist das Zeitprotokoll für das Einschalten der
Steuerungsspannung (kein Fehler).

825 Steuerungs-Softwarereset-
Protokoll

Dies ist das Zeitprotokoll für den Software-Reset der Steuerung
(kein Fehler).

826 Spannungs-Abschaltstatus
während Speicherinitialisierung

[Details & Ursache]
Es wurde festgestellt, dass die Spannung während der
Speicherinitialisierung abgeschaltet wurde. Da der
Initialisierungsvorgang unterbrochen wurde, ist möglicherweise
ein Speicherdatenfehler aufgetreten.
[Abhilfemaßnahme]
Wiederholen Sie die Speicherinitialisierung.
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900 Zu wenig Leerschritte, Fehler Es gibt nicht genügend Leerschritte zum Speichern der
Schrittdaten. Zum Speichern der Schrittdaten ausreichend
Leerschritte zur Verfügung stellen.

901 Schrittnummernfehler Die Schrittnummer ist ungültig.

902 Fehler bei
Symboldefinitionstabellennummer

Die Symboldefinitionstabellennummer ist ungültig.

903 Positionsnummernfehler Die Positionsnummer ist ungültig.

904 Variablennummernfehler Die Variablennummer ist ungültig.

905 Merkernummernfehler Die Merkernummer ist ungültig.

906 I/O-Port/Merkernummernfehler Die I/O-Port/Merkernummer ist ungültig.

90A Zurückweisungsfehler bei
eingeschaltetem Servo

[Details & Ursache]
Es wurde ein Prozess ausgeführt, der bei eingeschaltetem
Servo unzulässig ist.
[Abhilfemaßnahme]
Nach dem Ausschalten des Servos ausführen.

90B Zurückweisungsfehler bei nicht
erkanntem Magnetpol des Motors

[Details & Ursache]
• Der Magnetpol des Motors wurde nicht erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
• Auf Hindernisse und Blockaden kontrollieren, die

Verkabelung, den Geber, Motor usw. überprüfen.

910 Befehlsfehler (IAI-Protokoll
HT-Empfang)

Die Befehls-ID wird nicht unterstützt oder ist ungültig. (Für
künftige Erweiterungen)

911 Nachrichten-Konvertierungsfehler
(IAI-Protokoll HT-Empfang)

Die gesendete Nachricht passt nicht zum Nachrichtenformat
oder enthält ungültige Daten. (Für künftige Erweiterungen)

912 Fehler
PC/TP-Antriebsverfahrbefehl
Annahmefreigabeeingang AUS

Jeder Achsbewegungsbefehl, der an die mit I/O-Parameter
Nr. 78 spezifizierte Achse vom PC/Handbediengerät aus
gesandt wird, wird nicht angenommen, solange der in
I/O-Parameter Nr. 77 eingestellte Eingang AUS ist. (Wichtig: Der
Annahmefreigabe-Eingang wird ungültig, sobald die Operation
gestartet wurde.)

913 Fehler, gleichzeitiger Start
mehrerer Programme unzulässig

Der gleichzeitige Start mehrerer Programme ist unzulässig.

916 Fehler, Angabe eines nicht
installierten Geräts

Das angegebene Gerät wurde nicht installiert.

930 Koordinatensystemnummern-
fehler

Die Koordinatensystemnummer ist ungültig.

931 Koordinatensystemtypfehler Der Koordinatensystemtyp ist ungültig.

932 Fehler angegebene Anzahl der
Koordinatensystem-
Definitionsdaten

Die angegebene Anzahl der
Koordinatensystem-Definitionsdaten ist ungültig.

933 Achsennummernfehler Die Achsennummer ist ungültig.

935 Positionierbetriebtypfehler Der SCARA-ABS-Reset-Spezialbewegungstyp ist ungültig.

936 Einfache Kollisionsprüfungszone,
Nummernfehler

Der Positionierbetriebtyp ist ungültig.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

938 Fehler angegebene Anzahl der
Daten für einfache
Kollisionsprüfungszone

Die Nummer der einfachen Kollisionsprüfungszone ist ungültig.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

939 Eintritt in einfache
Kollisionsprüfungszone erkannt
(Nachrichtenebenenspezifikation)

Die angegebene Anzahl der Daten für die einfache
Kollisionsprüfungszone ist ungültig.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

93A Fehler R-Achse, CP-Jog-Verbot
wenn außerhalb Betriebsbereich
(wenn Werkzeug-XY-Offset gültig)

Entsprechende Achsen durch Joggen in Betriebsbereich
bewegen.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
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A04 Systemmodusfehler bei
Kernaktualisierung

[Details & Ursache]
Es wurde ein Aktualisierungsbefehl empfangen, als das System
nicht im Kern-Aktualisierungsmodus war.
[Abhilfemaßnahme]
Die Einstellung im Kern-Aktualisierungsmodus vornehmen. (Für
Wartung)

A05 Motorola S Datensatzformatfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A06 Motorola S Prüfsummenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A07 Motorola S Ladeadressenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A08 Motorola S Schreibadressenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A09 Flash-ROM
Zeitüberschreitungsfehler
(Schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

A0A Flash-ROM
Zeitüberschreitungsfehler
(Löschen)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

A0B Flash-ROM Überprüfungsfehler Fehler beim Löschen/Schreiben des Flash-ROM.

A0C Zeitüberschreitung Flash-ROM
ACK

Fehler beim Löschen/Schreiben des Flash-ROM.

A0D Fehler bei Spezifikation der
Kopfsektornummer

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

A0E Fehler bei Angabe der Sektorzahl Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

A0F Schreibziel-Offsetadressenfehler
(ungeradzahlig nummerierte
Adresse)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

A10 Schreibquellen-Datenpuffer-
Adressenfehler (ungeradzahlig
nummerierte Adresse)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

A11 Fehler, ungültige
Kerncodesektor-Block-ID

Das bereits ins Flash-ROM geschriebene Kernprogramm ist
ungültig.

A12 Kerncodesektor-Block-ID,
Löschzahlüberschreitung

Die Anzahl möglicher Löschvorgänge des Flash-ROM wurde
überschritten.

A13 Flash-ROM
Schreibanforderungsfehler bei
unvollständiger Löschung

Bei der Aktualisierung wurde ein Flash-ROM-Schreibbefehl vor
einem Flash-ROM-Löschbefehl empfangen.
Aktualisierungsprogrammdatei prüfen und Aktualisierung erneut
durchführen.

A14 Zeitüberschreitungsfehler beim
Zurücksetzen des Busy-Status
beim EEPROM-Schreiben

Nach dem Schreiben im EEPROM trat eine Zeitüberschreitung
beim Zurücksetzen des Busy-Status auf.

A15 EEPROM-Schreibanforderungs-
fehler wegen fehlendem
EEPROM in Ziel

Für einen Treiber oder ein anderes Gerät mit CPU ohne
EEPROM wurde eine EEPROM-Schreibanforderung
empfangen.

A16 EEPROM
Leseanforderungsfehler wegen
fehlendem EEPROM in Ziel

Für einen Treiber oder ein anderes Gerät mit CPU ohne
EEPROM wurde eine EEPROM-Leseanforderung empfangen.

A17 Nachrichten-Prüfsummenfehler
(IAI-Protokollempfang)

Die Prüfsumme in der empfangenen Nachricht ist ungültig.

A18 Nachrichtenkopf-Fehler
(IAI-Protokollempfang)

Der Kopf in der empfangenen Nachricht ist ungültig. Neben
anderen Gründen wird eine ungültige Kopfposition (Nachricht
hat 9 Byte oder weniger) vermutet.

A19 Nachrichten-Stationsnummern-
fehler (IAI-Protokollempfang)

Die Stationsnummer in der empfangenen Nachricht ist ungültig.

A1A Nachrichten-ID-Fehler
(IAI-Protokollempfang)

Die ID in der empfangenen Nachricht ist ungültig.
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A1C Nachrichten-Konvertierungsfehler Die gesendete Nachricht passt nicht zum Nachrichtenformat
oder enthält ungültige Daten. Die gesendete Nachricht prüfen.

A1D Startmodusfehler Es wurde ein im aktuellen Modus (MANU/AUTO) nicht erlaubter
Start versucht.

A1E Fehler „Startbedingung nicht
erfüllt“.

Es wurde ein Start versucht, als die Startbedingung nicht erfüllt
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 würde).

A1F Achsen-Doppelverwendungs-
fehler (SIO • PIO)

Die betreffende Achse ist derzeit in Gebrauch.

A20 Fehler Annahme
Antriebssteuerungsrecht
(SIO • PIO)

Das Antriebssteuerungsrecht ist nicht verfügbar.

A21 Fehler doppelte Annahme
Antriebssteuerungsrecht
(SIO • PIO)

Das Antriebssteuerungsrecht wurde bereits angenommen.

A22 Fehler keine Annahme
Antriebssteuerungsrecht
(SIO • PIO)

Ein Versuch, das Antriebssteuerungsrecht zu behalten, schlug
fehl.

A25 Fehler bei Angabe der Schrittzahl Die angegebene Anzahl der Schritte ist ungültig.

A26 Fehler bei Angabe der
Programmzahl

Die angegebene Anzahl der Programme ist ungültig.

A27 Fehler Programm nicht registriert Das entsprechende Programm ist nicht registriert.

A28 Reorganisationsfehler bei
Programmausführung

Bei laufendem Programm wurde versucht, einen
Programmbereich zu reorganisieren. Zuerst alle aktiven
Programme beenden.

A29 Fehler bei Bearbeitung von
aktivem Programm

Es wurde versucht, ein Programm zu bearbeiten, das derzeit
nicht läuft. Das betreffende Programm zuerst beenden.

A2A Fehler Programm inaktiv Das angegebene Programm läuft nicht.

A2B Fehler,
Programmausführungsbefehl in
AUTO-Modus zurückgewiesen

Programme können nicht vom TP-/PC-Software-Steckverbinder
im AUTO-Mode ausgeführt werden.

A2C Programmnummernfehler Die Programmnummer ist ungültig.

A2D Fehler Wiederaufnahme inaktives
Programm

Für ein derzeit nicht laufendes Programm wurde eine
Wiederaufnahmeanforderung empfangen.

A2E Fehler Pause inaktives Programm Für ein derzeit nicht laufendes Programm wurde eine
Pauseanforderung empfangen.

A2F Unterbrechungspunktfehler Die als Unterbrechungspunkt angegebene Schrittnummer ist
ungültig.

A30 Fehler Spezifikation
Unterbrechungspunkt-
Einstellzählwert

Die Anzahl einzustellender Unterbrechungspunkte übersteigt
den Grenzwert.

A31 Fehler geänderter Parameterwert Der Wert des geänderten Parameters ist ungültig.

A32 Parametertypfehler Der Parametertyp ist ungültig.

A33 Parameternummernfehler Die Parameternummer ist ungültig.

A34 Lesefehler Kartenparameterpuffer Fehler beim Lesen des Kartenparameterpuffers

A35 Schreibfehler
Kartenparameterpuffer

Fehler beim Schreiben des Kartenparameterpuffers

A36 Fehler, Parameteränderung
während Betrieb verweigert

Parameter können nicht im laufenden Betrieb verändert werden
(Programm läuft, Antrieb in Gebrauch, usw.).
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A37 Fehler, Änderung von
Karten-Herstellerinformation/
Funktionsdaten verweigert

Die Karten-Herstellerinformation/Funktionsdaten können nicht
verändert werden.

A38 Fehler, Parameteränderung bei
eingeschaltetem Servo verweigert

Es wurde versucht, einen Parameter zu ändern, der bei
eingeschaltetem Servo nicht verändert werden kann.

A39 Fehler, Parameteränderung bei
nicht angenommener Karte

Es wurde versucht, einen Parameter für eine Karte zu ändern,
die beim Zurücksetzen nicht erkannt wurde.

A3A Gerätsnummernfehler Die Gerätenummer ist ungültig.

A3C Spezifikationsfehler
Speicherinitialisierungstyp

Der angegebene Speicherinitialisierungstyp ist ungültig.

A3D Einheitstypfehler Der Einheitstyp ist ungültig.

A3E Fehler SEL-Schreibdatentyp-
Spezifikation

Der angegebene SEL-Schreibdatentyp ist ungültig.

A3F Schreiben ins Flash-ROM
während Programmausführung
unzulässig

Das Flash-ROM kann nicht beschrieben werden, während ein
Programm läuft.

A40 Datenänderung während
Schreiben ins Flash-ROM
unzulässig

Während des Schreibens im Flash-ROM können keine Daten
geändert werden.

A41 Doppelte Flash-ROM
Schreibbefehle unzulässig

Während des Schreibens im Flash-ROM wurde ein weiterer
Flash-ROM-Schreibbefehl empfangen.

A42 Fehler, Direktüberwachung beim
Schreiben im Flash-ROM
unzulässig

Während des Schreibens im Flash-ROM ist keine
Direktüberwachung möglich.

A43 Fehler, Direktüberwachung in
P0/P3-Bereich unzulässig

Die Direktüberwachung in P0/P3-Bereichen ist unzulässig.

A44 Fehler bei Angabe der
Positionsdatenzahl

Die angegebene Anzahl der Positionsdaten ist ungültig.

A45 Fehler bei Angabe der
Symboldatensatzzahl

Die angegebene Anzahl der Symboldatensätze ist ungültig.

A46 Fehler bei Angabe der
Variablendatenzahl

Die angegebene Anzahl der Variablendaten ist ungültig.

A48 Fehler bei Fehlerdetail-
Anfragetyp 1

Fehlerdetail-Anfragetyp 1 ist ungültig.

A49 Fehler bei Fehlerdetail-
Anfragetyp 2

Fehlerdetail-Anfragetyp 2 ist ungültig.

A4B Fehler Überwachungsdatentyp Die angegebene Anzahl der Datensätze für die
Überwachungsdatenanfrage ist ungültig.

A4E Parameterregisterauslastungs-
fehler bei Slave-Befehl-Ausgabe

Der Treiber-Spezialbefehl ACK erzeugte bei der Ausgabe eines
Slave-Befehls eine Zeitüberschreitung.

A4F Fehler, Software-Reset im Betrieb
verweigert

Der Software-Reset (SIO) ist während des Betriebs unzulässig
(Programm läuft, Antrieb in Gebrauch, usw.).

A50 Fehler, Anforderung
Antriebsspannungs-Wiederkehr
abgelehnt

Der Antriebsspannungs-Abschaltfaktor (Fehler, Totmannschalter,
Sicherheitsgate, Not-Aus usw.) wurde nicht entfernt.

A51 Fehler, Anforderung
Betriebspausen-Reset abgelehnt

Der Faktor „Alle Operationen
pausieren“ (Antriebsspannungs-Abschaltung,
Betriebspausensignal, Totmannschalter, Sicherheitsgate,
Not-Aus usw.) wurde nicht entfernt.

A53 Fehler, Ablehnung wegen
eingeschaltetem Antrieb

Die Ausführung eines Vorgangs wurde versucht, der bei
eingeschaltetem Antrieb nicht erlaubt ist.

A54 Fehler, Ablehnung wegen nicht
unterstützter Funktion

Die Funktion wird nicht unterstützt.
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A55 Fehler, Ablehnung wegen
exklusiver Herstellerfunktion

Die Ausführung eines Vorgangs wurde versucht, der nur für den
Hersteller und nicht für andere Benutzer geöffnet ist.

A56 Fehler, Ablehnung wegen
ungültiger Daten

Die Daten sind ungültig.

A57 Fehler, doppelter Programmstart Es wurde versucht, ein derzeit laufendes Programm zu starten.

A58 BCD-Fehlerwarnung Neben anderen Gründen ist es möglich, dass der gerade
gelesene BCD-Wert ungültig oder der gerade geschriebene
Wert (Variable 99) negativ ist.

A59 Fehlerwarnung,
IN/OUT-Befehlsportmerker

Neben anderen Gründen ist es möglich, dass die Anzahl der
I/O-Ports (Merker) größer als 32 ist. Spezifikationen von
I/O-Ports (Merkern) prüfen.

A5B Fehlerwarnung Umwandlung
Zeichenfolge → Wert 

Die angegebene Anzahl von Umwandlungszeichen ist ungültig
oder es sind Zeichen enthalten, die nicht in einen Wert
umgewandelt werden können.

A5C Fehlerwarnung
Kopierzeichen-Zählwert mit
SCPY-Befehl

Die angegebene Anzahl der Kopierzeichen ist ungültig.

A5D SCIF-Unterbrechungsfehler in
anderem als AUTO-Modus

Der Kanal wurde in einem vom AUTO-Modus verschiedenen
Modus geöffnet. Im MANU-Modus muss die PC/TP-Verbindung
zwangsweise unterbrochen werden, bevor der für den Benutzer
geöffnete serielle Kanal geöffnet wird. Gehen Sie daher
vorsichtig vor.

A5E Fehler bei Angabe der
I/O-Port/Merker-Zahl

Die angegebene Anzahl der I/O-Ports/Merker ist ungültig.

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-Überlauffehler (SIO-Brücke) Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen kontrollieren
und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen.

A65 SCIF-Empfangsfehler
(SIO-Brücke)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen und
kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen.

A66 SCI-Überlauffehler (SIO-Brücke) Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen und
Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

A67 SCI-Framing-Fehler (SIO-Brücke) Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen, Kurzschlüsse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

A68 SCI-Paritäts-Fehler (SIO-Brücke) Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen, Kurzschlüsse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

A69 Fehler, Datenänderung während
Betrieb verweigert

Es wurde versucht, Daten zu ändern, deren Änderung während
des Betriebs nicht erlaubt ist (Programm läuft, Antrieb in
Gebrauch, usw.).
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A6A Fehler, Software-Reset beim
Schreiben verweigert

Der Software-Reset kann nicht durchgeführt werden, solange
Daten ins Flash-ROM geschrieben oder Slave-Parameter
geschrieben werden.

