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Kennzeichnung von Gefahren und Hinweise zu deren Vermeidung:

é Warnung
Gefahren, die zum Tod oder zu schweren Verletzungen fiihren kénnen.

Q Vorsicht
Gefahren, die zu leichten Verletzungen oder zu schwerem Sachschaden fiihren konnen.

Weitere Symbole:

Hinweis
) Sachschaden oder Funktionsverlust.

(]
I Empfehlung, Tipp, Verweis auf andere Dokumentationen.
Notwendiges oder sinnvolles Zubehor.
EEN

Information zum umweltschonenden Einsatz.

Textkennzeichnungen:

e Tatigkeiten, die in beliebiger Reihenfolge durchgefiihrt werden kénnen.

1. Tatigkeiten, die in der angegebenen Reihenfolge durchgefiihrt werden sollen.
— Allgemeine Aufzahlungen.
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Hinweise zur vorliegenden Dokumentation

Diese Dokumentation enthalt das Festo Handling und Position Profile (FHPP) fiir den Motorcontroller
CMMP-AS-...-M3 entsprechend Abschnitt “Informationen zur Version”.

Damit erhalten Sie erganzende Informationen zur Steuerung, Diagnose und Parametrierung der Motor-
controller iber den Feldbus.

e Beachten Sie unbedingt die generellen Sicherheitsvorschriften zum CMMP-AS-...-M3.

e Die generellen Sicherheitsvorschriften zum CMMP-AS-...-M3 finden Sie in der Dokumenta-
I tion Hardware, GDCP-CMMP-M3-HW-... = Tab. 1.

Zielgruppe

Diese Dokumentation wendet sich ausschlieBlich an ausgebildete Fachleute der Steuerungs- und Auto-
matisierungstechnik, die Erfahrungen mit der Installation, Inbetriebnahme, Programmierung und Dia-
gnose von Positioniersystemen besitzen.

Service
Bitte wenden Sie sich bei technischen Fragen an lhren regionalen Ansprechpartner von Festo.

Informationen zur Version

e Diese Dokumentation bezieht sich auf folgende Versionen:

I - Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 ab Rev 01
— Firmware ab Version 4.0.1501.1.0
— FCT-Plugln CMMP-AS ab Version 2.0.x.

Diese Beschreibung gilt nicht fiir die dlteren Varianten CMMP-AS-... (ochne M3). Benutzen
Sie fiir diese Varianten die zugeordnete FHPP-Beschreibung fiir die Motorcontroller
CMMP-AS, CMMS-ST, CMMS-AS und CMMD-AS.

9 Hinweis

Priifen Sie bei neueren Firmware-Standen, ob hierfiir eine neuere Version dieser Doku-

mentation vorliegt =» www.festo.com

Festo - GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH 9
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Dokumentationen

Weitere Informationen zum Motorcontroller finden Sie in den folgenden Dokumentationen:

Anwenderdokumentation zum Motorcontroller CMMP-AS-...-M3

Name, Typ

Inhalt

Beschreibung Hardware,
GDCP-CMMP-M3-HW-...

Montage und Installation fiir alle Varianten/Leistungsklassen
(1-phasig, 3-phasig), Steckerbelegungen, Fehlermeldungen,
Wartung.

Beschreibung Funktionen,
GDCP-CMMP-M3-FW-...

Hinweise zur Inbetriebnahme mit FCT + Funktionsbeschreibung
(Firmware). Uberblick FHPP, Feldbus, Sicherheitstechnik.

Beschreibung FHPP,
GDCP-CMMP-M3-C-HP-...

Steuerung und Parametrierung des Motorcontrollers tiber das
Festo-Profil FHPP mit folgenden Feldbussen: CANopen, PROFI-
BUS, DeviceNet, EtherCAT.

Beschreibung CiA 402 (DS 402),
GDCP-CMMP-M3-C-CO-...

Steuerung und Parametrierung des Motorcontrollers tiber das
Gerateprofil CiA 402 (DS402) mit folgenden Feldbussen:
CANopen und EtherCAT.

Beschreibung CAM-Editor,
P.BE-CMMP-CAM-SW-...

Kurvenscheiben-Funktionalitat (CAM) des Motorcontrollers.

Beschreibung Sicherheitsmodul,
GDCP-CAMC-G-S1-...

Funktionale Sicherheitstechnik fiir den Motorcontroller mit der
Sicherheitsfunktion STO.

Hilfe zum FCT-Plugin CMMP-AS

Oberfldche und Funktionen des Plugin CMMP-AS fiir das Festo
Configuration Tool.
= www.festo.com

Tab. 1

10

Dokumentationen zum Motorcontroller CMMP-AS-...-M3
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1 Ubersicht FHPP beim Motorcontroller CMMP-AS-...-M3

1 Ubersicht FHPP beim Motorcontroller CMMP-AS-...-M3
1.1 Ubersicht Festo Profil fiir Handhaben und Positionieren (FHPP)

Zugeschnitten auf die Zielapplikationen fiir Handhabungs- und Positionieraufgaben hat Festo ein opti-
miertes Datenprofil entwickelt, das “Festo Handling and Positioning Profile (FHPP)”.

Das FHPP erméglicht eine einheitliche Steuerung und Parametrierung fiir die verschiedenen Feldbus-
systeme und Controller von Festo.

Dazu definiert es fiir den Anwender weitgehend einheitlich

— Betriebsarten,

- E/A-Datenstruktur,

— Parameterobjekte,

— Ablaufsteuerung.

Feldbus-Kommunikation

Satzselektion Direktauftrag Parametrierung
V4
‘ Position‘ ‘ Geschw. ‘ ‘ Moment ‘ Freier Zugriff auf Parameter —

Lesend und Schreibend

Fig. 1.1 Prinzip FHPP

Steuer- und Status-Daten (FHPP Standard)

Die Kommunikation tiber den Feldbus erfolgt iiber 8 Byte Steuer- und Status-Daten. Im Betrieb beno-
tigte Funktionen und Statusmeldungen sind direkt schreib- und lesbar.

Parametrierung (FPC)

Uber den Parameterkanal kann die Steuerung auf alle Parameterwerte des Controllers iiber den Feld-
bus zugreifen. Hierflir werden weitere 8 Byte E/A-Daten verwendet.

Parametrierung (FHPP+)

Uber die konfigurierbare E/A-Erweiterung FHPP+ kénnen neben den Steuer- und Statusbytes und dem
optionalen Parameterkanal (FPC) vom Anwender konfigurierbare weitere PNUs tiber das zyklische
Telegramm tbertragen werden.
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1 Ubersicht FHPP beim Motorcontroller CMMP-AS-...-M3

1.2 Feldbus-Schnittstellen

Die Steuerung und Parametrierung iiber FHPP wird beim CMMP-AS-...-M3 tber verschiedene Feldbus-
Schnittstellen entsprechend Tab. 1.1 unterstiitzt. Die CANopen-Schnittstelle ist im Motorcontroller
integriert, tiber Interfaces kann der Motorcontroller um eine der folgenden Feldbus-Schnittstellen
erweitert werden. Der Feldbus wird mit dem DIP-Schalter [S1] konfiguriert.

Feldbus Schnittstelle Steckplatz Beschreibung
CANopen [X4] - integriert - => Kapitel 2
PROFINET Interface CAMC-F-PN Ext2 => Kapitel 3
PROFIBUS Interface CAMC-PB Ext2 => Kapitel 4
EtherNet/IP Interface CAMC-F-EP Ext2 => Kapitel 5
DeviceNet Interface CAMC-DN Ext1 => Kapitel 6
EtherCAT Interface CAMC-EC Ext2 => Kapitel 7

Tab. 1.1 Feldbus-Schnittstellen fiir FHPP

-0
s
TQT "
3 oy
"
E
=]
]

DIP-Schalter [S1] fiir Feldbus-Einstellungen CANopen-Abschlusswiderstand [S2]
auf dem Schalter- oder Sicherheitsmodul in CANopen-Schnittstelle [X4]
Steckplatz Ext3 CAN-LED

Steckpldtze Ext1/Ext2 fiir Interfaces

Fig. 1.2 Motorcontroller CMMP-AS-...-M3: Ansicht vorne, Beispiel mit Schaltermodul in Ext3
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1 Ubersicht FHPP beim Motorcontroller CMMP-AS-...-M3

1.2.1 Montage Interface CAMC-...

9 Hinweis

Beachten Sie vor Montage- und Installationsarbeiten die Sicherheitshinweise in der
Beschreibung Hardware GDCP-CMMP-M3-HW-... sowie die beiliegende
Montageanleitung.