A6B Feldbusfehler
(FBRS-Verbindungsfehler)

Es wurde ein FBRS-Verbindungsfehler erkannt.

A6C Fehler, PC-/TP-Startbefehl in
AUTO-Modus abgelehnt

Der Start über den PC-Software-/TP-Steckverbinder ist im
AUTO-Modus unzulässig.

A6D Fehler, Direktschreiben in
P0/P3/FROM-Bereich unzulässig

Direktschreiben in P0/P3/FROM-Bereiche ist unzulässig.

A6E Fehler, Ablehnung beim
Schreiben

Es wurde versucht, einen Vorgang durchzuführen, der nicht
erlaubt ist, solange Daten ins Flash-ROM oder Slave-Parameter
geschrieben werden.
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B00 SCHA Einstellfehler Die Einstellung des SCHA-Befehls ist ungültig.

B01 TPCD Einstellfehler Die Einstellung des TPCD-Befehls ist ungültig.

B02 SLEN Einstellfehler Die Einstellung des SLEN-Befehls ist ungültig.

B03 Fehler, Methode für
Referenzpunktfahrt

Die Einstellung von „Achsenspezifischer Parameter Nr. 10,
Methode für Referenzpunktfahrt“ ist ungültig.
(Kein Inkrementalgeber UND aktuelle Position 0 Referenzpunkt
ist angegeben usw.)

B04 Fehler, zu viele gleichzeitige
Verwendungen des
Wischimpulsausgangs

Die Anzahl in einem Programm gleichzeitig arbeitenden BTPN-
und BTPF-Zeitglieder überschreiten die Obergrenze (16).

B05 Fehler, Überfahren des
geschätzten Verfahrwegs bei
Referenzpunktfahrt

Die Referenzpunktfahrt ging über den geschätzten Verfahrweg
hinaus.

B0E Absolutwertgeber
Multirotationsfehler

[Details & Ursache]
Die Multirotationsdaten des Gebers wurden noch nicht definiert.
Möglicherweise wurde noch kein Absolutdaten-Reset
durchgeführt oder die Absolutdaten wurden verloren.
[Abhilfemaßnahme]
Führen Sie einen Absolutdaten-Reset durch.

B0F Absolutwertgeber
Zählerüberlauffehler

[Details & Ursache]
Der Multirotationszähler des Gebers hat die Obergrenze
überschritten.
[Abhilfemaßnahme]
Überprüfen Sie die Einstellungen wie z.B. ob der
Software-Endschalter der achsenspezifischen Parameter Nr. 7
und 8 im vom Geber zählbaren Bereich liegt.

B10 Zeitüberschreitung bei
Z-Phase-Suche

Die Z-Phase kann nicht erkannt werden. Auf
Betriebseinschränkungen kontrollieren, Verkabelung, Geber,
Motor usw. überprüfen.

B11 Referenzpunktsensor-
Überschreitungs-
Zeitüberschreitungsfehler

Überschreitung des Referenzpunktsensors kann nicht bestätigt
werden. Auf Betriebseinschränkungen kontrollieren,
Verkabelung, Motor, Referenzpunktsensor usw. überprüfen.

B12 Fehler, Speichervariablennummer
für SEL-Befehls-Rückmeldecode

Die zum Speichern des Rückmeldecodes des SEL-Befehls
angegebene Variablennummer ist ungültig. Anderen Parameter
Nr. 24, „Lokalvariablennummer zum Speichern des
READ-Befehlsrückmeldecodes“, usw. prüfen.

B15 Fehler,
Eingangsport-Debugfiltertyp

Die Einstellung des Eingangsport-Debugfiltertyps ist ungültig.

B16 Fehler SEL-Operandspezifikation Die Operandspezifikation des SEL-Befehls ist ungültig.

B17 Parameterregisterauslastungs-
fehler bei Slave-Befehl-Ausgabe

Der Treiber-Spezialbefehl ACK erzeugte bei der Ausgabe eines
Slave-Befehls eine Zeitüberschreitung.

B18 Gerätsnummernfehler Die Gerätenummer ist ungültig.

B19 Einheitstypfehler Der Einheitstyp ist ungültig.

B1A Angabefehler bei
Absolutdaten-Reset

Bei der Angabe für den Absolutdaten-Reset ist ein Fehler
vorhanden.
(z.B. gleichzeitige Angabe mehrfacher Achsen, Achsenauswahl
ohne Absolutwertgeber oder Version der PC-Software oder des
Handprogrammiergeräts ist alt usw.)

B1B Fehler, nicht geschlossenen
Ethernet-Sockel öffnen

Es wurde versucht, einen Sockel zu öffnen, ohne ihn zuvor zu
schließen.

B1C Fehler, Ethernet wird von
anderem Task benutzt

Es wurde versucht, einen bereits durch einen anderen Task
geöffneten Kanal zu öffnen.

B1D Fehler, Ethernet nicht geöffnet Es wurde versucht, einen nicht durch den eigenen Task
geöffneten Kanal zu benutzen.



174

Im Anzeigefenster geben die Stellen nach „E“ eine Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen

F
e

h
le

r
a

u
f

O
p
e

ra
tio

n
s
a

u
fh

e
b
u
n

g
s
e
b

e
n
e

B1E Fehler, mehrfache
WRIT-Ausführung bei Ethernet

WRIT-Befehle wurden gleichzeitig von mehreren Tasks für den
gleichen Kanal ausgeführt oder ein WRIT-Befehl ist (aufgrund
eines Kommunikationsfehlers usw.) fehlgeschlagen und wurde
anschließend erneut versucht, ohne zuerst einen CLOS-Befehl
→ OPEN-Befehl auszuführen. 

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-Gerät

Es wurde versucht, das Ethernet-System zu benutzen, als die
Ethernet-Geräteinitialisierung noch nicht abgeschlossen war.
I/O-Parameter Nr. 123 bis 159, 14, 15, usw. je nach
Verwendungszweck prüfen.

B21 Fehler der Ethernet-IP-Adresse Im Normalbetrieb wird unter den folgenden Bedingungen ein
Fehler erzeugt.
Werden die IP-Adressen (H) (erstes Oktett) bis einschließlich (L)
(viertes Oktett) mit IP_H, IP_MH, IP_ML und IP_L festgelegt,
werden die Fehlerzustände 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 ≥ 255 
I/O-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. Ä. prüfen.

B22 Ethernet-Portnummernfehler Es wird eine Fehlermeldung ausgegeben bei eigene
Portnummer < 1025, oder eigene Portnummer > 65535, oder
bei Mehrfachverwendung der eigenen Portnummer, oder
Verbindungsziel-Portnummer für Client ≤ 0, oder 
Verbindungsziel-Portnummer für Client > 65535, oder
Verbindungsziel-Portnummer für Server < 0, oder
Verbindungsziel-Portnummer für Server > 65535.

I/O-Parameter 144 bis 148, 159, 153 und 158, die Portnummer
des durch einen IPCN-Befehl in einer ganzzahligen Variablen
angegebenen Verbindungsziels o. Ä. prüfen.

B25 Treiberfehler, Funktion nicht
unterstützt

Die Funktion wird vom Treiber nicht unterstützt. Treiberversion
überprüfen.

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.
I/O-Parameter Nr. 160 bis 164 und 351 bis 357 sowie allen
Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 121 usw. prüfen.
* 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
Bilderfassungsposition

Die Z-Achsenposition bei der Kalibrierung weicht von derjenigen
bei der Bilderfassung ab. Wenn die Kamera am Roboter
angebracht ist, müssen die Z-Achsenpositionen bei der
Kalibrierung und Bilderfassung übereinstimmen. Überprüfen 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 überschreitet die maximale Zuladung des Roboters.
Eingestellte Masse überprüfen.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B4B Fehler, Änderung der Last
unzulässig, während Servo in
Verwendung

Die derzeit vom Servosystem verwendete Last kann nicht
geändert werden.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B4D Armsystem-Einstellfehler In der Einstellung des Armsystems ist ein Fehler vorhanden.
Wenn die Zielarmsystemdaten für den SCARA CP-Betrieb (z. B.
Linearunterstützung, Bogenunterstützung) 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
Positionsverstärkung

Die Positionsverstärkung konnte nicht umgeschaltet werden.
Die folgenden Ursachen sind möglich:
• Es wurde versucht, die Positionsverstärkung einer Achse

umzuschalten, die verfahren wird oder im Schubbetrieb ist.
• Das Programm wurde während des Umschaltens der

Positionsverstärkung beendet.
• Aufgrund von Vibrationen o. Ä. verlässt die Achse den

Positionierbereich.

B70 Koordinatensystem-
Definitionsdaten,
Prüfsummenfehler

Die Koordinatensystem-Definitionsdaten wurden zerstört.

B71 Koordinatensystemnummern-
fehler

Die Koordinatensystemnummer ist ungültig.

B72 Koordinatensystemtypfehler Der Koordinatensystemtyp ist ungültig.

B73 Änderung der
Koordinatensystemdaten
während Verwendung des Servos
unzulässig

Die Änderung der Koordinatensystemdaten, die derzeit vom
Servo verwendet werden, ist unzulässig.

B74 Fehler Eintritt
CP-Betrieb-Einschränkungszone
(PTP, Joggen für jede Achse
verfügbar)

Es wurde ein Eindringen in die CP-Betrieb-Einschränkungszone
erkannt. PTP- und Jog-Betrieb der einzelnen Achsen sind
verfügbar.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B75 Fehler Einzelpunktberechnung Die CP-Berechnung kann wegen singulärem Punkt nicht
durchgeführt werden. Prüfen 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
aktuellen Armsystems

Das einzustellende Armsystem und der tatsächliche Winkel des
zweiten Arms stimmen nicht miteinander überein oder die
Koordinaten sind nicht definiert.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B78 Fehler, aktuelles Armsystem nicht
definiert

Das aktuelle Armsystem wurde noch nicht definiert.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
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B79 Ausgeschalteter Servoantrieb der
R-Achse während Korrektur der
Stellungssteuerung erkannt

Es wurde registriert, dass der Servoantrieb der R-Achse
während der Korrektur der Stellungssteuerung ausgeschaltet
wurde.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B7B Abweichung wegen Zielortskurve
in hinterem Eintrittsverbotsbereich

Zielposition oder Bewegungs-Ortskurve innerhalb hinterem
Eintrittsverbotsbereich.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B7C Fehler wegen Zielortskurve in
CP-Betrieb-Einschränkungszone
(PTP/Joggen jeder Achse
verfügbar)

Zielposition oder Bewegungs-Ortskurve innerhalb
CP-Betrieb-Einschränkungszone. PTP- und Jog-Betrieb der
einzelnen Achsen sind verfügbar.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B7D Fehler, physikalisch nicht
realisierbares Ziel

Das angegebene Ziel ist wegen Längenzusammensetzung der
Arme 1 und 2 nicht realisierbar. Achsenspezifischen Parameter
Nr. 138, „Armlänge“, und Zielwert prüfen.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B7F Fehler,
Antriebs-Verwendungszweck

Der Antriebs-Verwendungszweck ist ungültig.

B80 Fehler, Angabe der Achse
unzulässig

Die Angabe der Achse ist unzulässig. Eine Achse einstellen, die
angegeben werden kann.

B81 Fehler, mehrfache
achsenspezifische
PTP-Achsenangabe

Es wurde für mehrere Achsen achsenspezifische
PTP-Operation angegeben. Achsenspezifische PTP-Operation
kann nur für eine einzelne Achse angegeben werden.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B82 Fehler, Angabe Joggen für
mehrere Achsen

Joggen/Inchen wurde für mehrere Achsen angegeben.
Joggen/Inchen kann nur für eine einzige Achse angegeben
werden.

B84 Armlängenfehler Die Armlänge ist ungültig. Achsenspezifischen Parameter
Nr. 138, „Armlänge“, prüfen.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B85 Erfassungsfehler
Operationsstartposition innerhalb
Arbeitsbereich mit
Anwendungsantrieb

Die Operationsstartposition im Arbeitsbereich kann mit dem
Anwendungsantrieb nicht erreicht werden.

B86 Fehler, SEL
PTRQ-Befehlsvorbereitung

Unnormale PTRQ-Befehlseinstellung. Die Einstellung auf
Unregelmäßigkeiten überprüfen, z. B. Überschreitung des
zulässigen Bereichs.

B87 Fehler wegen Zielortskurve im
Werkzeugmitten-Verbotskreis

Die Zielposition oder die Bewegungs-Ortskurve liegt in dem
Kreis, in dem das Eindringen des Werkzeugreferenzpunkts
verboten ist.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B88 Logikfehler bei Berechnung von
gültigen Zieldaten

Ein interner Logikfehler wurde bei der Berechnung von gültigen
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
einfache Kollisionsprüfungszone
(Spezifikation
Operationsaufhebungsebene)

Ein Eindringen in die Kollisionsprüfungszone wurde erkannt.
(Spezifikation Operationsaufhebungsebene)
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B8F Positionierungszeit-
Berechnungsfehler

Es trat ein Positionierungszeit-Berechnungsfehler auf.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

B90 Abstandsberechnungsfehler Es trat ein Abstandsberechnungsfehler auf.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter
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B91 Haupt-Übergeschwindigkeits-
anforderungsfehler

Es wurde eine zu hohe Geschwindigkeit gefordert. Dieser
Fehler kann auch im CP-Betrieb beim Vorbeifahren bei einem
singulären Punkt auftreten. CP-Betrieb so programmieren, dass
Bewegungen in der Nähe des singulären Punkts vermieden
werden. Dieser Fehler kann durch Reduzieren der
angegebenen Geschwindigkeit vermieden werden.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

C02 Fehler, Überschreitung der Zahl
ausführbarer Programme

Es wurden Ausführungsanforderungen für Programme
empfangen, die die gleichzeitig ausführbare Anzahl übersteigen.

C03 Fehler, keine registrierte
Programmspezifikation

Das angegebene Programm ist nicht registriert.

C04 Fehler, Programmeinstiegspunkt
nicht erkannt

Es wurde die Ausführung einer Programmnummer gefordert, für
die keine Programmschritte registriert sind.

C05 Fehler, erster Programmschritt
BGSR

Das zur Ausführung angegebene Programm beginnt mit BGSR.

C06 Fehler, kein ausführbarer Schritt
gefunden

Das zur Ausführung angegebene Programm enthält keine
ausführbaren Programmschritte.

C07 Fehler, Unterprogramm nicht
definiert

Das für den Aufruf angegebene Unterprogramm ist nicht
definiert.

C08 Fehler, Unterprogramm mehrfach
definiert

Die gleiche Unterprogrammnummer ist an mehreren Stellen
definiert.

C0A Fehler, Markierung mehrfach
definiert

Die gleiche Markierungsnummer ist an mehreren Stellen
definiert.

C0B Fehler, Markierung nicht definiert Die als Sprungziel einer GOTO-Anweisung angegebene
Markierung ist nicht definiert.

C0C Fehler, Diskrepanz
DW/IF/IS/SL-Paar

Die Verzweigungsbefehlssyntax ist ungültig. Die Entsprechung
mit dem letzten erscheinenden Verzweigungsbefehl ist bei
Verwendung von EDIF, EDDO oder EDSL ungültig.
Entsprechung zwischen IF/IS-Befehl und EDIF-, DO-Befehl und
EDDO- oder SLCT-Befehl und EDSL prüfen.

C0D Fehler, kein
DW/IF/IS/SL-Paarende

EDIF, EDDO oder EDSL wurde nicht gefunden. Entsprechung
zwischen IF/IS-Befehl und EDIF-, DO-Befehl und EDDO- oder
SLCT-Befehl und EDSL prüfen.

C0E Fehler, kein BGSR-Paarende Es gibt kein EDSR für BGSR, oder kein BGSR für EDSR.
Entsprechung zwischen BGSR und EDSR prüfen.

C0F Fehler, zu viele
DO/IF/IS-Schachtelungen

Die Anzahl der Schachtelungen in einem DO- oder IF/IS-Befehl
überschreitet den Höchstwert. Auf übermäßige Schachtelung
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prüfen.

C10 Fehler, zu viele
SLCT-Verschachtelungen

Die Anzahl der Schachtelungen in einem SLCT-Befehl
überschreitet den Höchstwert. Auf übermäßige Schachtelung
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prüfen.

C11 Fehler, zu viele Unterprogramm-
verschachtelungen

Die Anzahl der Schachtelungen in einem Unterprogramm
überschreitet den Höchstwert. Auf übermäßige Schachtelung
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prüfen.

C12 Fehler, zu wenig
DO/IF/IS-Schachtelungen

Die EDIF- oder EDDO-Position ist ungültig. Entsprechung
zwischen IF/IS-Befehl und EDIF- oder DO-Befehl und EDDO,
oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit einem
GOTO-Befehl prüfen.

C13 Fehler, zu wenig
SLCT-Verschachtelungen

Die EDSL-Position ist ungültig. Entsprechung zwischen SLCT
und EDSR oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit
einem GOTO-Befehl prüfen.
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C14 Fehler, zu wenig Unterprogramm-
verschachtelungen

Die EDSR-Position ist ungültig. Entsprechung zwischen BGSR
und EDSR oder Verzweigung aus der oder in die Syntax mit
einem GOTO-Befehl prüfen.

C15 Fehler, Befehlscode Schritt nach
SLCT

Der Programmschritt nach SLCT muss WHEQ, WHNE, WHGT,
WHGE, WHLT, WHLE, WSEQ, WSNE, OTHE oder EDSL sein.

C16 Stackerstellung fehlgeschlagen Initialisierung des Eingangszustands-Speicherstacks ist
fehlgeschlagen.

C17 Fehler,
Erweiterungsbedingungscode

Eingangsprogrammschrittfehler. Der
Erweiterungsbedingungscode ist ungültig.