1. Schraube mit Federring an der Abdeckung des zulédssigen Einschubschachtes (= Tab. 1.1) her-

ausdrehen.
2. Abdeckung seitlich mit einem kleinen Schraubendreher heraushebeln und entfernen.

3. Interface in den leeren Steckplatz einfiihren, so dass die Platine in den Fuhrungen des Steckplatzes

lduft.

4. Interface einschieben, bei Erreichen der riickseitigen Steckerleiste innerhalb des Motorcontrollers

vorsichtig bis zum Anschlag in die Steckerleiste driicken.

5. AbschlieBend Interface mit der Schraube mit Federring an der Frontseite des Gehduses des Motor-

controllers anschrauben. Anziehdrehmoment: ca. 0,35 Nm.

Festo — GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH
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2 CANopen mit FHPP

2 CANopen mit FHPP
2.1 Uberblick

Dieser Teil der Dokumentation beschreibt den Anschluss und Konfiguration der Motorcontroller
CMMP-AS-...-M3 in einem CANopen-Netzwerk. Sie richtet sich an Personen, die bereits mit dem Bus-
protokoll vertraut sind.

CANopen ist ein von der Vereinigung ,,CAN in Automation* erarbeiteter Standard. In diesem Verbund ist
eine Vielzahl von Gerédteherstellern organisiert. Dieser Standard hat die bisherigen herstellerspezifi-
schen CAN-Protokolle weitgehend ersetzt. Somit steht dem Endanwender ein herstellerunabhangiges
Kommunikations-Interface zur Verfligung.

Von diesem Verbund sind unter anderem folgende Handbiicher beziehbar:

CiA 201 ... 207:

In diesen Werken werden die allgemeinen Grundlagen und die Einbettung von CANopen in das OSI-
Schichtenmodell behandelt. Die relevanten Punkte dieses Buches werden im vorliegenden CANopen-
Handbuch vorgestellt, so dass der Erwerb der DS201 ... 207 im Allgemeinen nicht notwendig ist.

CiA 301:
In diesem Werk werden der grundsatzliche Aufbau des Objektverzeichnisses eines CANopen-Gerétes
und der Zugriff auf dieses beschrieben. Auerdem werden die Aussagen der CiA 201 ... 207 konkreti-
siert. Die fiir die Motorcontrollerfamilien CMMP benétigten Elemente des Objektverzeichnisses und die
zugehorigen Zugriffsmethoden sind im vorliegenden Handbuch beschrieben. Der Erwerb der CiA 301 ist
ratsam aber nicht unbedingt notwendig.
Bezugsadresse:

CAN in Automation (CiA) International Headquarter

Am Weichselgarten 26

D-91058 Erlangen

Tel.: 09131-601091

Fax: 09131-601092

= www.can-cia.org
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2 CANopen mit FHPP

2.2 CAN-Interface

Das CAN-Interface ist beim Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 bereits integriert und somit immer ver-
fuigbar. Der CAN-Bus-Anschluss ist normgemas als 9-poliger D-SUB-Stecker ausgefiihrt.

2.2.1 Anschluss- und Anzeigeelemente

An der Frontplatte des CMMP-AS-...-M3 sind folgende Elemente angeordnet:
- Status-LED ,,CAN“

— eine 9-polige D-SUB-Stecker [X4]

— ein DIP-Schalter fiir die Aktivierung des Abschlusswiderstands.

2.2.2 CAN LED
Die LED CAN auf dem Motorcontroller zeigt Folgendes an:
LED Status
aus es werden keine Telegramme geschickt
flackert gelb azyklische Kommunikation (es werden nur bei Anderung von Daten Telegramme
geschickt)
leuchtet gelb zyklische Kommunikation (es werden dauerhaft Telegramme geschickt)

Tab.2.1  CANLED

2.23 Steckerbelegung CAN-Schnittstelle
[X4] Pin Nr. |Bezeichnung Wert Beschreibung
1 |- - Nicht belegt
6 CAN-GND - Masse
2 |CAN-L - Negiertes CAN-Signal (Dominant Low)
7 CAN-H - Positives CAN-Signal (Dominant High)
3 |CAN-GND - Masse
8 - - Nicht belegt
4 |- - Nicht belegt
9 - - Nicht belegt
5 | CAN-Shield - Schirmung

Tab.2.2 Steckerbelegung CAN-Interface

CAN-Bus-Verkabelung

Bei der Verkabelung der Motorcontroller iber den CAN-Bus sollten Sie unbedingt die
nachfolgenden Informationen und Hinweise beachten, um ein stabiles, stérungsfreies
System zu erhalten.

Bei einer nicht sachgeméafRen Verkabelung kdnnen wahrend des Betriebs Stérungen auf
dem CAN-Bus auftreten, die dazu fiihren, dass der Motorcontroller aus Sicherheits-
griinden mit einem Fehler abschaltet.

Festo - GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH
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2

CANopen mit FHPP

Terminierung
Ein Abschlusswiderstand (120 Q) kann bei Bedarf mittels DIP-Schalter S2 (CAN Term) auf dem Grundge-
rat zugeschaltet werden.

2.2.4 Verkabelungs-Hinweise

Der CAN-Bus bietet eine einfache und storungssichere Méglichkeit alle Komponenten einer Anlage
miteinander zu vernetzen. Voraussetzung dafir ist allerdings, dass alle nachfolgenden Hinweise fiir die
Verkabelung beachtet werden.

@ CAN-L o~ O o ~ ~ —~ CANL @

CAN-Shield _l r CAN-Shield—l r CAN-Shield
re----=-=-== a re----=--=--= a

CAN-GND O CAN-GND  RO<><><><»{ CAN-GND

CAN-H Lo e oo oo 1| CAN-H [ 1| CAN-H

1200 1200

Fig. 2.1 Verkabelungsbeispiel

16

Die einzelnen Knoten des Netzwerkes werden grundsatzlich linienformig miteinander verbunden, so
dass das CAN-Kabel von Controller zu Controller durchgeschleift wird (= Fig. 2.1).

An beiden Enden des CAN-Kabels muss jeweils genau ein Abschlusswiderstand von 120 Q +/-5 %
vorhanden sein. Haufig ist in CAN-Karten oder in einer SPS bereits ein solcher Abschlusswiderstand
eingebaut, der entsprechend beriicksichtigt werden muss.

Ein Abschlusswiderstand (120 Q) kann bei Bedarf mittels DIP-Schalter S2 (CAN Term) auf dem
Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 zugeschaltet werden.

Fiir die Verkabelung muss geschirmtes Kabel mit genau zwei verdrillten Adernpaaren verwendet
werden.

Ein verdrilltes Adernpaar wird fiir den Anschluss von CAN-H und CAN-L verwendet. Die Adern des
anderen Paares werden gemeinsam fiir CAN-GND verwendet. Der Schirm des Kabels wird bei allen
Knoten an die CAN-Shield-Anschlisse gefiihrt. (Eine Tabelle mit den technischen Daten von ver-
wendbaren Kabeln befindet sich am Ende dieses Kapitels.)

Von der Verwendung von Zwischensteckern bei der CAN-Bus-Verkabelung wird abgeraten. Sollte
dies dennoch notwendig sein, ist zu beachten, dass metallische Steckergehduse verwendet werden,
um den Kabelschirm zu verbinden.

Um die Storeinkopplung so gering wie moglich zu halten, sollten grundsatzlich Motorkabel gemafd
der Spezifikation ausgefiihrt sein, nicht parallel zu Signalleitungen verlegt werden sowie ordnungs-
gemaf geschirmt und geerdet sein.