C18 Fehler, zu viele
Erweiterungsbedingungs-LDs
gleichzeitig verarbeitet

Die Anzahl gleichzeitig verarbeiteter
Erweiterungsbedingungs-LDs übersteigt den Grenzwert.

C19 Unzureichend
Erweiterungsbedingungs-LD,
Fehler 1

Bei Verwendung von Erweiterungsbedingung A oder O gibt es
nicht genügend LD.

C1A Unzureichend
Erweiterungsbedingungs-LD,
Fehler 2

Bei Verwendung von Erweiterungsbedingung AB oder OB gibt
es nicht genügend LD.

C1C Fehler, nicht benutzter LD
erkannt

Es wurde versucht, einen auf mehreren gespeicherten
LD-Bedingungen aufbauenden Befehl auszuführen, ohne ihn in
Erweiterungsbedingung AB oder OB zu verwenden.

C1F Unzureichend
Eingangsbedingungs-CND

Bei Verwendung einer Erweiterungsbedingung wurde die
notwendige Eingangsbedingung nicht gefunden.

C21 Fehler, Eingangsbedingung mit
verbotenem Befehl benutzt

Eingangsbedingungs-Verbotsbefehle verbieten die Verwendung
von Eingangsbedingungen.

C22 Fehler, ungültige Befehlsposition
mit verbotenem
Eingangsbedingungsbefehl

Ein Befehl, für den die Eingangsbedingung verboten ist, kann
nicht in eine Eingangsbedingungsverschachtelung
eingeschlossen werden.

C23 Fehler, ungültiger Operand Programmschrittfehler. Die notwendigen Operanddaten sind
ungültig.

C24 Operandtypenfehler Programmschrittfehler. Der Operanddatentyp ist ungültig.

C25 Achssteuerungsvereinbarungs-
fehler

Die Einstellung des Linearachsen-Steuerungsvereinbarungs-
befehls ist ungültig.

C26 Fehler, Überlauf
Zeitglied-Einstellbereich

Die Zeitgliedeinstellung ist ungültig.

C27 Fehler, Zeitüberschreitung
Einstellbereich bei Warten

Die Zeitüberschreitungseinstellung ist ungültig.

C28 Fehler,
Zeitimpuls-Zählwerteinstellbereich

Die Zeitimpuls-Zählwerteinstellung ist ungültig.

C29 Fehler, DIV-Befehl Divisor 0 Als Divisor im DIV-Befehl wurde 0 angegeben.

C2A Fehler SQR-Befehlsbereich Der Operandenwert im SQR-Befehl ist ungültig. In einem
SQR-Befehl muss ein Wert über 0 eingegeben werden.

C2B Fehler
BCD-Anzeigenstellenbereich

Die angegebene Anzahl der BCD-Anzeigestellen ist ungültig.
Es ist ein Wert zwischen 1 und 8 anzugeben.

C2C Programmnummernfehler Die Programmnummer ist ungültig.

C2D Schrittnummernfehler Die Schrittnummer ist ungültig.

C2E Zu wenig Leerschritte, Fehler Es gibt nicht genügend Leerschritte zum Speichern der
Schrittdaten. Zum Speichern der Schrittdaten ausreichend
Leerschritte zur Verfügung stellen.

C2F Achsennummernfehler Die Achsennummer ist ungültig.

C30 Achsenmusterfehler Das Achsenmuster ist ungültig.

C32 Fehler, Betriebsachse während
Befehlsausführung hinzugefügt

Während der Berechnung einer kontinuierlichen
Positionsbewegung oder einer Schubbewegung wurde eine
Betriebsachse für Positionsdaten hinzugefügt.
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C33 Grundachsennummernfehler Die Grundachsennummer ist ungültig.

C34 Zonennummernfehler Die Zonennummer ist ungültig.
* Nur kartesische Achse.

C35 Positionsnummernfehler Die Positionsnummer ist ungültig.

C36 I/O-Port/Merkernummernfehler Die I/O-Port/Merkernummer ist ungültig.

C37 Merkernummernfehler Die Merkernummer ist ungültig.

C38 Markierungsnummernfehler Die Markierungsnummer ist ungültig.

C39 Unterprogrammnummernfehler Die Unterprogrammnummer ist ungültig.

C3A Fehler, Nummer des für Benutzer
offenen Kommunikationskanals

Die Kanalnummer des für den Benutzer offenen
Kommunikationskanals ist ungültig.

C3B Parameternummernfehler Die Parameternummer ist ungültig.

C3C Variablennummernfehler Die Variablennummer ist ungültig.

C3D Fehler Zeichenfolgennummer Die Zeichenfolgennummer ist ungültig.

C3E Fehler bei Angabe der String-
variablendatenzahl

Die angegebene Anzahl der Stringvariablen übersteigt den
Bereich usw.

C40 Fehler, Stringvariablen-Delimiter
nicht erkannt

Der Delimiter kann in der Stringvariable nicht erkannt werden.

C41 Stringvariable,
Größenüberschreitung beim
Kopieren

Die Kopierlänge der Stringvariable ist zu groß.

C42 Fehler, Zeichenanzahl während
Zeichenfolgenverarbeitung nicht
erkannt

Die Zeichenfolgenlänge wurde bei der
Zeichenfolgenverarbeitung nicht definiert. Ausführung eines
Zeichenfolgen-Verarbeitungsbefehls nach Definition der Länge
mit einem SLEN-Befehl.

C43 Fehler bei Zeichenfolgenlänge in
Zeichenfolgenverarbeitung

Die in der Zeichenfolgenverarbeitung benutzte
Zeichenfolgenlänge ist ungültig. Den durch einen SLEN-Befehl
definierten Wert der Zeichenfolgenlänge prüfen.

C45 Fehler bei
Symboldefinitionstabellennummer

Die Symboldefinitionstabellennummer ist ungültig.

C46 Fehler, zu wenig Leerbereich bei
Quellsymbol-Speichertabelle

Es gibt zu wenig Platz zum Speichern der Quellsymbole.
Prüfen, wie oft Quellsymbole benutzt werden können.

C47 Symbolsuchfehler Für die in den Programmschritten verwendeten Symbole
wurden keine Definitionen gefunden.

C48 SIO-Nachricht kontinuierlicher
Umwandlungsfehler

Die gesendete SIO-Nachricht passt nicht zum
Nachrichtenformat oder enthält ungültige Daten. Die gesendete
Nachricht prüfen.

C49 SEL-SIO Benutzungsfehler Die SIO wird von einem anderen Interpretertask verwendet.

C4A Fehler, SCIF nicht geöffnet Der für den Benutzer geöffnete serielle Kanal 1 ist im Zieltask
nicht geöffnet.
Zuerst den Kanal mit einem OPEN-Befehl öffnen.

C4B Fehler, Delimiter nicht definiert Es ist kein Endzeichen definiert. Zuerst ein Endzeichen mit
einem SCHA-Befehl einstellen.

C4E Fehler, unzulässige Verwendung
von OPEN bei SIO1

Die Verwendung des für den Benutzer geöffneten seriellen
Kanals passt nicht zu dem Parameter. I/O-Parameter Nr. 90,
„Verwendung des für den Benutzer geöffneten SIO-Kanals“,
prüfen.

C4F SEL-Programm/Quellensymbol,
Prüfsummenfehler

Die Flash-ROM-Daten wurden zerstört.

C50 Symboldefinitionstabelle,
Prüfsummenfehler

Die Flash-ROM-Daten wurden zerstört.

C55 SEL-Globaldaten/Fehlerliste,
Flash-ROM-Löschzahl-
überschreitung

Die Anzahl möglicher Löschvorgänge des Flash-ROM, das die
SEL-Globaldaten/Fehlerlisten enthält, wurde überschritten.
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C56 Zeitüberschreitungsfehler
(Löschen des Flash-ROM)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

C57 Flash-ROM-Verifikationsfehler
(Löschen des Flash-ROM)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

C58 Flash-ROM ACK
Zeitüberschreitungsfehler
(Löschen des Flash-ROM)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

C59 Fehler bei Spezifikation der
Kopfsektornummer (Löschen des
Flash-ROM)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

C5A Fehler bei Angabe der Sektorzahl
(Löschen des Flash-ROM)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

C5B Zeitüberschreitungsfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

C5C Flash-ROM-Verifikationsfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

C5D Flash-ROM ACK
Zeitüberschreitungsfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

C5E Flash-ROM ACK
Zeitüberschreitungsfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

C5F Schreibquellen-Datenpuffer-
Adressenfehler
(Schreiben im Flash-ROM)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

C61 SEL-Daten,
Flash-ROM-Löschzahl-
überschreitung

Die Anzahl möglicher Löschvorgänge des Flash-ROM, das die
SEL-Daten enthält, wurde überschritten.

C62 Operationsbefehlsfehler bei
abgeschaltetem Antrieb

Bei abgeschaltetem Antrieb wurde versucht, einen
Operationsbefehl auszuführen.

C63 Servobetriebszustandsfehler Der Servo ist nicht in einem betriebsbereiten Zustand.

C64 Fehler, ungültige
Antriebsbeschleunigung/
-verzögerung

Die interne Antriebsbeschleunigung/-verzögerung ist ungültig.

C65 Servo-EIN/AUS Logikfehler Die Servo-EIN/AUS-Logik zwischen Main und Treiber ist
ungültig.

C66 Achsen-Doppelverwendungs-
fehler

Es wurde versucht, das Steuerungsrecht für eine bereits
verwendete Achse anzufordern.

C67 Fehler Annahme
Antriebssteuerungsrecht

Im Antriebsbenutzer-Verwaltungsbereich ist kein freier Platz.

C68 Fehler, mehrfache Annahme
Antriebssteuerungsrecht

Das Antriebssteuerungsrecht wurde bereits angenommen.

C69 Fehler, keine Annahme
Antriebssteuerungsrecht

Ein Benutzer ohne Antriebssteuerungsrecht versuchte, das
Steuerungsrecht zu behalten.

C6A Schubbewegung,
Merkerlogikfehler

Die interne Logik für die Schubbewegungsverarbeitung ist
ungültig.

C6B Abweichungsüberlauffehler Der Befehl kann nicht befolgt werden. Auf
Betriebseinschränkungen kontrollieren, Verkabelung, Geber,
Motor usw. überprüfen.
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C6C Bewegungsfehler bei
Absolutwertdatenerfassung

[Details & Ursache]
Während der Erfassung Absolutwert-Geberdaten nach dem
Einschalten der Spannung wurde eine Achsbewegung erkannt.
Es kann sein, dass die Achse durch eine von außen
einwirkende Kraft wie z. B. Gegenkraft eines selbsttragenden
Kabels bewegt wurde oder der Aufstellungsort erschüttert
wurde.
[Abhilfemaßnahme]
Beseitigen Sie die Ursache der Achsenbewegung, führen
danach einen Software-Reset durch und schalten die Spannung
aus und wieder ein.

C6D Fehler, Anzahl maximal
installierbarer Achsen
überschritten

Die angegebene Anzahl der Achsen übersteigt die Anzahl
installierbarer Achsen als Ergebnis einer Achsenverschiebung
mit einem Grundbefehl.

C6E Fehler, Verwendung Achse mit
Servo AUS

Es wurde versucht, eine Achse zu benutzen, deren Servo AUS
ist.

C6F Fehler, Referenzpunktfahrt nicht
abgeschlossen

Die Referenzpunktfahrt wurde noch nicht abgeschlossen.

C70 Fehler, Absolutwertkoordinaten
nicht bestätigt

[Details & Ursache]
Die Absolutwertkoordinaten wurden nicht bestätigt.
1) Bei der Achse in Batterielos-Absolutausführuntg für

Schrittmotor ist der Servo nicht eingeschaltet.
2) Nach der Durchführung eines Absolutdaten-Resets wurde

ein Verfahrvorgang ausgeführt, ohne dass ein
Software-Reset durchgeführt oder die Spannung neu
angeschlossen wurde.

3) Absolutdaten-Reset wurde nicht durchgeführt.
[Abhilfemaßnahme]
1) Bei der Achse in Batterielos-Absolutausführuntg für

Schrittmotor werden die Koordinaten beim ersten Servo-EIN
bestätigt. Schalten Sie den Servon ein.

2) Führen Sie einen Software-Reset durch und schalten die
Spannung aus und wieder ein.

3) Führen Sie nach der Durchführung eines
Absolutdaten-Resets einen Software-Reset durch und
schalten die Spannung aus und wieder ein.

C71 Synchro-Slaveachse
Befehlsfehler

Es wurde ein Befehl an die Synchro-Slaveachse ausgegeben.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

C73 Fehler, Softwarebegrenzung von
Ziel-Ortskurve überschritten

Die Zielposition oder die Bewegungs-Ortskurve überschreitet
einen Software-Endschalter.
* Wenn dieser Fehler bei einer SCARA-Achse aufgetreten ist,

verfügt die Achse möglicherweise über keine Positionsdaten.
* Für die Koordinatensystem-Definitionseinheit verfügt die

Achse möglicherweise über keine Positionsdaten.

C74 Fehler, Istposition überschreitet
Software-Endschalter

Die aktuelle Position überschreitet einen Software-Endschalter
um „Softwarebegrenzung/Istpositionsabstand“ oder mehr.

C75 Logikfehler bei Erzeugung des
Bewegungsdatenpakets

Die Bewegungsdatenpaket-Erzeugungslogik ist ungültig.

C76 Fehler, Bewegungspunkt-
Zählwertüberlauf
(Zuvor: Bewegungspunkt-
Zählwertüberlauf)

Es wurden gleichzeitig zu viele Pakete erzeugt.

C77 Fehler, Handling-Paket-Überlauf Überlauf bei den Antriebs-Handling-Paketen.

C78 Überlauf Bewegungs-Datenpaket Überlauf bei den Servo-Bewegungsdatenpaketen.

C79 Fehler bei
Polerkennungsoperation

Die Operation ist im Polerkennungsmodus deaktiviert.
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C7A Fehler, Antrieb nicht unterstützte
Funktion

Es wurde versucht, eine nicht unterstützte Funktion zu
benutzen.

C7B Fehler, ungerader Schlittenimpuls Interner Servo-Berechnungsfehler

C7C Logikfehler ungerade
Impulsverarbeitung

Interner Servo-Berechnungsfehler

C7D Fehler, zu wenige Paketimpulse Interner Servo-Berechnungsfehler

C7E Fehler bei Lösung quadratischer
Gleichung

Bei der Berechnung einer quadratischen Gleichung wurde ein
Fehler festgestellt.

C7F Fehler, keine gültige Achse
angegeben

Es wurden keine gültigen Achsen angegeben.

C80 Logikfehler,
Servo-Paketberechnung

Interner Servo-Berechnungsfehler
Wenn es sich um eine Steuerung in
Absolutwertgeber-Ausführung handelt und außerdem ein Fehler
Nr. C74 (Istposition überschreitet Software-Endschalter) vorliegt,
wurde möglicherweise kein ordnungsgemäßer
Absolutdaten-Reset ausgeführt, so dass es aufgrund eines
Fehlers der aktuellen Position zu einem Überlauf bei der
Servo-Paketberechnung kam.
Wiederholen Sie in diesem Fall den Absolutdaten-Reset
entsprechend den Anweisungen im Betriebshandbuch.
(Die Durchführung nur eines „Geberfehler-Resets“ im
Absolutdaten-Reset-Fenster bewirkt noch keine
ordnungsgemäße Erkennung der aktuellen Position durch die
Steuerung.
Führen Sie den Absolutdaten-Reset immer streng gemäß den
Anweisungen durch.)

C81 Operationbetragslogik bei
Servo-EIN

Servo-verarbeitungs-Logikfehler

C82 Ungültiger Servo-Direktbefehlstyp Servo-verarbeitungs-Logikfehler

C83 Servo-Berechnungsmethode,
Typfehler

Der Typ der Servo-Berechnungsmethode ist ungültig.

C84 Fehler, Servo benutzte Achse
AUS

Der Servo einer momentan benutzten Achse (Verarbeitung
läuft) wurde abgeschaltet.

C85 Fehler, nicht installierter Treiber Der Treiber für die betreffende Achse ist nicht installiert.

C86 Fehler, Treiberantriebs-
Bereitschaftssignal AUS

Das Bereitschaftssignal für den Treiber der entsprechenden
Achse ist AUS.

C87 Fehler, von SEL nicht unterstützte
Funktion

Es wurde versucht, eine von SEL nicht unterstützte Funktion zu
benutzen.

C88 Geschwindigkeits-Angabefehler Die angegebene Geschwindigkeit ist ungültig.

C89 Beschleunigungs-/
Verzögerungs-Angabefehler

Die angegebene Beschleunigung/Verzögerung ist ungültig.

C8B Logikfehler bei
Kreis-/Kreisbogenberechnung

Die Kreisbogen-Berechnungslogik ist ungültig.

C8D
Fehler bei
Kreis/Kreisbogenberechnung

Es wurden Positionsdaten angegeben, die bei der
Kreisbogenbewegung nicht verwendet werden können.
Positionsdaten prüfen.

C8E Positionslöschungsfehler
während Befehlsausführung

Die endgültigen Positionsdaten wurden gelöscht, während die
kontinuierliche Positionsbewegung berechnet wurde.

C8F
Ungültiger Achsenbetriebstyp

Der Achsenbetriebstyp ist ungültig. Achsenspezifischen
Parameter Nr. 1 (Achsenbetriebstyp) prüfen und eine für den
angegebenen Betriebstyp geeignete Operation durchführen.

C90 Fehler in
Spline-Berechnungslogik

Die Spline-Verarbeitungslogik ist ungültig.

C91 Fehler, mehrfache Angabe der
Schubbewegungsachse

Es wurden zwei oder mehr Schubbewegungsachsen
angegeben.
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C92 Fehler bei Angabe der
Schubbewegungs-Anfahr-
entfernung/Geschwindigkeit

Die angegebene
Schubbewegungs-Anfahrentfernung/Geschwindigkeit ist
ungültig.