Fiir weitere Informationen zum Aufbau einer storungsfreien CAN-Bus-Verkabelung verweisen wir auf
die Controller Area Network protocol specification, Version 2.0 der Robert Bosch GmbH, 1991.
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2 CANopen mit FHPP

Eigenschaft Wert
Adernpaare - 2
Adernquerschnitt [mm?] >0,22
Schirmung - ja
Schleifenwiderstand [Q/m] <0,2
Wellenwiderstand [Q] 100...120

Tab. 2.3 Technische Daten CAN-Bus-Kabel

23 Konfiguration CANopen-Teilnehmer

Zur Herstellung einer funktionsfahigen CANopen-Anschaltung sind mehrere Schritte erforderlich. Einige
dieser Einstellungen sollten bzw. miissen vor der Aktivierung der CANopen-Kommunikation ausgefiihrt
werden. Dieser Abschnitt liefert eine Ubersicht iiber die auf Seiten des Slaves erforderlichen Schritte
zur Parametrierung und Konfiguration. Da einige Parameter erst nach Speichern und Reset des Con-
trollers wirksam werden, wird empfohlen, zuerst die Inbetriebnahme mit dem FCT ohne Anschluss an
den CANopen-Bus vorzunehmen.

e Hinweise zur Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool finden Sie in der Hilfe zum

I geratespezifischen FCT-Plugln.

Bei der Projektierung der CANopen-Anschaltung muss der Anwender daher diese Festlegungen treffen.
Erst dann sollte die Parametrierung der Feldbus-Anbindung auf beiden Seiten erfolgen. Es wird empfoh-
len, zuerst die Parametrierung des Slaves durchzufiithren. Danach wird der Master konfiguriert.

Folgendes Vorgehen wird empfohlen:
1. Einstellung des Offset der Knotennummer, der Bitrate und Aktivierung der Bus-Kommunikation tiber
DIP-Schalter.

e Der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON / RESET einmalig gelesen.

I Anderungen der Schalterstellungen im laufenden Betrieb iibernimmt der CMMP-AS-...-M3
erst beim ndchsten RESET oder Neustart

2. Parametrierung und Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT).
Insbesondere auf der Seite Anwendungsdaten:
— Steuerschnittstelle CANopen (Register Betriebsartenauswahl)
Auflerdem folgende Einstellungen auf der Seite Feldbus:
— Basisadresse der Knotennummer
— Protokoll Festo FHPP (Register Betriebsparameter)

physikalische Einheiten (Register Faktoren-Gruppe)

optionale Verwendung von FHPP+ (Register FHPP+ Editor)
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2 CANopen mit FHPP

Beachten Sie, dass die Parametrierung der CANopen-Funktionalitdt nach einem Reset nur
erhalten bleibt, wenn der Parametersatz des Motorcontrollers gesichert wurde.

Wiahrend die FCT-Geratesteuerung aktiv ist, wird die CAN-Kommunikation automatisch
deaktiviert.

3. Konfiguration des CANopen-Masters =» Abschnitte 2.4 und 2.5.

2.3.1 Einstellung der Knotennummer mit DIP-Schalter und FCT

Jedem Gerdt im Netzwerk muss eine eindeutige Knotennummer zugeordnet werden.

Die Knotennummer kann tiber die DIP-Schalter 1 ... 5 am Modul in Steckplatz Ext3 und im Programm FCT
eingestellt werden.

* Die resultierende Knotennummer setzt sich zusammen aus der Basisadresse (FCT) und
I dem Offset (DIP-Schalter).
Zuldssige Werte fiir die Knotennummer liegen im Bereich 1 ... 127.

Einstellung des Offset der Knotennummer mit DIP-Schalter

Die Einstellung der Knotennummer kann mit DIP-Schalter 1 ... 5 vorgenommen werden. Der tiber DIP-
Schalter 1...5 eingestellte Offset der Knotennummer wird im Programm FCT auf der Seite Feldbus im
Register Betriebsparameter angezeigt.

DIP-Schalter Wert Beispiel
ON OFF Wert
== 1 1 0 ON 1
[
on == 2 2 0 ON 2
) 3 0 OFF 0
[
[ 4 8 0 ON 8
D 5 16 0 ON 16
Summe 1... 5 = Offset 1..31D 27

1) Der Wert O fiir den Offset wird in Zusammenhang mit einer Basisadresse 0 als Knotennummer 1 interpretiert.

Eine Knotennummer gréfer 31 muss mit dem FCT eingestellt werden.

Tab. 2.4 Einstellung des Offset der Knotennummer

Einstellung der Basisadresse der Knotennummer mit FCT

Mit dem Festo-Configuration-Tool (FCT) wird die Knotennummer auf der Seite Feldbus im Register Be-
triebsparameter als Basisadresse eingestellt.
Default-Einstellung = 0 (das bedeutet Offset = Knotennummer).

e Wird gleichzeitig iber DIP-Schalter 1...5 und im Programm FCT eine Knotennummer
I vergeben, ist die resultierende Knotennummer die Summe von Basisadresse und Offset.
Ist diese Summe groBer als 127, wird der Wert automatisch auf 127 begrenzt.
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2 CANopen mit FHPP

2.3.2 Einstellung der Ubertragungsrate mit DIP-Schalter

Die Ubertragungsrate muss mit DIP-Schalter 6 und 7 auf dem Modul in Steckplatz Ext3 vorgenommen
werden. Der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON/RESET einmalig gelesen. Anderungen der
Schalterstellung im laufenden Betrieb ibernimmt der CMMP-AS-...-M3 erst beim ndchsten RESET.

Ubertragungsrate DIP-Schalter 6 DIP-Schalter 7
125 [Kbit/s] [OFF OFF
250 [Kbit/s] [ON OFF
500 [Kbit/s] [OFF ON
1 [Mbit/s] [ON ON
Tab.2.5 Einstellung der Ubertragungsrate
233 Aktivierung der CANopen-Kommunikation mit DIP-Schalter

Nach der Einstellung der Knotennummer und der Ubertragungsrate kann die CANopen-Kommunikation

aktiviert werden. Bitte denken Sie daran, dass die oben erwdahnten Parameter nur gedndert werden
kénnen, wenn das Protokoll deaktiviert ist.

CANopen-Kommunikation

DIP-Schalter 8

Deaktiviert

OFF

Aktiviert

ON

Tab. 2.6 Aktivierung der CANopen-Kommunikation

Bitte beachten Sie, dass die Aktivierung der CANopen-Kommunikation nur zur Verfiigung steht, nach-

dem der Parametersatz (das FCT-Projekt) gespeichert und ein Reset durchgefiihrt wurde.
®

Wenn ein anderes Feldbus-Interface in Ext1 oder Ext2 gesteckt ist (= Abschnitt 1.2), wird
I mit DIP-Schalter 8 statt der CANopen-Kommunikation {iber [X4] der entsprechende Feld-
bus aktiviert.
2.3.4 Einstellung der physikalischen Einheiten (Faktoren-Gruppe)

Damit ein Feldbus-Master Positions-, Geschwindigkeits- und Beschleunigungsdaten in physikalischen
Einheiten (z. B. mm, mm/s, mm/s2) mit dem Motorcontroller austauschen kann, miissen diese {iber die
Faktoren-Gruppe parametriert werden =» Abschnitt A.1.

Die Parametrierung kann tiber FCT oder den Feldbus erfolgen.

2.3.5 Einstellung der optionalen Verwendung von FHPP+

Zusatzlich zu den Steuer- und Statusbytes sowie dem FPC kénnen weitere E/A-Daten {ibertragen
werden =» Abschnitt C.2.

Dies wird tiber das FCT eingestellt (Seite Feldbus, Register FHPP+ Editor).
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2.4 Konfiguration CANopen-Master

Zur Konfiguration des CANopen-Masters kdnnen Sie eine EDS-Datei verwenden.
Die EDS-Datei ist auf der dem Motorcontroller beigelegten CD-ROM enthalten.

i Die aktuellsten Versionen finden Sie unter = www.festo.com
EDS-Dateien Beschreibung

CMMP-AS-...-M3_FHPP.eds [ Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 mit Protokoll ,,FHPP*
Tab.2.7  EDS-Dateien fiir FHPP mit CANopen

2.5 Zugriffsverfahren
2.5.1 Einleitung
Auftrag von Steuerung
Steuerung CMMP Steuerung » CMMP
PDO (Transmit-PDO) SDO
Bestatigung vom SDO
Controller <
Bestatigung vom
Controller
Steuerung CMMP
PDO (Receive-PDO)
Daten von Steuerung

Fig. 2.2 Zugriffsverfahren PDO und SDO
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2 CANopen mit FHPP

Ubersicht Kommunikations-Objekte

PDO Process Data Object In den PDOs werden die FHPP-E/A-Daten {ibertragen
=> Kapitel 8.
Das Mapping wird bei der Parametrierung mit FCT automa-
tisch festgelegt =» Abschnitt 2.5.2.

SDO Service Data Objekt Parallel zu den FHPP-E/A-Daten kdnnen {iber SDOs eine
Parameter entsprechend CiA 402 iibertragen werden.

SYNC Synchronisation Message Synchronisierung mehrerer CAN-Knoten

EMCY Emergency Message Ubermittlung von Fehlermeldungen

NMT Network Management Netzwerkdienst: Es kann z. B. auf alle CAN-Knoten gleich-
zeitig eingewirkt werden.

HEART- Error Control Protocol Uberwachung der Kommunikationsteilnehmer durch regel-

BEAT mafige Nachrichten.

Tab.2.8 Kommunikations-Objekte

Jede Nachricht, die auf dem CAN-Bus verschickt wird, enthélt eine Art Adresse, mit dessen Hilfe festge-
stellt werden kann, fiir welchen Bus-Teilnehmer die Nachricht gedacht ist. Diese Nummer wird als
Identifier bezeichnet. Je niedriger der Identifier, desto grof3er ist die Prioritdt der Nachricht. Fiir die oben
genannten Kommunikationsobjekte sind jeweils Identifier festgelegt =» Abschnitt 2.5.10. Die folgende
Skizze zeigt den prinzipiellen Aufbau einer CANopen-Nachricht:

Identifier Anzahl Datenbytes (hier 8)

l l Datenbytes 0... 7
| 601, | | Lten | [Do | D1 | D2 D3 [Ds D5 | D6 |[D7 |
2.5.2 PDO-Message
Folgende Typen von PDOs werden unterschieden:
Typ Weg Bemerkung
Transmit-PDO Motorcontroller =» Host Motorcontroller sendet PDO bei Auftreten
eines bestimmten Ereignisses.
Receive-PDO Host = Motorcontroller Motorcontroller wertet PDO bei Auftreten
eines bestimmen Ereignisses aus.

Tab.2.9 PDO-Typen

Die FHPP-E/A-Daten werden fiir die CANopen-Kommunikation jeweils auf mehrere Prozessdaten-
Objekte aufgeteilt.

Diese Zuordnung wird tiber die Parametrierung bei der Inbetriebnahme mit dem FCT festgelegt.
Dabei wird das Mapping automatisch erstellt.
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Unterstiitzte Prozessdaten-Objekte Datenmapping der FHPP-Daten
TxPDO 1 FHPP Standard
8 Byte Steuerdaten
TxPDO 2 FPC-Parameterkanal
Lesen/Schreiben von FHPP-Parameterwerten
TxPDO 3 (optional) FHPP+ Datend
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
TxPDO 4 (optional) FHPP+ Datend
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
RxPDO 1 FHPP Standard
8 Byte Statusdaten
RxPDO 2 FPC-Parameterkanal
Ubertragen von angeforderten FHPP-Parameterwerten
RxPDO 3 (optional) FHPP+ Datend
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
RxPDO 4 (optional) FHPP+ Datend
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten

1) Optional, wenn iiber das FCT parametriert (Seite Feldbus — Register FHPP+ Editor)
Tab. 2.10 Ubersicht Unterstiitzte PDOs

i Die Belegung der FHPP-E/A-Daten finden Sie in = Kapitel 8.
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2.5.3 SDO-Zugriff
Uber die Service-Data-Objekte (SDO) kann auf das CiA 402 Objektverzeichnis des Motorcontrollers
zugegriffen werden.

e Beachten Sie, dass sich der Inhalt von FHPP-Parametern (PNUs) von den CiA Objekten
I unterscheiden kann. Aufierdem sind bei aktivem FHPP-Protokoll nicht alle Objekte verfiig-
bar.

Die Dokumentation der Objekte finden Sie in der =» Beschreibung CiA 402.

SDO-Zugriffe gehen immer von der ibergeordneten Steuerung (Host) aus. Dieser sendet an den Motor-
controller entweder einen Schreibbefehl, um einen Parameter des Objektverzeichnisses zu andern,
oder einen Lesebefehl, um einen Parameter auszulesen. Zu jedem Befehl erhalt der Host eine Antwort,
die entweder den ausgelesenen Wert enthélt oder —im Falle eines Schreibbefehls — als Quittung dient.
Damit der Motorcontroller erkennt, dass der Befehl fiir ihn bestimmt ist, muss der Host den Befehl mit
einem bestimmten Identifier senden Dieser setzt sich aus der Basis 600y, + Knotennummer des Motor-
controllers zusammen. Der Motorcontroller antwortet mit dem Identifier 580y, + Knotennummer.

Der Aufbau der Befehle bzw. der Antworten hdangt vom Datentyp des zu lesenden oder schreibenden
Objekts ab, da entweder 1, 2 oder 4 Datenbytes gesendet bzw. empfangen werden miissen.

SDO-Sequenzen zum Lesen und Schreiben

Um Objekte dieser Zahlentypen auszulesen oder zu beschreiben sind die nachfolgend aufgefiihrten
Sequenzen zu verwenden. Die Kommandos, um einen Wert in den Motorcontroller zu schreiben, be-
ginnen je nach Datentyp mit einer unterschiedlichen Kennung. Die Antwortkennung ist hingegen stets
die gleiche. Lesebefehle beginnen immer mit der gleichen Kennung und der Motorcontroller antwortet
je nach zuriickgegebenem Datentyp unterschiedlich.

Kennung 8 Bit 16 Bit 32 Bit
Auftragskennung 2Fh 2B 234
Antwortkennung 4Fh 4B, 43y
Antwortkennung bei Fehler - - 80n,

Tab.2.11 SDO - Antwort-/Auftragskennung
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BEISPIEL

UINT8/INT8 Lesen von Obj. 6061_00y, Schreiben von Obj. 1401_02}
Riickgabe-Daten: 01y, Daten: EF,

Befehl 40, 61, 604 00k 2F, 01y 144 024 EFy

Antwort: 4F, 61, 60, 00, O1h 60, 01y 144 02

UINT16/INT16 Lesenvon Obj. 6041_00p, Schreiben von Obj. 6040_00
Riickgabe-Daten: 1234y, Daten: 03E8

Befehl 40, 41 604 00k 2By 40, 60, 00, E8L 03

Antwort: 4Bh 41y 60, 00n 34h 124 60y 40p 60 00y

UINT32/INT32 Lesenvon Obj. 6093_01p Schreiben von Obj. 6093_01}
Riickgabe-Daten: 12345678y, Daten: 12345678

Befehl 40 93h 60n 01h 23 934 60, 01y 784 56p 34n 12

Antwort: 43, 93y 60, 01y 784 56p 34n 124 60 93 60, 01p

9 Hinweis

Die Quittierung vom Motorcontroller muss in jedem Fall abgewartet werden!
Erst wenn der Motorcontroller die Anforderung quittiert hat, diirfen weitere Anforde-
rungen gesendet werden.

SDO-Fehlermeldungen
Im Falle eines Fehlers beim Lesen oder Schreiben (z. B. weil der geschriebene Wert zu grof ist), ant-
wortet der Motorcontroller mit einer Fehlermeldung anstelle der Quittierung:

Befehl 23, 41, 60, 00 ..
Antwort: 80, 41, 60, 00, 02, 00, 01, 06
t A ~ A~ A
Fehler-Kennung Fehlercode (4 Byte)
Fehlercode Bedeutung

0503 00 00 Protokollfehler: Toggle Bit wurde nicht gedndert

05040001 Protokollfehler: client/server command specifier ungtiltig oder unbekannt

06060000y, | Zugriff fehlerhaft aufgrund eine Hardware-Problems?