C93 Systemausgangs-Betriebsfehler Der Benutzer versuchte eine Systemausgabeoperation (über
den durch den I/O-Parameter für Ausgangsfunktionsauswahl
angegebenen Port oder den durch den achsenspezifischen
Parameter eingestellten Zonenausgangsport).

C94 PIO-Programmnummernfehler Die angegebene PIO-Programmnummer ist ungültig.

C95 AUTO-Programmnummernfehler Die Einstellung von „Anderer Parameter Nr. 1,
Auto-Start-Programmnummer“ ist ungültig.

C96 Programmnummernfehler für
I/O-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch

Die Einstellung von „Anderer Parameter Nr. 2, Nummer von
I/O-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch“ ist ungültig.

C97 Programmnummernfehler für
I/O-Verarbeitungsprogramm bei
Operationspause

Die Einstellung von „Anderer Parameter Nr. 3, Nummer von
I/O-Verarbeitungsprogramm für Pause aller Operationen“ ist
ungültig.

C98 PIO-Programmnummernfehler Die angegebene PIO-Programmnummer ist ungültig.

C99 Referenzpunktsensor nicht
erkannt, Fehler

Referenzpunktsensor kann nicht erkannt werden. Überprüfen
Sie die Verkabelung und den Sensor.

C9B Fehler, Z-Phase nicht erkannt Z-Phase kann nicht erkannt werden. Überprüfen 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,
Servo-Berechnungsüberlauf

Interner Servo-Berechnungsfehler

CA3 Fehler, Slave-Einstelldaten
außerhalb des zulässigen
Bereichs

Die im Slave eingestellten Daten liegen außerhalb des
zulässigen Bereichs.

CA4 Slave-Fehler Antwort Vom Slave wurde eine Fehlerantwort zurückgegeben.

CA5 Stoppabweichungsüberlauffehler Wegen einer externen Kraft kann während des Stopps eine
Bewegung aufgetreten sein oder die Operation wurde während
der Verzögerung eingeschränkt. Dieser Fehler kann auch
auftreten, wenn die Bewegung der Achse während 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 während der Verzögerung.

CA6 Palettierungsnummernfehler Die angegebene Palettierungsnummer ist ungültig.

CA7 Einstellfehler im Zählwert für
geradzahlig nummerierte Reihe
für Palettierungs-Zickzack

Der eingestellte Zählwert für die geradzahlig nummerierte Reihe
für Palettierungs-Zickzack ist ungültig.

CA8 Einstellfehler von
Palettierungsschrittweiten

Die eingestellten Palettierungsschrittweiten sind unnormal.

CA9 Einstellfehler der
Platzierungspunkte bei
Palettierungs-Achsenrichtungen

Die eingestellten X/Y-Achsenrichtungs-Zählwerte für
Palettierung sind ungültig.

CAA Fehler, Palettierung PASE/PAPS
nicht vereinbart

Weder PASE- noch PAPS-Palettierungseinstellbefehl ist
gesetzt. Einen der beiden Befehle setzen.

CAB Palettierungspositionsnummern-
fehler

Die angegebene Palettierungspositionsnummer ist ungültig.
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CAC Überlauf Palettierungspositions-
nummern-Einstellung

Die angegebene Palettierungspositionsnummer übersteigt den
für die aktuelle Palettierungseinstellung berechneten Positions-
nummernbereich.

CAD Palettierung PX/PY/PZ-Achsen-
Doppelverwendungsfehler

Zwei der angegebenen PX-, PY- und PZ-Achsen für
Palettierung sind gleich.

CAE Zu wenige gültige Achsen für
Palettierungs-3-Punkt-
Teachdaten

Es gibt nicht genügend gültige Achsen in den Positionsdaten für
Palettierungs-3-Punkt-Teachen. Es können keine Achsen
angegeben werden, die die Palettierungs-PX/PY-Ebenen
aufspannen.

CAF Zu viele gültige Achsen für
Palettierungs-3-Punkt-
Teachdaten

Es gibt zu viele gültige Achsen in den Positionsdaten für
Palettierungs-3-Punkt-Teachen. Es können keine Achsen
angegeben werden, die die Palettierungs-PX/PY-Ebenen
aufspannen.

CB0 Keine passenden gültigen
Achsen für Palettierungs-3-Punkt-
Teachdaten

Die gültigen Achsenmuster in den Positionsdaten für
Palettierungs-3-Punkt-Teachen passen nicht zueinander.

CB1 Offset-Einstellfehler bei
Palettierungs-3-Punkt-Teachen

Zickzackoffset (nicht Null) kann beim
Palettierungs-3-Punkt-Teachen nicht eingestellt werden, wenn
der Referenzpunkt mit dem Endpunkt der PX-Achse
zusammenfällt.

CB2 Diskrepanz bei BGPA/EDPA-Paar Die BGPA/EDPA-Syntax ist ungültig. EDPA wurde vor BGPA
vereinbart, oder es wurde nach BGPA erneut BGPA vereinbart,
ohne dass zuerst EDPA vereinbart wurde.

CB4 Fehler, Bogenbewegung Z-Achse
nicht vereinbart

Die Z-Achse wurde nicht durch PCHZ oder ACHZ vereinbart.

CB5 Fehler, BGPA nicht vereinbart bei
Palettierungseinstellung

Die Palettierungseinstellung kann nicht durchgeführt werden,
wenn nicht zuerst BGPA vereinbart wird.
BGPA vereinbaren.

CB6 Palettierungspunktfehler Die Palettierungspunkte sind ungültig (es fehlen von Z-Achse
verschiedene Komponenten usw.).

CB7 Fehler, Kreisbogentrigger nicht
vereinbart

Bogentrigger mit PTRG oder ATRG vereinbaren.

CB8 Fehler, keine
3-Punkt-Teacheinstellung bei
Palettierungswinkelerfassung

Der Palettierungswinkel kann erst erfasst werden, nachdem die
Einstellung durch Palettierungs-3-Punkt-Teachen
abgeschlossen ist.

CB9 Fehler, PX/PY-Achse
unbestimmbar bei
Palettierungswinkelerfassung

Der Winkel kann nicht berechnet werden, da es in den
3-Punkt-Teachdaten zu viele gültige Achsen gibt und daher
keine PX/PY-Achsen angegeben werden können.

CBA Fehler, Diskrepanz
Referenzachse/PY/PY-Achse bei
Palettierungswinkelerfassung

Der Winkel kann nicht berechnet werden, da die Referenzachse
für die Winkelberechnung keine der durch 3-Punkt-Teachen
eingestellten Achsen ist, die die PX/PY-Achsen enthalten.

CBB Doppelverwendungsfehler
Endpunkt
Referenzpunkt/PX-Achse bei
Palettierungswinkelerfassung

Der Winkel kann nicht berechnet werden, da der Referenzpunkt
des 3-Punkt-Teachens mit den von den
PZ-Achsenkomponenten verschiedenen
PX-Achsen-Endpunktdaten zusammenfällt und somit der
Arkustangens nicht berechnet werden kann.

CBC Palettierungsbewegungs-
Berechnungsfehler

Fehler bei trapezoider Steuerungsberechnung für
Palettierungsbewegung

CBD Fehler, MOD-Befehl Divisor 0 Als Divisor im MOD-Befehl wurde “0” angegeben.

CBE Fehler, Begrenzung von
Ziel-Ortskurve überschritten

Zielposition oder Bewegungs-Ortskurve überschritten die
Positionierungsgrenze im unbegrenzten Hubmodus.
* Nur kartesische Achse.

CBF Fehler,
Positionierungsentfernungs-
Überlauf

Die Positionierungsentfernung ist zu groß.

CC0 Achsenmodusfehler Der Achsenmodus ist ungültig.
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CC1 Geschwindigkeitsänderungsfehler Es wurde versucht, die Geschwindigkeit einer Achse zu
verändern, deren Geschwindigkeit nicht verändert werden kann
(in S-Bewegung betriebene Achse usw.).

CC2 Fehler bei
Treiberparameter-Listennummer

Die Treiberparameter-Listennummer ist ungültig.

CC3 Winkelfehler Der Winkel ist ungültig.

CC4 SEL-Datenfehler Die SEL-Daten sind ungültig.

CC5 Positionierungsgrenzen-
Ausziehfehler

Es wurde versucht, einen außerhalb der Positionierungsgrenze
nicht zulässigen Befehl auszuführen.

CC6 Treiberfehler-Primärerkennung Durch Primärerkennung wurde ein Treiberfehler gefunden.

CC7 Fehler, Palettierungsbewegung
PZ-Achsenmuster nicht erkannt

Bei der Palettierungsbewegung wurde die
PZ-Achsenkomponente im Achsenmuster nicht gefunden.

CC8 Fehler, Bogenscheitel
Z-Achsenmuster nicht erkannt

Die dem höchsten Punkt der Bogenbewegung entsprechende
Z-Achsenkomponente wurde während der
Bogenbewegungsoperation im Achsenmuster nicht gefunden.

CC9 Fehler, Bogentrigger
Z-Achsenmuster nicht erkannt

Die zur Bogenbewegung gehörende Z-Achsenkomponente
wurde im Achsenmuster der
Bogentriggervereinbarungs-Positionsdaten nicht gefunden.

CCA Fehler, Umkehrung
Bogenscheitel/Endpunkt

Die Koordinaten des höchsten Punktes und des Endpunktes
wurden während der Bogenbewegungsoperation vertauscht.

CCB Fehler, Umkehrung
Bogenstartpunkt/Trigger

Die Koordinaten von Startpunkt und Startpunkt-Bogentrigger
wurden während der Bogenbewegungsoperation vertauscht.

CCC Fehler, Umkehrung
Bogenendpunkt/Trigger

Die Koordinaten von Endpunkt und Endpunkt-Bogentrigger
wurden während der Bogenbewegungsoperation vertauscht.

CCD Fehler, Antriebsquelle
abgeschaltet

Es wurde versucht, eine Achse zu benutzen, deren
Antriebsquelle abgeschaltet ist.

CCE Fehler, Benutzung fehlerhafte
Achse

Es wurde versucht, eine Achse zu benutzen, die einen Fehler
erzeugt hat.

CCF Fehler, Diskrepanz
Palettierungs-Referenzpunkt/
gültige Achse

Die durch PASE/PCHZ eingestellten PX/PY(/PZ)-Achsen sind in
dem Achsenmuster der von PAST eingestellten
Referenzpunktdaten nicht zulässig.
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D03 Geberzählfehler Der Gerber ist defekt oder dessen Montagekondition kann
fehlerhaft sein.

D05 Geber-EEPROM Empfangsfehler
beim Schreiben

Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.

D07 Treiberlogikfehler Der Geber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.

D09 Treiber-Überdrehzahlfehler Die Motordrehzahl liegt über der Obergrenze.

D0A Treiber-Überlastfehler Die Leistungsaufnahme des Motors liegt über der Obergrenze.

D0B Treiber-EEPROM Datenfehler Fehler beim Schreiben oder EEPROM-Fehler

D0E Fehler beim Schreiben oder
EEPROM-Fehler

Im Achsensensor ist ein Fehler aufgetreten.

D0F Ausgangsstufen-
Temperaturfehler

Die Temperatur auf dem Ausgangsstufenmodul überschritt die
Temperaturobergrenze.

D10 IPM-Fehler In der Motorantriebsschaltung ist ein Fehler aufgetreten.

D11 Fehler, unnormale
Treiberunterbrechung

Das Treiber-CPU-Modul ist in einem Zustand, in dem es nicht
normal arbeiten kann.

D12 Geber-Unterbrechungsfehler Das Geberkabel ist nicht angeschlossen.

D13 Timer-Fehler FPGA-Watchdog Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU

D14 Stromkreis-Unterlauffehler Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU

D15 Statusfehler Treiber-CPU
ausgefallen

Im Treiber-CPU-Modul ist ein Fehler aufgetreten.

D17 Statusfehler Haupt-CPU-Alarm Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU

D18 Geschwindigkeitskreis-
Unterlauffehler

Fehler in der Schnittstelle zur Haupt-CPU

D19 Geberempfangs-
Zeitüberschreitungsfehler

Der Gerber ist defekt oder bei der Geberkommunikation ist ein
Fehler aufgetreten.

D1A Treiberbefehlsfehler 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
Geberkonfiguration

Die Geber-Konfigurationsdaten liegen außerhalb des
Funktionsdatenbereichs.

D26 Fehler, Diskrepanz bei
Motorkonfiguration

Die Motor-Konfigurationsdaten liegen außerhalb des
Funktionsdatenbereichs.

D29 Fehler bei
Erregungsphasen-Erkennung

Ein Fehler trat während der Erregungskommunikation auf.

D2C Überspannungsfehler in der
Antriebsversorgung

Ein Überspannungsfehler trat in der Antriebsversorgung auf.

D2D Spannungsabfall in der
Antriebsversorgung

Ein Spannungsabfall trat in der Antriebsversorgung auf.

D2E Kommunikationsfehler bei der
Synchronisierung

Zwischen der Treiberkarte und FPGA (Haupt) ist ein
Kommunikationsfehler aufgetreten.
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D2F Fehler des Treibers des
nichtflüchtigen Speichers

[Details & Ursache]
Beim Starten der Treiber-CPU wurden fehlerhafte Daten
während der Prüfung des nichtflüchtigen Speichers gefunden.
Möglicherweise liegt ein Defekt im nichtflüchtigen Speicher der
Treiber-CPU vor.
[Abhilfemaßnahme]
Wenden Sie sich an IAI, 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.
[Abhilfemaßnahme]
Schalten Sie Spannung aus und wieder ein. Wenden Sie sich an
IAI, falls der gleiche Fehler auch nach wiederholtem Aus- und
Einschalten der Spannung noch auftritt.

D40 Koordinatensystemdaten-
Steuerbereich, Prüfsummenfehler

Die Koordinatensystemdaten wurden zerstört. Die
Koordinatensystemdaten initialisieren.

D41 Koordinatensystemdaten-
Steuerbereich, ID-Fehler

Die Koordinatensystemdaten wurden zerstört. Die
Koordinatensystemdaten initialisieren.

D42 Koordinatensystemdaten,
Prüfsummenfehler

Die Koordinatensystemdaten wurden zerstört. Die
Koordinatensystemdaten initialisieren.

D43 Lüfterfehler [Details & Ursache]
Es wurde ein Drehzahlabfall oder Stopp des Lüfters erkannt.
[Abhilfemaßnahme]
Wenden Sie sich an IAI, da aufgrund des stehengebliebenen
Lüfters der Steuerung Überhitzungsgefahr besteht.

D46 Zeitüberschreitungsfehler bei
SCI-Sendeprüfung

[Details & Ursache]
Der Abschluss des Sendevorgangs konnte im internen
Kommunikationsprozess der Steuerung nicht bestätigt werden.
[Abhilfemaßnahme]
Haupt-CPU-Board reparieren.

D50 Feldbusfehler (FBMIRQ
Zeitüberschreitung)

Es wurde eine FBMIRQ-Zeitüberschreitung erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D51 Feldbusfehler (FBMIRQ Reset) Ein FBMIRQ-Reset-Fehler wurde erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D52 Feldbusfehler (FBMBSY) Es wurde ein FBMBSY erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D53 Feldbusfehler (BSYERR) Es wurde ein BSYERR erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D54 Fensterverriegelungsfehler
(LERR)

Es wurde ein LERR erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D55 Feldbusfehler (Min ausgelastet) Es wurde ein Fehler „Min ausgelastet“ erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D56 Feldbusfehler
(MinACK-Zeitüberschreitung)

Es wurde eine Min ACK-Zeitüberschreitung erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D57 Feldbusfehler
(MoutSTB-Zeitüberschreitung)

Es wurde eine Mout STB-Zeitüberschreitung erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.
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D58 Feldbusfehler
(INIT-Zeitüberschreitung)

Es wurde eine INIT-Zeitüberschreitung erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D59 Feldbusfehler (DPRAM
Schreiben/Lesen)

Es wurde ein DPRAM-Schreib/Lesefehler erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D5A Feldbusfehler
(TOGGLE-Zeitüberschreitung)

Es wurde eine TOGGLE-Zeitüberschreitung erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D5B Feldbusfehler (Überlauf
Zugangsprivileg-
Wiederholungsversuch)

Es wurde ein
Zugangsprivileg-Wiederholungsversuch-Überlauffehler erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D5C Feldbusfehler (Fehler
Zugangsprivileg offen)

Es wurde ein offenes Zugangsprivileg erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D5D Feldbusfehler
(FBRS-Verbindungsfehler)

Es wurde ein FBRS-Verbindungsfehler erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D5E Feldbusfehler (Mailboxantwort) Es wurde ein Mailbox-Antwortfehler erkannt.
Den Status der Überwachungs-LED an der Frontplatte unter
Zuhilfenahme des Handbuchs Ihres Feldnetzwerks kontrollieren.

D5F Fehler, keine Übereinstimmung
der Netzwerk-I/F-Modul-Klasse

Die Netzwerk-I/F-Modul-Klasse in I/O-Parameter Nr. 225 und
die Klasse des tatsächlich installierten Netzwerkmoduls
stimmen nicht überein.
→ Einstellung von I/O-Parameter Nr. 225, tatsächlich 

installiertes Netzwerkmodul und andere Einstellungen prüfen.

D67 Übereinstimmungsfehler
Motor/Geber-Konfigurationsdaten

Der Treiberparameter Nr. 26
„Motor/Geber-Konfigurationsdaten“ (Motoridentifikationsnummer
, Geberidentifikationsnummer) passt nicht zum Geberparameter
Nr. 11
„Motor/Geber-Konfigurationsdaten“ (Motoridentifikationsnummer
, Geberidentifikationsnummer). Parameterwerte, Anschluss des
Geberkabels usw. prüfen.

D68 Fehler, keine erforderliche Karte
für Remote-Modus-Steuerung

[Details & Ursache]
Es ist eine Karte, die die Remote-Modus-Steuerung nicht
unterstützt.
[Abhilfemaßnahme]
Setzen Sie I/O-Parameter Nr. 79 auf 0, um die
Remote-Modus-Steuerung zu deaktivieren.

D69 Fehler, Überstrom externer
Klemmenblock oder
Stromversorgung

Überstrom oder Stromversorgungsfehler im externen
Klemmenblock

D6A Fehler, von Hardware nicht
unterstützte Funktion

Es wurde versucht, eine von der Hardware nicht unterstützte
Funktion zu benutzen.

D6C Fehler, Istposition überschreitet
Software-Endschalter

Die aktuelle Position überschritt einen Software-Endschalter um
„Softwarebegrenzung/Istpositionsabstand“ oder mehr.

D6D Logikfehler Es ist ein Logikfehler aufgetreten.

D6E Fehler, Motorversorgung AUS
(MPONSTR-AUS)

Ein AUS-Zustand für die Motorversorgung (MPONSTR-ÁUS)
wurde während eines Nicht-Abschalten-Zustandes
(SHDWNSTR-AUS) erkannt.

D6F Fehler, optionales Kennwort Die zur Verwendung angegebene optionale Funktion verlangt
ein optionales Kennwort. Prüfen Sie je nach verwendeter
Funktion die anderen Parameter Nr. 30 bis 32 usw.

D70 Optionsverwendungs-
berechtigungsfehler

Prüfen, ob eine Option für ein Systemprogramm angegeben
wurde, das die Verwendung von Optionen nicht zulässt, usw.
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D75 Feldbus-Parameterfehler Im Feldbus-Parameter ist ein Fehler. I/O-Parameter Nr. 226 bis
227, 237 bis 238 und 132 bis 135 prüfen.
Die folgenden Ursachen sind möglich:
• Es wurde eine Knotenadresse außerhalb des festgelegten

Bereichs erkannt.
• Es wurde eine Baudrate außerhalb des festgelegten Bereichs

erkannt.
• Eigene IP-Adresse wurde in Systemreserve eingestellt usw.

D76 Fehler, Feldbusmodul nicht
installiert

Das Feldbusmodul wurde nicht installiert.

D77 Feldbusfehler (Ausnahme) Es wurde ein Ausnahmefehler erkannt.
Sehen Sie im Handbuch des Feldnetzwerks nach und prüfen
den Status der Feldbus-Überwachungs-LED.

D78 Geber-Initialisierungsfehler [Details & Ursache]
Initialisierung des Gebers konnte nicht ordnungsgemäß
abgeschlossen werden.
[Abhilfemaßnahme]
Wenden Sie sich an IAI, falls der gleiche Fehler auch nach
wiederholtem Aus- und Einschalten der Spannung noch auftritt.

D80 Fehler, von SCARA nicht
unterstützte Funktion

Es wurde versucht, eine von SCARA nicht unterstützte Funktion
zu benutzen.

D81 Parameterfehler während
Berechnung gültiger Zieldaten

Während der Berechnung gültiger Zieldaten wurde ein
ungültiger Parameterwert erkannt.
Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 7, 8, 138 usw.

D82 Einfache Kollisionsprüfungszone,
Ausgangsnummern-
Spezifikationsfehler

Ein Wert, der keiner Ausgangsnummer/globalen Merkernummer
entspricht (0 ist möglich), könnte eingegeben worden sein, oder
die angegebene Nummer wird bereits über den I/O-Parameter
für die Ausgangsfunktionsauswahl als Systemausgangsnummer
verwendet.

D83 Einfache Kollisionsprüfungszone,
Nummernfehler

Die Nummer der einfachen Kollisionsprüfungszone ist ungültig.

D88 Fehler, ungültige
Geberinformation

[Details & Ursache]
In der vom Geber erfassten Information ist ein Fehler.
1) Der Wert der Geberidentifikations-Bitnummer von

Treiberkartenparameter Nr. 25 stimmt mit dem
angeschlossenen Geber nicht überein.

[Abhilfemaßnahme]
1) Prüfen Sie den Wert der Geberidentifikations-Bitnummer von

Treiberkartenparameter Nr. 25.

D89 Fehler bei Berechnung der
Impulse für eine Umdrehung der
Motorausgangsachse

[Details & Ursache]
Es handelt sich um einen Fehler bei der Berechnung der Anzahl
der Impulse für eine Umdrehung der Ausgangsachse, wenn der
Absolutwertgeber im Rotationsachsenmodus mit aktiviertem
Abkürzungsmodus verwendet wird. Der Abkürzungsmodus kann
nicht verwendet werden, wenn das Ergebnis der Berechnung
eine Bruchzahl enthält.
[Abhilfemaßnahme]
Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 42, Nr. 50
oder Nr. 51.

D8A Optimale
Beschleunigung/Verzögerung,
Horizontabewegungs-Optimierun
gsfunktion auf Grundlage der
Z-Position, interner
Parameter-Fehler

Der Wert, der im internen Parameter für die optimale
Beschleunigungs-Verzögerungsfunktion oder die
Horizontalbewegungs-Optimierungsfunktion auf Grundlage der
Z-Position für SCARA eingestellt ist, ist unnormal. Die optimale
Beschleunigungs-Verzögerungsfunktion oder die
Horizontalbewegungs-Optimierungsfunktion auf Grundlage der
Z-Position für SCARA kann nicht verwendet werden.
* Dieser Fehler betrifft nur SCARA-Roboter

E01 DMA-Adressfehler DMA-Transferfehler
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E02 Fehler, SCIF-Sendepufferüberlauf Der SCIF-Sendepuffer ist übergelaufen.

E03 Fehler, SCI-Sendepufferüberlauf Der SCI-Sendepuffer ist übergelaufen.

E04 Fehler,
SCIF-Empfangspufferüberlauf

Der SCIF-Empfangspuffer ist übergelaufen. Von außen wurden
zu viele Daten empfangen.

E05 Fehler,
SCI-Empfangspufferüberlauf

Der SCI-Empfangspuffer ist übergelaufen. Vom Slave wurden
zu viele Daten empfangen.

E06 Empfangs-Zeitüberschreitungs-
fehler (Slave-Kommunikation)

Die Antwort vom Slave kann nicht erkannt werden.

E07 SCI-Überlauffehler
(Slave-Kommunikation)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen und
Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

E08 SCI-Rahmenfehler
(Slave-Kommunikation)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen, Kurzschlüsse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

E09 SCI-Paritätsfehler
(Slave-Kommunikation)

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen, Kurzschlüsse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

E0A SCI CRC Fehler
(Slave-Kommunikation)

Der CRC in der Nachricht ist ungültig.

E10 SCIF–Kommunikationsmodus-
fehler

Der Kommunikationsmodus ist ungültig.

E11 SCI-Kommunikationsmodusfehler Der Kommunikationsmodus ist ungültig.

E12 Fehler, SIO-Brücke Überlauf
SCIF Sendewarteschlange

Die Sendewarteschlange ist übergelaufen.

E13 Fehler, SIO-Brücke Überlauf SCI
Sendewarteschlange

Die Sendewarteschlange ist übergelaufen.

E14 Fehler, SCI
Empfangsdatenregister voll,
Wartezeitüberschreitung

Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen, Kurzschlüsse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

E15 SCI-Überlauffehler Kommunikationsstörung. Auf Störeinstrahlungen, Kurzschlüsse
und Stromkreisfehler kontrollieren und Slave-Karte überprüfen.

E16 Fehler, Zeitüberschreitung
Programmende-Bestätigung

Das Programm kann nicht beendet werden.

E17 Fehler Startlogik
I/O-Verarbeitungsprogramm

Die Startlogik des I/O-Verarbeitungsprogramms ist ungültig.

E18 Task-ID-Fehler Die Task-ID ist ungültig.

E19 Fehler WAIT-Faktor Der WAIT-Faktor ist ungültig.

E1A WAIT-Logikfehler Die WAIT-Logik ist ungültig.

E1B Fehler gültige
Positionsdatenadresse

Es ist keine gültige Positionsdatenadresse eingestellt.

E1C Quelldatenfehler Die Quelldaten sind ungültig.

E1D Fehler nicht betroffene
Ausgangsnummer

Die nicht betroffene Ausgangsnummer ist ungültig. Ein Wert, der
keiner Ausgangsnummer entspricht (0 ist möglich), könnte 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 (0 ist
möglich), oder zweimal die gleiche Nummer könnte in den
achsenspezifischen Parametern Nr. 88, 91, 94 und 97
eingegeben worden sein; oder die im I/O-Parameter für die
Ausgangsfunktionsauswahl als Systemausgang spezifizierte
Ausgangsnummer kommt doppelt vor. * Nur kartesische Achse.

E1F Fehler I/O-Zuweisungsparameter Ein Wert, der keiner I/O-Portnummer (−1 ist möglich) oder 
keiner I/O-Kopf-Portnummer + [ein Vielfaches von 8] entspricht,
könnte in die I/O-Parameter Nr. 2 bis 9 eingegeben worden
sein; oder ein Wert, der nicht [ein Vielfaches von 8] ist, könnte in
die I/O-Parameter Nr. 14 bis 17 eingegeben worden sein.
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E20 Fehler, I/O-Zuweisungs-
Doppelverwendung

I/O-Mehrfachzuweisung. Prüfen Sie die I/O-Parameter Nr. 2 bis
9 und 14 bis 17 und den I/O-Slot-Kartentyp (Anzahl von I/Os)
usw.

E21 Fehler, Überlauf
I/O-Zuweisungszählwert

Die I/O-Zuweisungen überschreiten den angegebenen Bereich.
Prüfen Sie die I/O-Parameter Nr. 2 bis 9 und 14 bis 17 und den
I/O-Slot-Kartentyp (Anzahl von I/Os).

E22 Header-Fehler
(Slave-Kommunikation)

Der Header in der von der Slave-Karte empfangenen Nachricht
ist ungültig.

E23 Karten-ID-Fehler
(Slave-Kommunikation)

Die Karten-ID in der von der Slave-Karte empfangenen
Nachricht ist ungültig.

E24 Antworttypfehler
(Slave-Kommunikation)

Der Antworttyp in der von der Slave-Karte empfangenen
Nachricht ist ungültig.

E25 Befehlstypfehler
(Slave-Kommunikation)

Der Befehlstyp des Sendebefehls ist ungültig.

E26 Zieltypfehler Der Zieltyp ist ungültig.

E27 Fehler, kein Ziel Ziel (Treiberkarte, I/O-Karte, Geber oder andere Slave-Karte) ist
nicht eingebaut.

E29 EEPROM-Fehler
(EWEN/EWDS nicht erlaubt)

EEPROM-Zugriffsfehler (beim Schreiben)

E2A Fehler, Lesevergleich-Diskrepanz
bei EEPROM-Schreiben

EEPROM-Zugriffsfehler (beim Schreiben)

E2B Fehler, unnormale Antwort beim
Senden von
EEPROM-Datenerfassungsbefehl

Beim Senden eines Slave-EEPROM-Datenerfassungsbefehls
wurde eine unnormale Antwort empfangen .

E2C Fehler, maximale Empfangsgröße
überschritten beim Senden von
EEPROM-Datenerfassungsbefehl

Beim Senden eines Slave-EEPROM-Datenerfassungsbefehls
übersteigt die maximale Empfangsgröße den Grenzwert.

E2D Empfangsdaten-Prüfsummen-
fehler beim Senden von
EEPROM-Datenerfassungsbefehl

Beim Senden eines Slave-EEPROM-Datenerfassungsbefehls ist
die Prüfsumme der Empfangsdaten fehlerhaft.

E2E Fehler, keine erforderliche
Ausgangsstufe

Die erforderliche Ausgangsstufe ist für die gültigen Achsen nicht
installiert.

E2F Fehler, kein erforderlicher
Regenerationswiderstand

Der erforderliche Regenerationswiderstand ist für die gültigen
Achsen nicht eingebaut.

E30 Fehler, erforderliche
Motorantriebsleistung nicht
vorhanden

Die erforderliche Motorantriebsleistung ist für die gültigen
Achsen nicht installiert.

E31 Fehler, kein Standard-I/O-Slot Die Standard-I/O-Einheit ist nicht installiert.

E32 Fehler, keine Steuerspannung Steuerspannungseinheit ist nicht installiert.

E33 Slave-Antwort Logikfehler Die Slave-Antwortlogik ist ungültig.

E34 Slave-Block-Nr. außerhalb des
zulässigen Bereichs

Die Slave-Block-Nummer liegt außerhalb des zulässigen
Bereichs.

E35 Slave
EEPROM-Prüfsummenfehler

Prüfsummenfehler des Slave-EEPROM.

E37 Slave-Dateneinstellung verboten Die Einstellung der Slave-Daten ist verboten.

E38 Fehlerhaftes Slave-EEPROM Das Slave-EEPROM ist fehlerhaft.

E3C Undefinierter
Slavebefehl-Fehlercode erkannt

Es wurde ein undefinierter Slavebefehl-Fehlercode erkannt.

E3D Statusfehler
SEL-Programm/Position/
Parameter Flash-ROM

Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.

E3E Parameter-Prüfsummenfehler Die Flash-ROM-Daten wurden zerstört.

E3F Verstärkungsparameterfehler Die Einstellung von „Achsenspezifischer Parameter Nr. 60,
Positionsverstärkung“ usw. ist ungültig.
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E40 Rotationsachsen-Parameterfehler Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 67, 66, 38, 37,
1 usw.

E41 Fehler, zu wenige
Servobewegungs-Datenpakete

Es gibt nicht genug Servobewegungs-Datenpakete.

E42 Fehler Servo-Job Der Servo-Job ist ungültig.

E45 Fehler, undefinierter Befehl bei
Servo erkannt

Bei der Servo-Verarbeitung wurde ein undefinierter Befehl
erkannt.

E46 Fehler, Überlauf maximale
Empfangsgröße bei
Absolutdatenerfassung

Bei der Erfassung der Absolutdaten ist die Empfangsgröße zu
groß.

E47 Fehler, keine normale Antwort bei
Absolutdatenerfassung

Bei der Erfassung der Absolutdaten wurde keine normale
Antwort empfangen.

E48 Geberzählfehler Es wurde ein Geberzählfehler erkannt.

E4E Parameterfehler, Anzahl der
Z-Phase

Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 23, 38, 37
usw.

E4F Parameterfehler,
Synchronisierung

Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 65 und 39
sowie den allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 1 usw.
* Nur bei MSEL-PC/PG/PCF/PGF

E50 Fehler Treiber-Spezialbefehl
ACK-Zeitüberschreitung

Für den Treiber-Spezialbefehl kann kein ACK erkannt werden.

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

E56 Motortemperaturfehler (DRVESR) Fehlermeldung vom Treiber

E58 Servo-EIN/AUS
Zeitüberschreitungsfehler

Servo-EIN/AUS kann nicht bestätigt werden.

E59 Bremse-EIN/AUS
Zeitüberschreitungsfehler

Bremse-EIN/AUS kann nicht bestätigt werden.

E5A Fehler, Polerkennung
fehlgeschlagen

Der Motor-Magnetpol kann nicht erkannt werden.

E5B Fehler, Erkennung AUS bei
Abschluss der Polerfassung

Das Statusbit für die Motor-Magnetpol-Erkennung (Psenex) wird
nach Abschluss der Polerkennung ausgeschaltet.

E5C Halten-bei-Stopp
Servo-Job-Fehler

Der Servo-Job ist ungültig.

E5D Servo-Paketfehler Die Servo-Pakete sind ungültig.

E5E Fehler Servo-Steuerungsrecht-
Verwaltungsfeldnummer

Die Servo-Steuerungsrecht-Verwaltungsfeldnummer ist ungültig.

E5F Längenumwandlungs-
Parameterfehler

Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 47, 50, 51, 42,
1 usw.

E60 Fehler, Überlauf maximale
Slave-Empfangsgröße

Die Slave-Empfangsgröße ist zu groß.

E61 Fehler, bei Slave kein normaler
Antwortempfang

Vom Slave kann keine normale Antwort empfangen werden.

E62 Fehler CPU-Typ sendender Slave Der CPU-Typ des sendenden Slave ist ungültig.

E63 Fehler bei
Nachrichtenpuffer-Datentyp

Der Nachrichtenpuffer-Datentyp ist ungültig.

E68 Not-Aus-Zustand erfordert
Rücksetzen (kein Fehler)

Not-Aus zurücksetzen und Spannung aus- und wieder
einschalten.

E69 Unnormale
24-V-I/O-Spannungsversorgung

Die 24-V-I/O-Spannungsversorgung ist unnormal.
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E6B Fehler, Abschaltfaktor nicht
bestimmbar

Der Abschaltfaktor kann nicht bestimmt werden.

E6C DO-Ausgangsstromfehler Der DO-Ausgangsstrom ist unnormal. Die Spannung muss aus-
und wieder eingeschaltet werden.

E6D Antriebsspannungs-
Abschaltrelaisfehler

Die Kontakte des Antriebsspannungs-Abschaltrelais sind
möglicherweise geschmolzen.

E6E Fehler, Diskrepanz
Ausgangsstufen-Nennwert (W)

Es wurde eine Ausgangsstufe mit ungeeigneter Nennleistung
(W) installiert.

E6F Fehler, Diskrepanz
Ausgangsstufen-Nennwert (V)

Es wurde eine Ausgangsstufe mit ungeeigneter Nennspannung
(V) installiert.

E70 Fehler, Diskrepanz
Motorantriebs-Nennwert (V)

Es wurde eine Motorantriebs-Spannungsversorgung mit
ungeeigneter Nennspannung (V) installiert.