06010000y |Zugriffsart wird nicht unterstitzt.

06010001, Lesezugriff auf ein Objekt, dass nur geschrieben werden kann

06010002y |Schreibzugriff auf ein Objekt, dass nur gelesen werden kann

06 02 00 00 Das angesprochene Objekt existiert nicht im Objektverzeichnis

06 04 00 41 Das Objekt darf nicht in ein PDO eingetragen werden (z. B. ro-Objekt in RPDO)

06 04 00 42 Die Ldnge der in das PDO eingetragenen Objekte tiberschreitet die PDO-Ldnge

06 040043, [Allgemeiner Parameterfehler

06 04 00 47 Uberlauf einer internen Groe/Genereller Fehler

1) Werden geméf CiA 301 bei fehlerhaftem Zugriff auf store_parameters/restore_parameters zuriickgegeben.
2) ,Zustand“ hier allgemein: z. B. falsche Betriebsart, ein nicht vorhandenes Modul o. &.
3) Wird z. B. zuriickgegeben, wenn ein anderes Bussystem den Motorcontroller kontrolliert oder der Parameterzugriff nicht erlaubt ist.
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Fehlercode Bedeutung

06 07 00 10 Protokollfehler: Lange des Service-Parameters stimmt nicht iiberein

06 07 00 12 Protokollfehler: Lange des Service-Parameters zu grof3

06 07 00 13 Protokollfehler: Lange des Service-Parameters zu klein

06090011 Der angesprochene Subindex existiert nicht

06 09 00 30 Die Daten uiberschreiten den Wertebereich des Objekts

06 09 00 31 Die Daten sind zu grof fiir das Objekt

06 09 00 32 Die Daten sind zu klein fiir das Objekt

06 09 00 36} Obere Grenze ist kleiner als untere Grenze

08 00 00 20 Daten konnen nicht libertragen oder gespeichert werden?

08000021 Daten kdnnen nicht ibertragen/gespeichert werden, Motorcontroller arbeitet lokal
08 00 00 22 Daten kdnnen nicht ibertragen/gespeichert werden, da sich der Motorcontroller
dafiir nicht im richtigen Zustand befindet?

08 00 00 23 Es ist kein Object Dictionary vorhanden3)

1) Werden geméf CiA 301 bei fehlerhaftem Zugriff auf store_parameters/restore_parameters zuriickgegeben.
2) ,Zustand“ hier allgemein: z. B. falsche Betriebsart, ein nicht vorhandenes Modul o. &.
3) Wird z. B. zuriickgegeben, wenn ein anderes Bussystem den Motorcontroller kontrolliert oder der Parameterzugriff nicht erlaubt ist.

Tab.2.12 Fehlercodes SDO-Zugriff

2.5.4 SYNC-Message

Mehrere Gerédte einer Anlage kdnnen miteinander synchronisiert werden. Hierzu sendet eines der Ge-
rate (meistens die {ibergeordnete Steuerung) periodisch Synchronisations-Nachrichten aus. Alle ange-
schlossenen Controller empfangen diese Nachrichten und verwenden sie fiir die Behandlung der PDOs
(= Kapitel 2.5.2).

Identifier Datenldnge
(8w [ [ o [T [ [ [ T [ [ [ |

Der Identifier, auf dem der Motorcontroller die SYNC-Message empféngt, ist fest auf 080, eingestellt.
Der Identifier kann tiber das Objekt cob_id_sync ausgelesen werden.

Index 1005

Name cob_id_sync

Object Code VAR

Data Type UINT32

Access rw

PDO Mapping no

Units

Value Range 80000080y, 00000080,
Default Value 00000080
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2.5.5 EMERGENCY-Message

Der Motorcontroller liberwacht die Funktion seiner wesentlichen Baugruppen. Hierzu zéhlen die
Spannungsversorgung, die Endstufe, die Winkelgeberauswertung und die Steckplatze Ext1 ... Ext3.
AuBerdem wird laufend der Motor (Temperatur, Winkelgeber) und die Endschalter tiberprift. Auch Fehl-
parametrierungen kdnnen zu Fehlermeldungen fiihren (Division durch Null etc.).

Beim Auftreten eines Fehlers wird in der Anzeige des Motorcontrollers die Fehlernummer angezeigt.
Wenn mehrere Fehlermeldungen gleichzeitig auftreten, so wird in der Anzeige immer die Nachricht mit
der hochsten Prioritét (der geringsten Nummer) angezeigt.

Ubersicht

Der Regler sendet beim Auftreten eines Fehlers oder wenn eine Fehlerquittierung durchgefiihrt wird,
eine EMERGENCY-Message. Der Identifier dieser Nachricht wird aus dem Identifier 80y, und der
Knotennummer des betroffenen Reglers zusammengesetzt.

| o

Error free

1 4

A

2 Error occured 3
\ A

Nach einem Reset befindet sich der Regler im Zustand Error free (den er ggf. sofort wieder verldsst, weil
von Anfang an ein Fehler vorhanden ist). Folgende Zustandsiibergénge sind moglich:

Nr. |Ursache Bedeutung
0 Initialisierung abge-
schlossen

1 Fehler tritt auf Es lag kein Fehler vor und ein Fehler tritt auf. Ein EMERGENCY-
Telegramm mit dem Fehlercode des aufgetretenen Fehlers wird
gesendet.

2 Fehlerquittierung Eine Fehlerquittierung wird versucht, aber nicht alle Ursachen
sind behoben.

3 Fehler tritt auf Es liegt schon ein Fehler vor und ein weiterer Fehler tritt auf. Ein
EMERGENCY-Telegramm mit dem Fehlercode des neuen Fehlers
wird gesendet.

4 Fehlerquittierung Eine Fehlerquittierung wird versucht und alle Ursachen sind
behoben. Es wird ein EMERGENCY-Telegramm mit dem Fehler-
code 0000 gesendet.

Tab.2.13  Mogliche Zustandsiibergange
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Aufbau der EMERGENCY-Message

Der Motorcontroller sendet beim Auftreten eines Fehlers eine EMERGENCY-Message. Der Identifier
dieser Nachricht wird aus dem Identifier 80, und der Knotennummer des betroffenen Motorcontrollers
zusammengesetzt.

Die EMERGENCY-Message besteht aus acht Datenbytes, wobei in den ersten beiden Bytes ein
error_code steht, die in folgender Tabelle aufgefiihrt sind. Im dritten Byte steht ein weiterer Fehlercode
(Objekt 1001}). Die restlichen flinf Bytes enthalten Nullen.

Identifier: 80 + Knotennummer

Error_code
| 8w | | 8 | |E0o |Ex [ro O Jo Jo [o [o |
Datenldnge Error_register (Objekt 1001y,)
error_register (R0)
Bit M/0D Bedeutung
0 M generic error: Fehler liegt an (Oder-Verkniipfung der Bits 1 ... 7)
1 0 current: 12t-Fehler
2 (6] voltage: Spannungsiiberwachungsfehler
3 0 temperature: Ubertemperatur Motor
4 0 communication error: (overrun, error state)
5 0 -
6 0 reserviert, fix=0
7 0 reserviert, fix=0
Werte: O = kein Fehler; 1 = Fehler liegt an

1) M = erforderlich /0 =
Tab. 2.14 Bitbelegung error_register

Die Fehlercodes sowie Ursache und Maf3nahmen finden Sie in =» Abschnitt D.