E71 Geber-Konfigurationsdaten
außerhalb des unterstützten
Funktionsdatenbereichs

Es wurde ein Geber eingebaut, dessen Konfigurationsdaten
außerhalb des vom Treiber unterstützten Bereichs liegen.

E72 Motor-Konfigurationsdaten
außerhalb des unterstützten
Funktionsdatenbereichs

Es wurde ein Motor eingebaut, dessen Konfigurationsdaten
außerhalb des vom Treiber unterstützten Bereichs liegen.

E73 Fehler, Diskrepanz bei
Geberauflösung

Die Geberauflösung im achsenspezifischen Parameter des
Systems und die des eingebauten Gebers stimmen nicht
überein.

E74 Fehler, Diskrepanz bei
Geber-Teilungsverhältnis

Das Geber-Teilungsverhältnis im achsenspezifischen Parameter
des Systems und das des eingebauten Gebers stimmen nicht
überein.

E75 Fehler, Diskrepanz
linearer/rotatorischer Gebertyp

Der Gebertyp (linear/rotatorisch) im achsenspezifischen
Parameter des Systems und der des eingebauten Gebers
stimmen nicht überein.

E76 Fehler, Diskrepanz
ABS/INK-Gebertyp

Der Gebertyp (ABS/INK) im achsenspezifischen Parameter des
Systems und der des eingebauten Drehgebers stimmen nicht
überein.

E77 Fehler, Diskrepanz
Magnetpolsensor-
Einbauspezifikation

Die Magnetpol-Einbauspezifikation im achsenspezifischen
Parameter des Systems die des eingebauten Gebers stimmen
nicht überein.

E78 Fehler, Diskrepanz
Bremsen-Einbauspezifikation

Die Bremsen-Einbauspezifikation im achsenspezifischen
Parameter des Systems die des eingebauten Drehgebers
stimmen nicht überein.

E79 Fehler, unnormale Antwort beim
Senden von EEPROM-
Dateneinstell-Slavebefehl

Beim Senden eines EEPROM-Dateneinstell-Slavebefehls wurde
eine unnormale Antwort empfangen.

E7A Fehler, maximale Empfangsgröße
überschritten beim Senden von
EEPROM-Dateneinstell-
Slavebefehl

Beim Senden eines EEPROM-Dateneinstell-Slavebefehls
überschritt die Empfangsgröße den Grenzwert.

E7B Fehler, Zeitüberschreitung
Motorantriebsspannung EIN

Unnormaler Strom von der
Motorantriebs-Spannungsversorgung

E7C Register Lesen/Schreiben
Prüffehler

Fehler beim Lesen/Schreiben des Registers

E7D Linearachsen-Parameterfehler Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 38, 68, 1 usw.

E7E Parameterfehler Der Parameter ist ungültig.

E7F Hub-Parameterfehler Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 38, 68, 1 usw.

E80 Fehler, nicht unterstützte Karte In einem I/O-Slot ist eine nicht unterstützte Karte installiert.

E81 Fehler, Karte für automatische
Prioritätszuweisung nicht
gefunden

Die Karte für automatische Prioritätszuweisung kann nicht
erkannt werden.
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E82 Fehler, Kartendiskrepanz Es gibt ein Problem bei der Kombination oder Positionierung
von I/O-Slot-Karten.

E83 I/O-Slot-Kartenfehler Die I/O-Slot-Karte ist ungültig.

E84 Auflösungsparameterfehler Prüfen Sie die achsenspezifischen Parameter Nr. 47, 50, 51, 44,
42, 43, 1, 37 usw.

E85 Fehler, Faktor „Treiber bereit
AUS“ nicht bestimmbar

Der Faktor „Treiber bereit AUS“ kann nicht bestimmt werden.

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
erscheint auch, wenn die Zeitspanne Spannung AUS → EIN zu 
kurz ist. Nach dem Abschalten Spannung muss mindestens
5 Sekunden lang gewartet werden, ehe sie wieder eingeschaltet
werden darf. Ebenfalls möglich ist eine unnormale
Regenerationswiderstandstemperatur.

E89 Fehler, SCIF offen in einem
anderen als dem AUTO-Modus
(Servo in Gebrauch)

In einem vom AUTO-Modus verschiedenen Modus ist die
Öffnung des seriellen Kanals 1 (auch von
PC-Software/TP-Anschluss benutzt) aus einem SEL-Programm
heraus verboten, solange der Servo in Gebrauch ist (aus
Sicherheitsgründen).

E8A Statusfehler SEL-Programm
Flash-ROM

Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.

E8B Statusfehler
Symboldefinitionstabelle
Flash-ROM

Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.

E8C Statusfehler Positionsdaten
Flash-ROM

Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.

E8D Statusfehler Parameter
Flash-ROM

Die Daten werden nicht richtig oder aber in einer alten,
inkompatiblen Anwendungsversion ins Flash-ROM geschrieben.

E8F Feldbuslogikfehler Logikfehler bei der Feldbus-Initialisierung.
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F00 Abschaltfehler
(hi_sysdwn () Definition)

Es wurde ein Abschaltfehler (hi_sysdwn () Definition) erkannt.

F03 –
F58

Abschaltfehler (OS Aufruffehler) Es wurde ein Abschaltfehler (OS Aufruffehler) erkannt.

F60 Fehler Aufrufprozedur für Fehler
auf Systemausfallebene

Es wurde ein Fehler in der Aufrufprozedur eines Fehlers auf
Systemausfallebene erkannt.

F61 Fehler, Interpreter-Endtask-ID Es wurde ein Interpreter-Endtask-ID-Fehler erkannt.

F66 Servo-Steuerungs-Unterlauffehler Es wurde ein Servo-Steuerungs-Unterlauffehler oder
Kommunikationsfehler zwischen Treiberkarte und
Haupt-CPU-Platine (FPGA) erkannt.

F6A –
FA0

Fehler, undefinierte
Ausnahme/Unterbrechung

Es ist eine undefinierte Ausnahme/Unterbrechung aufgetreten.

FB0 TMU0 Unterbrechungsfehler Es wurde ein TMU0 Unterbrechungsfehler erkannt.

FB1 Anwendungscode SDRAM
Kopierfehler (Prüfsumme)

Die Summe von 4 Bytes stimmt nach dem Programmkopieren
FROM → SDRAM zwischen den entsprechenden Abschnitten 
nicht überein.

FB2 Diskrepanz bei eingebautem
Flash-ROM (Anwendung)

Der von der Software erwartete Flash-ROM-Typ stimmt nicht mit
dem tatsächlich eingebauten Flash-ROM-Typ überein.
Kombination von Software und Hardware prüfen.

FB8 Fehler, undefinierte NMI Es ist eine undefinierte nicht-maskierbare Unterbrechung
(non-maskable interrupt, NMI) aufgetreten.

FF0 –
FFF

Abschaltfehler
(hi_sysdwn () Definition)

Es wurde ein Abschaltfehler (hi_sysdwn () Definition) erkannt.
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Im Anzeigefenster geben die drei Stellen nach „E“ die Fehlernummer an.
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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 ungültig.
[Abhilfemaßnahme]
Wählen Sie die korrekte Datei aus und wiederholen die
Aktualisierunsprozedur.

A70 SCIF-Überlauffehler Kommunikationsfehler. Auf Störeinstrahlungen kontrollieren und
die angeschlossenen Geräte und Kommunikationseinstellungen
überprüfen. (Bei der Aktualisierung der Anwendung einen PC
anschließen und das Aktualisierungstool von IAI verwenden.)

A71 SCIF-Framing-Fehler Kommunikationsfehler. Auf Störeinstrahlungen und
kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschließen und das
Aktualisierungstool von IAI verwenden.)

A72 SCIF-Paritätsfehler Kommunikationsfehler. Auf Störeinstrahlungen und
kurzgeschlossene/abgetrennte Kommunikationskabel
kontrollieren und die angeschlossenen Geräte und
Kommunikationseinstellungen überprüfen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschließen und das
Aktualisierungstool von IAI verwenden.)

A73 Header-Fehler IAI-Protokoll Kommunikationsprotokollfehler. Auf Störeinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geräte prüfen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschließen und das
Aktualisierungstool von IAI verwenden.)

A74 Terminal-ID-Fehler IAI-Protokoll Kommunikationsprotokollfehler. Auf Störeinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geräte prüfen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschließen und das
Aktualisierungstool von IAI verwenden.)

A75 Befehls-ID-Fehler IAI-Protokoll Kommunikationsprotokollfehler. Auf Störeinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geräte prüfen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschließen und das
Aktualisierungstool von IAI verwenden.)

A76 Prüfsummenfehler IAI-Protokoll Kommunikationsprotokollfehler. Auf Störeinstrahlungen
kontrollieren und angeschlossene Geräte prüfen. (Bei der
Aktualisierung der Anwendung einen PC anschließen und das
Aktualisierungstool von IAI verwenden.)

A77 Motorola S Datensatztypfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A78 Motorola S Prüfsummenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A79 Motorola S Ladeadressenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A7A Motorola S Schreibadressenfehler Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A7B Flash-Zeitüberschreitungsfehler
(Schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM (bei Aktualisierung)

A7C Flash-Zeitüberschreitungsfehler
(Löschen)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM (bei Aktualisierung)

A7D Flash-Verifikationsfehler Fehler beim Löschen/Schreiben des Flash-ROM (bei
Aktualisierung)

A7E Flash-ACK-Zeitüberschreitung Fehler beim Löschen/Schreiben des Flash-ROM (bei
Aktualisierung)

A7F Fehler bei Spezifikation der
Kopfsektornummer

Fehler beim Löschen des Flash-ROM (bei Aktualisierung)
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A80 Fehler bei Angabe der Sektorzahl Fehler beim Löschen des Flash-ROM (bei Aktualisierung)

A81 Schreibziel-Offsetadressenfehler
(ungeradzahlig nummerierte
Adresse)

Die beim Schreiben ins Flash-ROM (bei der Aktualisierung)
geschriebene Adresse ist ungültig. Die
Aktualisierungs-Programmdatei prüfen.

A82 Schreibquellen-Datenpuffer-
Adressenfehler (ungeradzahlig
nummerierte Adresse)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM (bei Aktualisierung)

A83 Fehler, ungültige
Codesektor-Block-ID

Das Flash-ROM ist neu oder das gerade in das Flash-ROM
geschriebene Programm ist ungültig, weil die letzte
Aktualisierung abgebrochen wurde. Das ROM kann problemlos
aktualisiert werden.

A84 Code-Sektor-Block-ID,
Löschzahlüberschreitung

Die Anzahl zulässiger Löschvorgänge des Flash-ROM wurde
überschritten.

A85 Fehler,
FROM-Schreibanforderung vor
Abschluss des Löschens

Bei der Aktualisierung wurde ein Flash-ROM-Schreibbefehl vor
einem Flash-ROM-Löschbefehl empfangen. Prüfen, ob die
Aktualisierungs-Programmdatei gültig ist, und dann die
Aktualisierung wiederholen.

A87 Motorola S-Byte Zählfehler
(vom Kern erkannt)

Die Aktualisierungsprogrammdatei ist ungültig. Datei prüfen.

A88 Nachrichten-Konvertierungsfehler
(vom Kern erkannt)

Die gesendete Nachricht passt nicht zum Nachrichtenformat
oder enthält ungültige Daten. Prüfen Sie die vom Host
gesendete Nachricht.

A89 Fehler, Aktualisierungsziel nicht
angegeben (vom Kern erkannt)

Es wurde ein Aktualisierungsbefehl empfangen, bevor das
Aktualisierungsziel korrekt angegeben wurde. Prüfen, ob ein
geeignetes PC-Werkzeug zur Aktualisierung verwendet wurde
und ob die Zielspezifikation und andere Einstellungen des
PC-Werkzeugs korrekt sind.

A8A Fehler, Aktualisierung
Systemkode (vom Kern erkannt)

Der Systemcode in der Nachricht des empfangenen
Aktualisierungsziel-Spezifikationsbefehls passt nicht zum
Steuerungssystem. Prüfen Sie die Zielspezifikation und andere
Einstellungen in dem für die Aktualisierung verwendeten
PC-Werkzeug.

A8B Fehler, Aktualisierung
Einheitscode (vom Kern erkannt)

Der Einheitscode in der Nachricht des empfangenen
Aktualisierungsziel-Spezifikationsbefehls passt nicht zur
Steuerung. Prüfen Sie die Zielspezifikation und andere
Einstellungen in dem für die Aktualisierung verwendeten
PC-Werkzeug.

A8C Fehler, Aktualisierung
Gerätenummer
(vom Kern erkannt)

Die Gerätenummer, die in der Nachricht des empfangenen
Aktualisierungsziel-Spezifikationsbefehls angegeben wird, ist
ungeeignet. Prüfen Sie die Zielspezifikation, die Gerätenummer
und andere Einstellungen in dem für die Aktualisierung
verwendeten PC-Werkzeug.

A8D Zeitüberschreitung beim Reset
von Flash ausgelastet
(vom Kern erkannt)

Fehler beim Löschen/Schreiben des Flash-ROM.

A8E Einheitstypfehler
(vom Kern erkannt)

Der Einheitstyp in der empfangenen Befehlsnachricht ist
ungültig oder wird nicht unterstützt.

A90 SCIF-Empfangsüberlauffehler Der SCIF-Empfangspuffer ist übergelaufen. Von außen wurden
zu viele Daten empfangen.

A91 DMA-Adressfehler Hierbei handelt es sich um einen DMA-Transferfehler.

A9E Kennwortfehler
(Kern-Erkennung)

Das Kennwort ist falsch.
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E90 Statusfehler Kerncode
Flash-ROM

Das Kernprogramm ist ungültig. Mit Hersteller Kontakt
aufnehmen.

E91 Statusfehler Anwendungscode
Flash-ROM

Das Anwendungsprogramm ist ungültig. Mit Hersteller Kontakt
aufnehmen.

E92 Kerncode-Summenfehler Das Kernprogramm ist ungültig. Mit Hersteller Kontakt
aufnehmen.

E93 Anwendungscode-Summenfehler Das Anwendungsprogramm ist ungültig. Mit Hersteller Kontakt
aufnehmen.

E94 Zeitüberschreitungsfehler
(Flash löschen)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

E95 Flash-Verifikationsfehler
(Flash löschen)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

E96 Flash ACK-Zeitüberschreitung
(Flash löschen)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

E97 Kopfsektornummern-
Spezifikationsfehler
(Flash löschen)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

E98 Fehler bei Angabe der Sektorzahl
(Flash löschen)

Fehler beim Löschen des Flash-ROM.

E99 Zeitüberschreitungsfehler
(Flash schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

E9A Flash-Verifikationsfehler
(Flash schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

E9B Flash ACK-Zeitüberschreitung
(Flash schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

E9C Schreibziel-Offsetadressenfehler
(Flash schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

E9D Schreibquellen-Datenpuffer-
adressenfehler (Flash schreiben)

Fehler beim Schreiben ins Flash-ROM.

E9E Fehler, Watchdog-Reset
aufgetreten

Ein WDT (Watchdog Timer) wurde manuell zurückgesetzt
(Fehlererkennung).

E9F Fehler, Ausnahme aufgetreten,
als BL = 1 (NMI)

Es trat eine Ausnahme auf, als das Blockbit im
CPU-Statusregister 1 war. (NMI)

EA0 Fehler, Ausnahme aufgetreten,
als BL = 1 (nicht NMI)

Es trat eine Ausnahme auf, als das Blockbit im
CPU-Statusregister 1 war. (Nicht NMI)

EA1 Bitausnahme-Reset wegen
Mehfachverwendung von
Befehl/Daten TLB

Dieser Reset tritt auf, wenn es entsprechend den virtuellen
Adressen mehrere TLB-Einträge gibt.

EA2 Fehler, undefinierte
Ausnahme/Unterbrechung

Es ist eine undefinierte Ausnahme/Unterbrechung aufgetreten.

EA3 Fehler, Wechselspannungs-
abschaltung erkannt

Es wurde eine Wechselspannungsabschaltung erkannt.

EAA SDRAM Lesen/Schreiben
Prüffehler

Das SDRAM ist fehlerhaft. Mit Hersteller Kontakt aufnehmen.

EAB Fehler, Anwendungs-
aktualisierung Überlauf
SCIF-Sendewarteschlange

In der Sendewarteschlange trat ein Überlauf auf.

EAC Servo-Steuerungs-Unterlauffehler Es wurde ein Servo-Steuerungs-Unterlauffehler erkannt.

EAE Fehler, Anwendungs-
aktualisierung Überlauf
SCIF-Empfangswarteschlange

Von außen werden zu viele Daten empfangen. (Prüfen, ob zur
Aktualisierung der Anwendung ein PC und das
Aktualisierungstool von IAI verwendet werden.)
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Im Anzeigefenster geben die drei Stellen nach „E“ die Fehlernummer an.

Fehler
Nr.

Fehlername Fehlerbeschreibung und Abhilfemaßnahmen

F
e

h
le

r
a

u
f

K
a

lts
ta

rt
e

b
e
n

e

EAF Diskrepanz bei eingebautem
Flash-ROM (Kern)

Der von der Software erwartete Flash-ROM-Typ stimmt nicht mit
dem tatsächlich eingebauten Flash-ROM-Typ überein.
Kombination von Software und Hardware prüfen.

EB0 Fehler, undefinierte NMI (Kern) Es ist eine undefinierte nicht-maskierbare Unterbrechung
(non-maskable interrupt, NMI) aufgetreten.

EB2 Zeitüberschreitung beim Reset
von Flash ausgelastet
(vom Kern erkannt)

Fehlfunktion des Flash-ROM. Das Flash-ROM wurde nicht aus
dem ausgelasteten Modus zurückgesetzt.