Beschreibung der Objekte

Objekt 1003},: pre_defined_error_field

Der jeweilige error_code der Fehlermeldungen wird zusatzlich in einem vierstufigen Fehlerspeicher
abgelegt. Dieser ist wie ein Schieberegister strukturiert, so dass immer der zuletzt aufgetretene Fehler
im Objekt 1003y_01}, (standard_error_field_0) abgelegt ist. Durch einen Lesezugriff auf das Objekt
1003},_00y, (pre_defined_error_field_0) kann festgestellt werden, wie viele Fehlermeldungen zur Zeit
im Fehlerspeicher abgelegt sind. Der Fehlerspeicher wird durch das Einschreiben des Wertes 00y, in das
Objekt 1003},_004, (pre_defined_error_field_0) geldscht. Um nach einem Fehler die Endstufe des Mo-
torcontrollers wieder aktivieren zu kdnnen, muss zusatzlich eine Fehlerquittierung durchgefiihrt
werden.
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Index 1003}

Name pre_defined_error_field
Object Code ARRAY

No. of Elements 4

Data Type UINT32

Sub-Index 01,

Description standard_error_field_0
Access ro

PDO Mapping no

Units -

Value Range -

Default Value -

Sub-Index 02,

Description standard_error_field_1
Access ro

PDO Mapping no

Units -

Value Range -

Default Value -

Sub-Index 03y

Description standard_error_field_2
Access ro

PDO Mapping no

Units -

Value Range -

Default Value -

Sub-Index 04y

Description standard_error_field_3
Access ro

PDO Mapping no

Units -

Value Range -

Default Value

28

Festo — GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH



2 CANopen mit FHPP

2.5.6 Netzwerkmanagement (NMT-Service)
Alle CANopen-Gerédte kdnnen tiber das Netzwerkmanagement angesteuert werden. Hierfiir ist der
Identifier mit der héchsten Prioritdt (000y,) reserviert. Mittels NMT kénnen Befehle an einen oder alle
Regler gesendet werden. Jeder Befehl besteht aus zwei Bytes, wobei das erste Byte den Befehlscode
(command specifier, CS und das zweite Byte die Knotenadresse (node id, NI) des angesprochenen
Reglers beinhaltet. Uber die Knotenadresse Null kénnen gleichzeitig alle im Netzwerk befindlichen
Knoten angesprochen werden. Es ist somit moglich, dass z. B. in allen Gerdten gleichzeitig ein Reset
ausgeldst wird. Die Regler quittieren die NMT-Befehle nicht. Es kann nur indirekt (z. B. durch die Ein-
schaltmeldung nach einem Reset) auf die erfolgreiche Durchfiihrung geschlossen werden.
Aufbau der NMT-Nachricht:

Identifier: 000y,

Befehlscode

fooon | [ 2 flesfwm | | | [ | [ 1]
A A
Datenlénge Node ID

Fiir den NMT-Status des CANopen-Knotens sind Zusténde in einem Zustandsdiagramm festgelegt. Uber
das Byte CS in der NMT-Nachricht kdnnen Zustandsanderungen ausgeldst werden. Diese sind im
Wesentlichen am Ziel-Zustand orientiert.

Power On

l

Reset Application
Reset Communication
u 14
il Pre-Operational (7Fp) E
Stopped (04)
(e]
(o]
2
- Operational (05,)

Fig.2.3  Zustandsdiagramm
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Ubergang |Bedeutung CS |Ziel-Zustand

2 Bootup - Pre-Operational 7Fn
3 Start Remote Node 01y |Operational 054
4 Enter Pre-Operational 80y, | Pre-Operational 7Fn
5 Stop Remote Node 02, |Stopped 04p
6 Start Remote Node 01 |Operational 054
7 Enter Pre-Operational 80y, | Pre-Operational 7Fn
8 Stop Remote Node 02, |Stopped 04p
9 Reset Communication 82, |Reset Communication D

10 Reset Communication 82 | Reset Communication D

11 Reset Communication 82n | Reset Communication D

12 Reset Application 81 |Reset Application D

13 Reset Application 81y |Reset Application D

14 Reset Application 81y |Reset Application D

1) Endgilltiger Zielzustand ist Pre-Operational (7Fy,), da die Ubergénge 15 und 2 vom Regler automatisch durchgefiihrt werden.
Tab.2.15 NMT-State machine

Alle anderen Zustands-Ubergénge werden vom Regler selbsttitig ausgefiihrt, z. B. weil die In-
itialisierung abgeschlossen ist.

Im Parameter NI muss die Knotennummer des Reglers angegeben werden oder Null, wenn alle im Netz-
werk befindlichen Knoten adressiert werden sollen (Broadcast). Je nach NMT-Status kdnnen bestimmte
Kommunikationsobjekte nicht benutzt werden: So ist es z. B. unbedingt notwendig den NMT-Status auf
Operational zu stellen, damit der Regler PDOs sendet.

Name Bedeutung SDO |PDO |NMT

Reset Keine Kommunikation. Alle CAN-Objekte werden auf ihre - - -

Application Resetwerte (Applikations-Parametersatz) zurtickgesetzt

Reset Keine Kommunikation Der CAN-Controller wird neu in- - - -

Communication itialisiert.

Initialising Zustand nach Hardware-Reset. Zuriicksetzen des CAN- - - -
Knotens, Senden der Bootup-Message

Pre-Operational Kommunikation tiber SDOs moglich PDOs nicht aktiv (Kein X - X
Senden/Auswerten)

Operational Kommunikation iber SDOs moglich Alle PDOs aktiv X X X
(Senden/Auswerten)

Stopped Keine Kommunikation auRer Heartbeating - - X

Tab.2.16 NMT-State machine
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Ubersicht

2.5.7

CANopen mit FHPP

NMT-Telegramme dirfen nicht in einem Burst (unmittelbar hintereinander) gesendet
werden!

Zwischen zwei aufeinanderfolgenden NMT-Nachrichten auf dem Bus (auch fiir verschie-
dene Knoten!) muss mindestens die doppelte Lagereglerzykluszeit liegen, damit der
Regler die NMT-Nachrichten korrekt verarbeitet.

Der NMT Befehl ,,Reset Application“ wird gegebenenfalls so lange verzdgert, bis ein
laufender Speichervorgang abgeschlossen ist, da ansonsten der Speichervorgang unvoll-
standig bleiben wiirde (Defekter Parametersatz).

Die Verzogerung kann im Bereich einiger Sekunden liegen.

Der Kommunikationsstatus muss auf operational eingestellt werden, damit der Regler
PDOs sendet und empfangt.

Bootup

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung oder nach einem Reset, meldet der Regler {iber eine

Bootup-Nachricht, dass die Initialisierungsphase beendet ist. Der Regler ist dann im NMT-Status pre-
operational (= Kapitel 2.5.6, Netzwerkmanagement (NMT-Service))

Aufbau der Bootup-Nachricht

Die Bootup-Nachricht ist nahezu identisch zur folgenden Heartbeat-Nachricht aufgebaut.
Lediglich wird statt des NMT-Status eine Null gesendet.

Identifier: 700y, + Knotennummer

Kennung Bootup-Nachricht

Lrow [T ¢ JJof [ | [ [ T [ |

*

Datenldnge
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2.5.8 Heartbeat (Error Control Protocol)

Ubersicht

Zur Uberwachung der Kommunikation zwischen Slave (Antrieb) und Master kann das sogenannte Heart-
beat-Protokoll aktiviert werden: Hierbei sendet der Antrieb zyklisch Nachrichten an den Master. Der
Master kann das zyklische Auftreten dieser Nachrichten iiberpriifen und entsprechende Mainahmen
einleiten, wenn diese ausbleiben. Da sowohl Heartbeat- als auch Nodeguarding-Telegramme

(= Kap. 2.5.9) mit dem Identifier 700y, + Knotennummer gesendet werden, kénnen nicht beide Proto-
kolle gleichzeitig aktiv sein. Werden beide Protokolle gleichzeitig aktiviert, ist nur das Heartbeat-Proto-
koll aktiv.

Aufbau der Heartbeat-Nachricht

Das Heartbeat-Telegramm wird mit dem Identifier 700y, + Knotennummer gesendet. Es enthalt nur
1 Byte Nutzdaten, den NMT-Status des Reglers (= Kapitel 2.5.6,

Netzwerkmanagement (NMT-Service)).

Identifier: 700y, + Knotennummer

NMT-Status
Lzow [ [+ [~ | | | [ | [ |
*
Datenldnge
N Bedeutung
04p Stopped
05h Operational
7Fq Pre-Operational

Beschreibung der Objekte

Objekt 1017,: producer_heartbeat_time

Zur Aktivierung der Heartbeat-Funktionalitat kann die Zeit zwischen zwei Heartbeat-Telegrammen iiber
das Object producer_heartbeat_time festgelegt werden.