EB3 CPU-Takt-Betriebsmodusfehler [Details & Ursache]
Der Betrieb in einem nicht unterstützten oder ungeeigneten
CPU-Takt-Betriebsmodus wurde erkannt.
Möglicherweise sind Betriebsstörungen durch einen
Hardware-Defekt, Störeinstrahlungen o. Ä. aufgetreten.
[Abhilfemaßnahme]
Nehmen Sie Kontakt mit IAI auf.

EB4 FROM Schreib- und
Leseprüffehler

Dies ist ein FROM-Zugriffsfehler. Es ist ein Logikfehler
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 für 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
Handprogrammiergerät verwendet wird. Bitte beachten Sie, dass wir nicht die Konformität mit
Ihrem System bestätigen können. Sie müssen die Schaltung daher eigenständig unter
Berücksichtigung der Einsatzbedingungen und der relevanten Kategorien aufbauen.
[Die Bezeichnungen der Signale finden Sie in Abschnitt 2.3.2, Verdrahtung der
Not-Aus-Schaltung (System-I/O).]

[1] Systemkonfiguration
Falls ein Sicherheitskategorien-konformes System eingerichtet werden soll, verwenden Sie
das folgende Handprogrammiergerät.

 TB-01D(R), TB-02D

Das System kann durch Änderung der Verbindungen des System-I/O-Steckverbinders an die
Sicherheitskategorien B bis 3 (ISO12100-1) 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 möglich nur für die Schaltung eingesetzt
werden.
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[3] Beispiele von Sicherheitsschaltungen
1) Im Fall von Kategorie 1

* Blindstecker (DP-4S) anbringen, wenn kein Anschluss eines Teach-Werkzeugs (z. B.
PC-Software) notwendig ist.

Motor-
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schaltung

EMG-
Status-

erkennung
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2) Im Fall von Kategorie 2

* Blindstecker (DP-4S) anbringen, wenn kein Anschluss eines Teach-Werkzeugs (z. B.
PC-Software) notwendig ist.

Motor-
antriebs-
schaltung

EMG-
Status-

erkennung

ENB-
Status-

erkennung

Not-Aus-
Schalter

Freigabe-
Schalter

Reset-Schalter

System-I/O-
Anschluss

Magnetschalter

Steuer-
schaltung

Steuer-
schaltung

Magnetschalter
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3) Im Fall von Kategorie 3

* Blindstecker (DP-4S) anbringen, wenn kein Anschluss eines Teach-Werkzeugs (z. B.
PC-Software) notwendig ist.

MagnetschalterMagnetschalter

Motor-
antriebs-
schaltung

Not-Aus-
Schalter

ENB-
Status-

erkennung

EMG-
Status-

erkennung

Steuer-
schaltung

Steuer-
schaltung

Reset-Schalter

Freigabe-
Schalter

Nur für
Kategorie 3

kurzschließen
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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 Verzögerungsbetriebsplan einstellen und die
Achse gemäß dem Plan im Rahmen der normalen
Positionssteuerung bis zum Stillstand verzögern
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 erläutert, wie der Betrieb je nach Zustand gestoppt wird.

Stoppbefehl, Zustand Stoppmethode Anmerkungen

Pause 1)

Servo AUS 1)

Not-Aus 1)
Da die Motorantriebsspannung per Hardware abgetrennt
wird, muss der Verzögerungs-Betriebsplan möglicherweise
zuvor zwangsweise gestoppt werden.

SEL-Programm-Befehl 1)
Der Stopp erfolgt, wenn einer der folgenden vier Befehle
ausgegeben wird.
HOLD, CANC, STOP, ABPG

Nicht in der Liste
aufgeführte Fehler

1)

Fehler in der Liste 2)

Fehler, bei denen der Stopp mit sofortiger Abschaltung des Servoantriebs gemäß 2) erfolgt
Fehler Nr. Fehlername

614 Treiber Synchronisierungskommunikation LRC-Fehler
6BB Abweichungsüberlauffehler (vor Abschluss der Referenzpunktfahrt)
6BC Stoppabweichungsüberlauffehler (vor Abschluss der Referenzpunktfahrt)
B05 Überfahren des geschätzten Verfahrwegs bei Referenzpunktfahrt
B11 Referenzpunktsensor-Überschreitungs-Zeitüberschreitungsfehler
C6B Abweichungsüberlauffehler
C99 Referenzpunkt nicht erkannt
CA5 Stoppabweichungsüberlauffehler
CC6 Treiberfehler-Primärerkennung
D0A Treiber-Überlastfehler
D10 IPM-Fehler (POE0)
D15 Statusfehler Treiber-CPU ausgefallen
D17 Statusfehler Haupt-CPU-Alarm

F00 bis FBF Alle Fehler auf Systemausfallebene
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7.2.2 Wiederherstellung

[1] Anforderung der Antriebsspannungs-Wiederkehr
(1) Methoden für die Anforderung der Antriebsspannungs-Wiederkehr

Die Wiederkehr der Antriebsspannung kann mit einer der folgenden Methoden angefordert
werden:
• I/O-Parameter Nr. 44 auf 1 setzen (Eingangsauswahlfunktion 014 =

Antriebsspannungs-Abschaltungs-Reset-Eingang), dann Eingangsport Nr. 14 einschalten
(Anforderung wird bei EIN-Flanke ausgegeben).

• Klicken Sie im Menü der PC-Software auf „Controller (C)“ (Steuerung) und wählen 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:
• Die Antriebsspannung wurde unterbrochen, als I/O-Parameter Nr. 44 auf 1 gesetzt war.

Anschließend haben Sie die Ursache beseitigt und wollen nun die Antriebsspannung
wiederherstellen.

[2] Anforderung eines Betriebspausen-Resets
(1) Methoden für die Anforderung eines Betriebspausen-Resets

Ein Betriebspausen-Reset kann mit einer der folgenden Methoden angefordert werden:
• I/O-Parameter Nr. 35 auf 1 setzen (Eingangsauswahlfunktion 005 =

Betriebspausen-Reset-Signal), dann Eingangsport Nr. 5 einschalten (Anforderung wird
bei EIN-Flanke ausgegeben).

• Klicken Sie im Menü der PC-Software auf „Controller (C)“ (Steuerung) und wählen 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:
• Wenn Sie den Not-Aus aufgehoben haben, als der andere Parameter Nr. 10 auf „2

(Not-Aus-Rückstellungstyp = kontinuierlicher Betrieb (nur im Automatik-Betrieb))“ gesetzt
war. Nun wollen Sie den Betrieb wiederaufnehmen (die Betriebspause zurücksetzen).

• Wenn ein Stopp mit dem Totmannschalter oder Freigabeschalter ausgelöst wurde, als
Parameter Nr. 11 auf „2 (Totmannschalter/Freigabeschalter Wiederherstellungstyp =
kontinuierlicher Betrieb (nur im Automatik-Betrieb))“ gesetzt war. Anschließend haben Sie
den Stopp aufgehoben und möchten nun den Betrieb wiederaufnehmen (die
Betriebspause zurücksetzen).

• Im Automatikbetrieb wurde ein Ausschaltsignal für Eingangsport Nr. 6 eingegeben (der
Betrieb wurde pausiert), als I/O-Parameter Nr. 36 auf „1 (Eingangsauswahlfunktion 006 =
Betriebspausensignal)“ gesetzt war. Anschließend wurde ein Einschaltsignal für
Eingangsport Nr. 6 eingegeben, und nun möchten Sie den Betrieb wiederaufnehmen (die
Betriebspause zurücksetzen).

* 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 Ausführung der seriellen Kommunikation (Modellbezeichnug SE1: RS232C oder
SE2: RS485) für den Erweiterungs-I/O-Slot ausgewählt wird, wird es kompatibel mit der
Kommunikation über SEL Programme und IAI-Protokoll.

7.3.1 Spezifikation

Parameter Beschreibung
Schnittstellenstandard RS232C RS485

Kommunikationssystem
Start-Stopp, synchrone

Voll-/Halbduplexkommunikation
Start-Stopp, synchrone

Halbduplexkommunikation
Steckverbinder D-sub, 9-polig

Baudrate (bps)
9,6 kbps, 19,2 kbps, 38,4 kbps, 57,6 kbps, 76,8 kbps,

115,2 kbps, 230,4 kbps
Datenlänge 7 oder 8 bit

Startbit 1 bit
Stoppbit 1 oder 2 bit
Parität Keine, ungerade oder gerade

Steckverbinder auf
Steuerungsseite

D-sub, 9-polig (Stecker)

7.3.2 Funktionen
(1) Kommunikation über SEL-Programme

In diesem Kommunikationsmodus werden Daten jedes SIO-Kanals durch Schreiben und Lesen
mit Hilfe von SEL-Befehlen für die Kommunikation gesendet und empfangen (OPEN, READ,
WRIT, CLOS, TMRW und SCHA). (Einzelheiten siehe Handbuch für die
SEL-Programmiersprache.)
Die maximale Anzahl der verfügbaren Kanäle ist nur ein Kanal: der für Benutzer geöffnete Kanal
2.

(2) Kommunikation über IAI-Protokoll
Dieser Kommunikationsmodus ermöglicht es dem Hostsystem, mit Hilfe des speziellen
IAI-Protokolls für die serielle Kommunikation auf Daten in der Steuerung zuzugreifen oder
Befehlen auszuführen.
Für die Kommunikation über IAI-Protokoll ist nur ein Kanal, der für Benutzer geöffnete Kanal 2,
verfügbar. (Verfügbar gemäß Priorität im MANU-Modus und im I/O-Parameter-Einstellkanal im
AUTO-Modus)
Beim Kommunikationsaufbau im MANU-Modus seien Sie vorsichtig, da eine gleichzeitige
Befehlsausführung von verschiedenen Kommunikationszielen zum Abbruch der Kommunikation
führt.
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7.3.3 Verdrahtung

Bereiten Sie einen 9-polingen D-Sub-Steckverbinder vor und löten die Drähte an jeweiliges
Signal an.

Pin-Nr.
RS232C

Signalname
RS485

Signalname
Beschreibung

1 NC NC Nicht verwendet
2 RXD NC Empfangende Daten (RS232C)

3 TXD SGA
Gesendete Daten (RS232C) /
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.

 : Leuchtet  : AUS  : Blinkt

5

1

9

6

LED Farbe LED-Zustand Beschreibung
RUN Grün  Normale Kommunikation
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7.3.5 Parametereinstellungen

Im Folgenden werden die für 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 für Benutzer geöffneten SIO-Kanals 2 (Erweiterung)) ein.

Nr. Parametername
Standardwert

(Referenz)
Eingabebereich Anmerkungen

100

Attribut 1 des für
Benutzer geöffneten
SIO-Kanals 2
(Erweiterung)

68100010H
0 –

FFFFFFFFH

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:Datenlänge (7 bis 8)
Bits 20-23:Stoppbitlänge (1 bis 2)
Bits 16-19:Paritätsart (0: Keines,

1: Ungerade, 2: Gerade)
Bits 12-15:Systemreserve
Bits 8-11: Empfangsoperationstyp

(0: RS485= Zwangsweise
Empfang nach Senden
freigeben
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

(2) Stellen Sie die Verwendungsweise des Kommunikationskanals in I/O-Parameter Nr. 101
(Attribut 2 des für Benutzer geöffneten SIO-Kanals 2 (Erweiterung)) ein.

Nr. Parametername
Standardwert

(Referenz)
Eingabebereich Anmerkungen

101

Attribut 2 des für
Benutzer geöffneten
SIO-Kanals 2
(Erweiterung)

0
0 –

FFFFFFFFH

Bits 0-3: Verwendung von Kanälen
(0: SEL-Programm öffnen
1: System reserve
2: IAI-Protocoll B

* Verfügbar bei Einstellung
von 1 (Zulassen) bei
I/O-Parameter Nr. 116
„IAI-Protokoll-
Kommunikationsattribut“
Bits 0 bis 3: „Zulassung
der Multikanal-
Kommunikation für
IAI-Protokoll”

* Einstellbar nur bei
„Attribut 2 des für
Benutzer geöffneten
SIO-Kanals 2“)

Bits 4-11: Mindestantwortverzögerung
des IAI-Protokolls (ms)
(Gültig nur mit IAI-Protokoll)

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder
höher)
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(3) Einstellung für Zulassung der Multikanal-Kommunikation für IAI-Protokoll usw. in
I/O-Parameter Nr. 116 (IAI-Protokoll-Kommunikationsattribut) vornehmen. Für die
IAI-Protokoll-Kommunikation im für Benutzer geöffneten SIO-Kanal 2 muss „Zulassung der
Multikanal-Kommunikation für IAI-Protokoll“ auf 1 (Zulassen) gesetzt werden.

Nr. Parametername
Standardwert

(Referenz)
Eingabebereich Anmerkungen

116

IAI-Protokoll-
Kommunikations-
attribut

0
0 –

FFFFFFFFH

Bits 0-3: Zulassung der
Multikanal-Kommunikation für
IAI-Protokoll
(0: Nicht zulassen

* Kommunikation
ausschließlich gemäß
Priorität Anschluss für
Teach-Werkzeug >
Ethernet

1: Zulassen)
Bits 4-11: Auswahl des für

Ausführungsbefehle in
IAI-Protokoll-Kommunikation
gültigen Kanals im
AUTO-Modus
(01H: Anschluss für

Teach-Werkzeug
02H: Erweiterungs-SIO

(Attribut 2 des für
Benutzer geöffneten
SIO-Kanals 2)

26H: Ethernet)
* Gültig bei „Zulassung der

Multikanal-Kommunikation
für IAI-Protokoll“ = 1
(Zulassen)

* Kommunikation
ausschließlich gemäß
Priorität Anschluss für
Teach-Werkzeug >
Ethernet >
Erweiterungs-SIO im
AUTO-Modus

* Kommunikation für
Referenzbefehle und
Stoppbefehle
(Ausführungsbefehle) ist
bei allen Kanälen
verfügbar.

(MAIN-Anwendungsversion 2.00 oder
höher)
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(4) Vorgehensweise zum Einstellen von Parametern
1) Gemeinsame Einstellungen für SEL-Programm-Kommunikation/IAI-Protokoll-Kommunikation

• Stellen Sie die Kommunikationsspezifikationen für die Nummer des zu verwendenden für
Benutzer geöffneten Erweiterungs-SIO-Kanals ein. (I/O-Parameter Nr. 100, „Attribut 1 des
für Benutzer geöffneten SIO-Kanals 2“) (Die Erweiterungs-I/O-Slot-Zuweisungsnummer
und Kanalzuweisungsnummer im Modul sind bereits ab Werk eingestellt.)

(Beispiel) Der für Benutzer geöffnete Kanal Nr. 2 soll als Kanal 1 im Modul für das in den
Erweiterungs-I/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
Datenlänge: 8 Bits  I/O-Parameter 100 Bits 24-27 = 8
Stoppbitlänge: 1 Bit  I/O-Parameter 100 Bits 20-23 = 1
Paritätsart: Keines  I/O-Parameter 100 Bits 16-19 = 0
Empfangsoperationstyp:  I/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 für Benutzer geöffneten SIO-Kanals 2 = 58100011h

2) Separate Einstellung IAI-Protokoll
A: SEL-Programm-Kommunikation

• Stellen Sie die Verwendungsweise für die Nummer des zu verwendenden für Benutzer
geöffneten Erweiterungs-SIO-Kanals ein. (I/O-Parameter 101 „Attribut 2 des für Benutzer
geöffneten SIO-Kanals 2“ Bits 0-3)

(Beispiel) Wenn die SEL-Programm-Kommunikation im für Benutzer geöffneten Kanal 2
durchgeführt werden soll, stellen Sie in I/O-Parameter 101 „Attribut 2 des für
Benutzer geöffneten SIO-Kanals 2“ Bits 0-3 = 0 ein.

B: IAI-Protokoll-Kommunikation
• Lassen Sie die Multikanal-Kommunikation für das IAI-Protokoll zu. (I/O-Parameter Nr. 116

„IAI-Protokoll-Kommunikationsattribut“ Bits 0-3)

• Stellen Sie die Verwendungsweise für die Nummer des zu verwendenden für Benutzer
geöffneten Erweiterungs-SIO-Kanals ein. (I/O-Parameter 101 „Attribut 2 des für Benutzer
geöffneten SIO-Kanals 2“ Bits 0-3)

• Stellen Sie die Mindestantwortverzögerung bei der IAI-Protokoll-Kommunikation ein.
(I/O-Parameter Nr. 101 „Attribut 2 des für Benutzer geöffneten SIO-Kanals 2“ Bits 4-11)

• Stellen Sie den Stationscode für die Nummer des zu verwendenden für Benutzer
geöffneten Erweiterungs-SIO-Kanals ein. (I/O-Parameter 91 „Stationscode von für
Benutzer geöffnetem SIO-Kanal 1“)
(* Obgleich als für Benutzer geöffneter SIO-Kanal 1 festgelegt, wird dieser Parameter für
Ethernet und Erweiterungs-SIO gemeinsam verwendet.)

• Geben Sie den im AUTO-Modus für Ausführungsbefehle in IAI-Protokoll-Kommunikation
gültigen Kanal an.
(I/O-Parameter Nr. 116 „IAI-Protokoll-Kommunikationsattribut“ Bits 4-11)
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7.4 Koordinatensysteme für kartesische Achse

Für 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 erfüllen.

Abbildung: Beispiel orthogonaler Achsen, die die obigen Bedingungen erfüllen

• 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.)

Y-Achse

X-Achse

Z-Achse

R-Achse
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7.4.2 Basiskoordinatensystem

Dieses Koordinatensystem gibt die Position des Bezugspunkts für die Installation des
Werkzeugs relative zur Aufnahmefläche des Werkstücks an. Arbeitskoordinatensystem Nr. 0
(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.