Index 1017y

Name producer_heartbeat_time
Object Code VAR

Data Type UINT16

Access rw

PDO no

Units ms

Value Range 0...65535

Default Value 0
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Die producer_heartbeat_time kann im Parametersatz gespeichert werden. Startet der Regler mit einer
producer_heartbeat_time ungleich Null, gilt die Bootup-Nachricht als erstes Heartbeat.

Der Regler kann nur als sog. Heartbeat Producer verwendet werden. Das Objekt 1016}
(consumer_heartbeat_time) ist daher nur aus Kompatibilitdtsgriinden implementiert und liefert immer
0 zuriick.

259 Nodeguarding (Error Control Protocol)

Ubersicht

Ebenfalls zur Uberwachung der Kommunikation zwischen Slave (Antrieb) und Master kann das soge-
nannte Nodeguarding-Protokoll verwendet werden. Im Gegensatz zum Heartbeat-Protokoll iiberwa-
chen sich hierbei Master und Slave gegenseitig: Der Master fragt den Antrieb zyklisch nach seinem
NMT-Status. Dabei wird in jeder Antwort des Reglers ein bestimmtes Bit invertiert (getoggelt). Bleiben
diese Antworten aus oder antwortet der Regler immer mit dem gleichen Togglebit kann der Master
entsprechend reagieren. Ebenso iiberwacht der Antrieb das regelmédfige Eintreffen der Nodeguarding-
Anfragen des Masters: Bleiben die Nachrichten {iber einen bestimmten Zeitraum aus, l6st der Regler
Fehler 12-4 aus. Da sowohl Heartbeat- als auch Nodeguarding-Telegramme (= Kapitel 2.5.8) mit dem
Identifier 7004, + Knotennummer gesendet werden, kénnen nicht beide Protokolle gleichzeitig aktiv
sein. Werden beide Protokolle gleichzeitig aktiviert, ist nur das Heartbeat-Protokoll aktiv.

Aufbau der Nodeguarding-Nachrichten

Die Anfrage des Masters muss als sog. Remoteframe mit dem Identifier 700y, + Knotennummer
gesendet werden. Bei einem Remoteframe ist zusétzlich ein spezielles Bit im Telegramm gesetzt, das
Remotebit. Remoteframes haben grundsatzlich keine Daten.

Identifier: 700y, + Knotennummer

Lrom [ [ R []o |

*

Remotebit (Remoteframes haben keine Daten)

Die Antwort des Reglers ist analog zur Heartbeat-Nachricht aufgebaut. Sie enthalt nur 1 Byte Nutzda-
ten, das Togglebit und den NMT-Status des Reglers (= Kapitel 2.5.6).

Identifier: 700y, + Knotennummer
Togglebit / NMT-Status

Lrow [T ¢ JJowf [ | [ [ T [ |
*

Datenldnge
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Das erste Datenbyte (T/N) ist folgendermafen aufgebaut:

Bit Wert Name Bedeutung
7 80h toggle_bit Andert sich mit jedem Telegramm
0..6 7Fq nmt_state 04y, Stopped

05y, Operational
7Fp Pre-Operational

Die Uberwachungszeit fiir Anfragen des Masters ist parametrierbar. Die Uberwachung beginnt mit der
ersten empfangenen Remoteabfrage des Masters. Ab diesem Zeitpunkt miissen die Remoteabfragen
vor Ablauf der eingestellten Uberwachungszeit eintreffen, da anderenfalls Fehler 12-4 ausgel6st wird.
Das Togglebit wird durch das NMT-Kommando Reset Communication zuriickgesetzt. Es ist daher in der
ersten Antwort des Reglers geldscht.

Beschreibung der Objekte

Objekt 100C,: guard_time

Zur Aktivierung der Nodeguarding-Uberwachung wird die Maximalzeit zwischen zwei Remoteabfragen
des Masters parametriert. Diese Zeit wird im Regler aus dem Produkt von guard_time (100C) und
life_time_factor (100Dy,) bestimmt. Es empfiehlt sich daher den life_time_factor mit 1 zu beschreiben
und die Zeit dann direkt {iber die guard_time in Millisekunden vorzugeben.

Index 100C;,
Name guard_time
Object Code VAR

Data Type UINT16
Access rw

PDO Mapping no

Units ms

Value Range 0..65535
Default Value 0
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Objekt 100Dy,: life_time_factor

Der life_time_factor sollte mit 1 beschrieben werden um die guard_time direkt vorzugeben.

Index 100Dy,

Name life_time_factor

Object Code VAR

Data Type UINT8

Access rw

PDO Mapping no

Units -

Value Range 0,1

Default Value 0
2.5.10 Tabelle der Identifier
Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht iiber die verwendeten Identifier:
Objekt-Typ Identifier (hexadezimal) Bemerkung
SDO (Host an Controller) 600 + Knotennummer

SDO (Controller an Host) 580 + Knotennummer

TPDO1 1804, + Knotennummer Standardwerte.
TPDO2 280y, + Knotennummer Konnen bei Bedarf gedndert
TPDO3 380k + Knotennummer werden.
TPDO4 480 + Knotennummer

RPDO1 200k + Knotennummer

RPDO2 3004 + Knotennummer

RPDO3 400 + Knotennummer

RPDO4 500p + Knotennummer

SYNC 080,

EMCY 0804, + Knotennummer

HEARTBEAT 700k + Knotennummer

NODEGUARDING 700h + Knotennummer

BOOTUP 700k + Knotennummer

NMT 000
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3 PROFINET-10 mit FHPP
3.1 Uberblick

Dieser Teil der Dokumentation beschreibt den Anschluss und Konfiguration der Motorcontroller CMMP-
AS-...-M3 in einem PROFINET I0-Netzwerk. Sie richtet sich an Personen, die bereits mit dem Busproto-
koll vertraut sind.

PROFINET (PROcess Field Network) ist der offene Industrial Ethernet Standard von PROFIBUS und
PROFINET International. PROFINET ist in der IEC 61158 und der IEC 61784 standardisiert.

Bei PROFINET gibt es die beiden Sichtweisen PROFINET CBA und PROFINET IO.

PROFINET CBA (Component Based Automation) ist die Ursprungsvariante, die auf einem Komponenten-
modell fiir die Kommunikation intelligenter Automatisierungsgerdte untereinander basiert.

PROFINET 10 ist fiir die Real-Time- (RT) und die taktsynchrone Kommunikation IRT (IRT= Isochronous
Real-Time) zwischen einer Steuerung und der dezentralen Peripherie geschaffen worden.

Um die Kommunikationsmoglichkeiten und damit auch den Determinismus bei PROFINET 10 besser
skalieren zu konnen, wurden Real-Time-Klassen (RT_CLASS) fiir den Datenaustausch definiert.

RT-Klasse Bemerkung Wird von CAMC-F-PN unterstiitzt
RTC1 basiert auf einer unsynchronisierten |Ja, als aktiver Teilnehmer.
RT-Kommunikation innerhalb eines
Subnetzes.
RTC2 Ermdglicht sowohl synchronisierte als | Kompatibel (nur passiv)

nicht synchronisiert |auch unsynchronisierte Kommunika-
RTC 2 tion. Nein
synchronisiert

RTC3 Lasst nur synchronisierte Kommunika- [ Kompatibel (nur passiv)
tion zu.
RTC over UDP Nein

Tab. 3.1 Real-Time-Klassen

PROFINET IO ist ein auf Performance optimiertes Kommunikationssystem. Da nicht immer der kom-
plette Funktionsumfang in jeder Automatisierungsanlage benétigt wird, ist PROFINET 10 hinsichtlich der
unterstiitzten Funktionalitdt kaskadierbar. Die Profibus Nutzerorganisation hat deshalb den PROFINET-
Funktionsumfang in Konformitétsklassen (Conformance Classes) eingeteilt. Ziel ist es, die Anwendung
von PROFINET IO zu vereinfachen und dem Anlagenbetreiber eine einfache Auswahl von Feldgeraten
und Buskomponenten mit eindeutig definierten Mindesteigenschaften zu erleichtern.