3. Achse (Zb-Achse)
(ACHSE3)

2. Achse (Yb-Achse)
(ACHSE2)

1. Achse (Xb-Achse)
(ACHSE1)

4. Achse (Rb-Achse)
(ACHSE4)

4. Achse (Rb-Achse)
(ACHSE4)

1. Achse (Xb-Achse)
(ACHSE1)

3. Achse (Zb-Achse)
(ACHSE3)

2. Achse (Yb-Achse)
(ACHSE2)

-

+

0 (Referenzpunkt)
-

+

-

+
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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 = 0) reserviert.

Stellen Sie die Nullpunktverschiebung der Achsen wie folgt ein.

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

• R-Achse vorhanden ist ······················Positive Rb-Richtung

• 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

Ohne R-Achse Mit R-Achse

Drehrichtung bei
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:

Die Nullpunktverschiebungen von Arbeitskoordinatensystem Nr. 1 und Nr. 2 sind gemäß der
folgenden Tabelle einzustellen.

Nr. des Arbeits-
koordinaten-

systems

Nullpunktverschiebung

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

Referenzpunkt
Arbeitskoordinatensystem
Nr.2

Referenzpunkt
Arbeitskoordinatensystem
Nr. 1
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(2) Positionierung im Arbeitskoordinatensystem
Wählen Sie das zu verwendende Arbeitskoordinatensystem und führen die Positionierung
durch.
Im SEL-Programm verwenden Sie zur Auswahl einer Arbeitskoordinatensystemnummer den
SLWK-Befehl.
Die ausgewählte Arbeitskoordinatensystemnummer bleibt auch nach der Beendigung des
Programms und nach einem Neustart gültig.

1) PTP-Positionierung an Position Nr. 5 und Nr. 6 im Arbeitskoordinatensystem Nr. 1
Nr. des Arbeits-

koordinaten-
systems

Nullpunktverschiebung

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

Xw1

Yw1

50

40

-45°

-25°

(* Beispiel für den Fall, dass die Bezugsfläche der R-Achse in positiver Xb-Richtung
ausgerichtet ist, wenn die Achsenkoordinatensystem-Koordinaten aller Achsen bei 0
sind)



215

2) PTP-Positionierung an Position Nr. 5 und Nr. 6 im Arbeitskoordinatensystem Nr. 2
Nr. des Arbeits-

koordinaten-
systems

Nullpunktverschiebung

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

40

50

-45°45°

Xw2

Yw2
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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 0 reserviert.
Bei Auswahl eines der definierten Werkzeugkoordinatensysteme wird die Werkzeugspitze -
nicht der Werkzeuginstallationspunkt - an die Zielposition bewegt.

Wenn Sie das entsprechend definierte Werkzeugkoordinatensystem auswählen und dann die
R-Achse im JOG-Betrieb verfahren, können Bewegungen wie die in der folgenden Abbildung
gezeigte ausgeführt werden.

• Richtung der X- und Y-Achse (Xtn und Ytn) im Werkzeugkoordinatensystem
Mit R-Achse : Variabel in Abhängigkeit von den Koordinaten der R-Achse
Ohne R-Achse : Feststehend, abhängig von der R-Nullpunktverschiebung des

Werkzeugkoordinatensystems

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)
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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 erläutert mit der Nullposition
aller Achsenkoordinatensystem-Koordinaten als Bezugspunkt ein.

• Beispiel für 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.)

Die Nullpunktverschiebung von Werkzeugkoordinatensystem Nr. 1 ist gemäß der folgenden
Tabelle zu konfigurieren.

Nr. des
Werkzeug-

koordinaten-
systems

Nullpunktverschiebung

X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]

1 10,000 21,000 -6,000 45,000

• 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 für die
R-Nullpunktverschiebung des Werkstückkoordinatensystems.)

Werkzeugspitze
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(2) Positionierung mit der Nullpunktverschiebung eines Werkzeugkoordinatensystems
Wählen Sie das zu verwendende Werkzeugkoordinatensystem und führen die Positionierung
durch.
Im SEL-Programm verwenden Sie zur Auswahl einer Werkzeugkoordinatensystemnummer
den SLTL-Befehl.
Die ausgewählte Werkzeugkoordinatensystemnummer bleibt auch nach der Beendigung des
Programms und nach einem Neustart gültig.

1) PTP-Positionierung der Werkzeugspitze im Werkzeugkoordinatensystem Nr. 1 an
Position Nr. 5 und Nr. 6 im Arbeitskoordinatensystem Nr. 1

Nr. des Arbeits-
koordinaten-

systems

Nullpunktverschiebung

X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]

1 200,000 120,000 0,000 -25,000

Nr. des
Werkzeug-

koordinaten-
systems

Nullpunktverschiebung

X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]

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
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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-
koordinaten-

systems

Nullpunktverschiebung

X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]

2 150,000 300,000 0,000 45,000

Nr. des
Werkzeug-

koordinaten-
systems

Nullpunktverschiebung

X [mm] Y [mm] Z [mm] R [Grad]

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

40

50

-45°45°

Xw2

Yw2
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7.4.5 Einstellen von Parametern

Im Folgenden wird erläutert, wie die für 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.

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabe-
bereich

Einheit
Zugriffs-

recht
Anmerkungen

55

Koordinatensystem-
Definition 1,
Steuerung

0H
0 –

FFFFFFFFH
F

Bits 0 bis 3: Auswahl für
Einheits-
gültigkeit
(0: Ungültig,
1: Gültig)

Bits 4 bis 31: Systemreserve

(2) Geben Sie die physikalischen Achsen für die Koordinatenachsen (X-, Y-, Z- und R-Achse)
des Koordinatensystems im allen Achsen gemeinsamen Parameter Nr. 56
(Koordinatensystemdefinition 1, Einstellung der Achsen) an.

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabe-
bereich

Einheit
Zugriffs-

recht
Anmerkungen

56

Koordinatensystem-
Definition 1,
Komponentenachsen-
Einstellung

0H
0 –

FFFFFFFFH
F

Bits 0 bis 3: X-Achsennr.
Bits 4 bis 7: Y-Achsennr.
Bits 8 bis 11: Z-Achsennr.
Bits 12 bis 15: R-Achsennr.
Bits 16 bis 31: System-

reserve
(Keine gültige Achse bei
Achsennr. = 0)

Wenn die folgenden Vorsichtshinweise missachtet werden, tritt der Fehler „5C0 Einstellfehler
der Koordinatensystem-Definition“ auf.

• Die möglichen 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, müssen 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 können nicht angegeben werden.
[Synchronisierte Slaveachsen, Achsen mit aktiviertem unbegrenzten Hubmodus, Achsen
mit aktiviertem Abkürzungsmodus]

• 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 für die „Koordinatensystem-Definitionsdaten“ mit
Hilfe der PC-Software oder einem Handprogrammiergerät und starten anschließend die Steuerung neu.

• Die Angabe als Achse der Koordinatensystem-Definitionseinheit führt zu bestimmten Einschränkungen
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.

Nr. Parametername
Standard-

wert
(Referenz)

Eingabe-
bereich

Einheit
Zugriffs-

recht
Anmerkungen

57

Koordinatensystem-
Definition 1,
Koordinatenrichtungs-
einstellung der
R-Achse

0 0 – 1 F

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

(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.

Ｘ軸

Ｙ軸

Ｚ軸

Ｒ軸

Achsenkoordinatensystem Basiskoordinatensystem

Abbildung: Beispiel für Einheit

• Wenn die „Positive Rb-Richtung“ mit der „Drehrichtung von der positiven Xb-Richtung zur
positiven Yb-Richtung“ übereinstimmt → „0“ 

• Wenn die „Positive Rb-Richtung“ der „Drehrichtung von der positiven Xb-Richtung zur positiven
Yb-Richtung“ entgegengesetzt ist → „1“ 

X-Achse

Y-Achse

Z-Achse

R-Achse
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7.4.6 Vorsichtshinweise

(1) Einschränkungen beim Betrieb der Achsen eines Koordinatensystems
In der folgenden Tabelle werden Fälle aufgeführt, in denen für den Betrieb der X-, Y- und
R-Achse in einer Koordinatensystem-Definitionseinheit Einschränkungen gelten.

Eingeschränkte Operationen
Angegebene Achse

X Y Z R
Schubbetrieb (PUSH) ∆*1 ∆*1 ○ ∆*1

Bogenbewegungs-Z-Achse (ACHZ/PCHZ) ∆*1 ∆*1 ○ ×
Palettierungs-XY-Achse (PASE/PAPS) ○ ○ ○ ×
Kreis-/Bogenbewegung
3-dimensionale
Kreis-/Bogenbewegung

(CIRS/ARCS)
(CIR/ARC)

○ ○ ○ ×

Kreis-/Bogenbewegung 2
Bogenbewegung mit
Mittelpunktangabe

(CIR2/ARC2)
(ARCC/ARCD)

○ ○ ∆*2 ×

(*1) Nur zulässig, wenn die betriebene physikalische Achse eine einzelne der angegebenen
Achse entsprechende Achse ist

(*2) Nur zulässig, wenn es sich bei den betriebenen Achsen um insgesamt zwei Achsen
handelt

Beispiel: Angabe der X-Achse für einen PUSH-Befehl
1) Die R-Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems ist 0 (z.B. im

Arbeitskoordinatensystem Nr. 0)
 → Zulässig (nur die X-Achse wird verfahren) 
2) Die R-Nullpunktverschiebung des Arbeitskoordinatensystems ist nicht 0
 → Unzulässig (sowohl die X- als auch Y-Achse müssen verfahren werden) 

○: Zulässig ∆: Unter Bedingungen zulässig ×: Unzulässig

○: Zulässig ×: Unzulässig
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(2) Während des Betriebs entweder der X- oder Y-Achse (oder R-Achse) mit einem
SEL-Programm oder über PC-Software oder Handprogrammiergerät können die X- und
Y-Achse (und R-Achse) nicht in einem anderen SEL-Programm verwendet werden.

(3) Zum Betrieb entweder der X- oder Y-Achse (oder R-Achse) muss grundsätzlich sowohl bei
der X- als auch Y-Achse (und R-Achse) der Servo eingeschaltet und eine
Referenzpunktfahrt ausgeführt worden sein. Der Versuch, einen Verfahrvorgang
auszuführen, wenn diese Bedingungen nicht erfüllt sind, kann zu einem Fehler führen.

(4) Wenn im Positionsbearbeitungsfenster der PC-Software oder des Handprogrammiergeräts
(sofern mit der Funktion kompatibel) der Servo der Achsen der
Koordinatensystem-Definitionseinheit ein- oder ausgeschaltet wird, gilt dies für alle Achsen
der jeweiligen Einheit.

(5) Bei der Durchführung des CP-Betriebs mit der R-Achse bei Einstellung der
Nullpunktverschiebung des Werkzeugkoordinatensystems werden die
Betriebsgeschwindigkeit und Beschleunigung/Verzögerung der X- und Y-Achse
eingeschränkt, sodass die angegebene Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzögerung
nicht überschritten werden. Auch wenn die angegebene Geschwindigkeit und
Beschleunigung/Verzögerung daher identisch sind, resultiert bei einer größeren
Werkzeuglänge (Abstand der Werkzeugspitze vom Werkzeugbefestigungs-Bezugspunkt)
tendenziell eine geringere tatsächliche Betriebsgeschwindigkeit.

(6) Wenn versucht wird, den CP-Betrieb oder Jog-Betrieb im Arbeits- oder
Werkzeugkoordinatensystem durchzuführen, während sich die
Koordinatensystem-Definitionseinheits-Achse außerhalb der Software-Endschalter befindet,
kann der Fehler „C73“ auftreten. Verwenden Sie in diesem Fall die PC-Software oder ein
Handprogrammiergerät und joggen die Achse im Achsenkoordinatensystem in den Bereich
innerhalb der Software-Endschalter.

(7) Wen nein Geschwindigkeitsänderungsbefehl für den CP-Betrieb ausgegeben wird, der die
R-Achse einschließt, kann die Spezifikation unter bestimmten Bedingungen eingeschränkt
sein. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt über den CHVL-Befehl.

(8) Wenn eine synchronisierte Masterachse als Achse einer
Koordinatensystem-Definitionseinheit angegeben wird, sind die jeweiligen synchronisierten
Slaveachsen als Achsen außerhalb der Einheit zu behandeln (* Die Operation wird wie bei
der gewöhnlichen Verwendung mit der synchronisierten Masterachse synchronisiert). Das
Arbeitskoordinatensystem und das Werkzeugkoordinatensystem werden daher bei der
Anzeige der aktuellen Position der Slaveachsen nicht berücksichtigt 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 (maßgeblich ist das jeweils frühere
Datum):
 18 Monate nach der Auslieferung durch uns
 12 Monate nach der Anlieferung an einem bestimmten Ort

8.2 Garantieumfang

Die Garantie für unsere Produkte gilt, wenn alle der folgenden Bedingungen erfüllt 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 Vertragshändler geliefert wurde.
(2) der fragliche Defekt oder das Problem während des Garantiezeitraums aufgetreten ist.
(3) der fragliche Defekt oder das Problem aufgetreten ist, während das Produkt für 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 Qualitätsmängel unseres
Produkts verursacht wurde.

Defekte aus den folgenden Gründen sind von der Garantie ausgeschlossen:
[1] Alle Gründe außer dem Produkt selbst
[2] Modifikationen oder Reparaturen, die nicht von uns durchgeführt wurden (außer eine

solche Modifikation oder Reparatur wurde von uns genehmigt)
[3] Probleme, die nach dem Stand der Wissenschaft oder Technik zum Zeitpunkt der

Auslieferung durch IAI nur schwer vorhersehbar waren
[4] Naturkatastrophen, von Menschen verursachte Katastrophen und Ereignisse oder Unfälle,

für die wir nicht verantwortlich sind
[5] Natürliches Verblassen der Farbe oder andere gewöhnliche Alterungserscheinungen
[6] Verschleiß, Verbrauch oder andere zu erwartende Abnutzungserscheinungen
[7] Geräusche, Vibrationen oder andere subjektive Wahrnehmungen, die die Funktion oder

Instandhaltung der Anlage nicht beeinträchtigen

Die Garantie gilt ausschließlich für das gelieferte Produkt. Mittelbare Schäden, 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 IAI
übergeben werden.

8.4 Haftungsbeschränkung

(1) Wir sind nicht verantwortlich für spezielle, mittelbare oder passive Schäden, z. B.
Einnahmeausfälle durch oder in Verbindung mit unserem Produkt.

(2) Wir sind nicht verantwortlich für Programme oder Steuerverfahren, die vom Kunden zum
Betrieb unserer Produkte erstellt wurden, oder für die Resultate solcher Programme oder
Steuerverfahren.
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8.5 Konformität mit relevanten Normen/Vorschriften usw.
und Eignung für Anwendungen

(1) Falls unser Produkt mit einem anderen vom Kunden verwendeten Produkt, System, Gerät
usw. kombiniert wird, muss der Kunde zunächst die relevanten Normen, Vorschriften
und/oder Regeln überprüfen. Der Kunde ist außerdem dafür verantwortlich, sicherzustellen,
dass eine solche Kombination mit unserem Produkt den relevanten Normen usw. entspricht.
In einem solchen Fall sind wir nicht für die Konformität unseres Produkts mit den relevanten
Normen usw. verantwortlich.

(2) Unser Produkt ist für den allgemeinen Einsatz in der Industrie bestimmt. Es ist nicht für die
folgenden Anwendungen gedacht oder konstruiert, die ein hohes Maß an Sicherheit
erfordern. Daher kann das Produkt im Allgemeinen nicht für solche Anwendungen eingesetzt
werden. Kontaktieren Sie uns, falls Sie das Produkt für eine der folgenden Anwendungen
einsetzen müssen:

[1] Medizinische Geräte zur Erhaltung, Überwachung 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] Geräte zur Handhabung von Kulturgütern, Kunst oder anderen unersetzlichen Objekten

(3) Kontaktieren Sie uns schnellstmöglich, wenn unser Produkt unter Bedingungen oder in
Umgebungen verwendet werden soll, die nicht im Katalog oder Betriebshandbuch
angegeben wurden.

8.6 Serviceumfang

Der Preis des gelieferten Produkts enthält nicht die Kosten der Programmierung, Entsendung
von Technikern usw. Daher werden die folgenden Dienstleistungen auch während des
Garantiezeitraums separat in Rechnung gestellt:

[1] Beratung zu Installation/Einstellung und Beobachtung eines Probebetriebs
[2] Wartung/Inspektion
[3] Technische Beratung und Schulung zu Bedienung, Verkabelung usw.
[4] Technische Beratung und Schulung zur Programmierung und andere Leistungen im

Zusammenhang mit Programmen
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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 hinzugefügt

Auflage 2C
S. 23: Modellbezeichnung der PC-Software korrigiert
S. 25: SCARA-Modellbezeichnungen hinzugefügt
S. 27: Auswahl des Trennschalters hinzugefügt

Dritte Auflage
Hinweise für die Hochauflösung-Batterielos-Absolutausführung hinzugefügt
(Kapitel 5 „I/O-Parameter“, Kapitel 6 „Fehlerbehebung“, S. 26, 43 und 73)

Vierte Auflage

Auflage 4B
S. 23 bis 26: Neue Feldbusse hinzugefügt

Fünfte Auflage
PCF/PGF-Typ hinzugefügt

Auflage 5B
Werkseinstellung der Parameter für Feldnetzwerktypen geändert
1.2, 2.2.1 Beschreibungen für Fehlerstromschutzschalter überarbeitet
1.1.5 Modellbezeichnung für Wrist unit hinzugefügt
1.4.2 Widerstandwert im Schaltplan der PIO-Schnittstellen korrigiert
3.4.3 Beschreibung für 7-Segment-Anzeige durch SEL-Programm

überarbeitet
5.1 I/O-Parameter Nr. 116, 135 und 347 hinzugefügt
5.2 Allen Achsen gemeinsame Parameter Nr. 55 bis 57 hinzugefügt
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