Es wurden die Mindestanforderungen fiir 3 Conformance Classes (CC-A, CC-B, CC-C) definiert.

In der Klasse A sind die alle Gerate nach der PROFINET |0 Norm ausgefiihrt. Die Klasse B schreibt vor,
dass auch die Netzwerkinfrastruktur nach den Richtlinien von PROFINET 10 aufgebaut ist. Mit der
Klasse C sind taktsynchrone Anwendungen moglich.
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* Weitere Informationen, Kontaktadressen etc. finden Sie unter:
I => http://www.profibus.com
Beachten Sie die verfligbaren Dokumente zur Planung, Montage und Inbetriebnahme.
3.2 PROFINET-Interface CAMC-F-PN

Die PROFINET-Schnittstelle ist bei den Motorcontrollern CMMP-AS-...-M3 durch das optionale Interface
CAMC-F-PN realisiert. Das Interface wird in Steckplatz Ext2 montiert. Der PROFINET-Anschluss ist als
2-Port Ethernet Switch mit 8-poligen RJ-Buchsen am Interface CAMC-F-PN ausgefiihrt.

Mit Hilfe des CAMC-F-PN ist es moglich den CMMP-AS-...-M3 in ein PROFINET Netzwerk zu integrieren.
Das CAMC-F-PN ermdglicht den Austausch von Prozessdaten zwischen einer PROFINET Steuerung und
dem CMMP-AS-...-M3.

) Hinweis
Die PROFINET-Schnittstelle des CAMC-F-PN ist ausschlie3lich fiir den Anschluss an
lokale, industrielle Feldbusnetze vorgesehen.
Der direkte Anschluss an ein 6ffentliches Telekommunikationsnetz ist nicht zuldssig.

3.2.1 Unterstiitzte Protokolle und Profile
Das Interface CAMC-F-PN unterstiitzt folgende Protokolle und Profile:

Protokoll/Profil | Beschreibung

Profil

PROFlenergy | Profil fiir Energiemanagement

Protokoll

MRP Das Interface verhalt sich MRP-kompatibel am Bus und unterstiitzt die generelle
Funktionalitdt von MRP als MRP Slave. Das Interface ist in der Lage mit einem
Redundancy Manager (RM) zu kommunizieren und die MRP Pakete gemaf3 MRP
Spezifikation weiterzuleiten. Im Fall eines Strangausfalls nimmt das Interface die
neuen Pfad-Vorgaben des RM an und verwendet diese.

LLDP Das Protokoll ermdglicht den Informationsaustausch zwischen Nachbargerdten.

SNMP Uberwachen und steuern durch eine zentrale Komponente

Tab. 3.2 Unterstiitzte Protokolle und Profile
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Fig. 3.1 Anschluss- und Anzeigeelemente am PROFINET-10-Interface

3.2.3 PROFINET LEDs
LED Status: Bedeutung:
SF Aus Kein System-Fehler

Leuchtet rot

Watchdog timeout

Kanaldiagnose

Allgemeine oder erweiterte Diagnose

Systemfehler

Blinkt rot (2 Hz flir 3 s)

PROFINET Gerate-ldentifikation

BF Aus

Kein Bus-Fehler

Leuchtet rot

Keine Konfiguration

Fehler am physikalischen Link

Kein physikalischer Link

Blinkt rot (2 Hz)

Es werden keine Daten iibertragen

LNK Aus Kein Link vorhanden
Leuchtet griin Link vorhanden
ACT Aus Keine Ethernet Kommunikation vorhanden

Leuchtet orange

Ethernet Kommunikation vorhanden

Blinkt orange

Ethernet Kommunikation aktiv

Tab.3.3 PROFINET-LEDs
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3.2.4 Pinbelegung PROFINET-Schnittstelle
Buchse Pin Nr. |Bezeichnung Beschreibung
1 RX- Empfangersignal-
2 RX+ Empfangersignal+
3 TX- Sendesignal-
1% 4 Nicht belegt
E 5 Nicht belegt
8= 6 TX+ Sendesignal+
7 Nicht belegt
8 Nicht belegt

Tab. 3.4 Pinbelegung: PROFINET-Schnittstelle

3.2.5 PROFINET Kupfer-Verkabelung

PROFINET-Kabel sind 4-adrige, geschirmtes Kupferkabel. Die Adern sind farblich gekennzeichnet. Die
maximal Uberbriickbare Entfernung betrdgt bei Kupferverkabelung 100 m zwischen Kommunikations-
endpunkten. Diese Ubertragungsstrecke ist als PROFINET End-to-End Link definiert.

i Verwenden Sie nur PROFINET spezifische Verkabelung entsprechend der Conformance

Class B. = EN 61784-5-3
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3.3 Konfiguration PROFINET-10-Teilnehmer

Zur Herstellung einer funktionsfahigen PROFINET-Anschaltung sind mehrere Schritte erforderlich.
Folgendes Vorgehen wird empfohlen:
1. Aktivierung der Bus-Kommunikation tiber DIP-Schalter.
2. Parametrierung und Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT).

Folgende Einstellungen auf der Seite Feldbus:

— IP-Adresse

— Vergabe des PROFINET-10 Gerdtenamens

- physikalische Einheiten (Register Faktoren Gruppe)

optionale Verwendung von FPC und FHPP+ (Register FHPP+ Editor)

3. Einbinden der GSDML-Datei in die Projektierungs-Software

3.3.1 Aktivierung der PROFINET Kommunikation mit DIP-Schalter
Uber DIP-Schalter S1 auf dem Modul in Steckplatz Ext3 kann mit Schalter 8 die PROFINET-Schnittstelle
aktiviert werden. Die restlichen Schalter 1...7 haben keinerlei Bedeutung fiir PROFINET.

DIP-Schalter DIP-Schalter 8 PROFINET-Schnittstelle
OFF Deaktiviert
== ON Aktiviert
[
on| |}t
O
[
o

Tab.3.5  Aktivierung der PROFINET-Kommunikation

3.3.2 Parametrierung der PROFINET-Schnittstelle

Mit Hilfe des FCT kdnnen Einstellungen der PROFINET-Schnittstelle ausgelesen und parametriert
werden. Ziel ist es, die PROFINET Schnittstelle tiber das FCT so zu konfigurieren, dass der Motor-
controller CMMP-AS-...-M3 eine PROFINET Kommunikation mit einer PROFINET Steuerung aufbauen
kann. Die Parametrierung kann erfolgen, auch wenn im Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 noch kein
PROFINET- Interface CAMC-F-PN eingebaut ist. Wird ein PROFINET- Interface CAMC-F-PN in den Con-
troller gesteckt, wird das Interface nach dem Einschalten des Motorcontrollers automatisch erkannt
und mit den gespeicherten Informationen in Betrieb genommen. Somit ist auch beim Tausch des
CAMC-F-PN gewdhrleistet, dass der Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 {iber die gleiche Netzwerk-Konfi-
guration ansprechbar bleibt.

e Die Konfiguration und der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON/RESET einmalig
I gelesen. Anderungen der Konfiguration und der Schalterstellungen im laufenden Betrieb
tbernimmt der CMMP-AS-...-M3 erst beim ndchsten RESET oder Neustart. Um die vorge-
nommenen Einstellungen zu aktivieren, gehen Sie folgendermafien vor:
— Sichern Sie mit Hilfe des FCT alle Parameter im Flash
— Fuhren Sie ein Reset oder Neustart des CMMP-AS-...-M3 durch.
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3.3.3 Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT)

Hinweise zur Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool finden Sie in der Hilfe zum
geratespezifischen FCT-Plugln.

Um die nachfolgenden Einstellungen vornehmen zu kdnnen wahlen Sie im Programm FCT

auf der Seite Anwendungsdaten im Register Betriebsarten-Auswahl als Steuerschnitt-
stelle ,,PROFINET 10* aus.
Wechseln Sie danach auf die Seite Feldbus.

334 Einstellung der Schnittstellenparameter

Feldbusgerdtename
Damit eine Steuerung mit dem Interface CAMC-F-PN kommunizieren kann, muss dem Interface ein
eindeutiger Namen zugewiesen werden. Der Name muss im Netzwerk einmalig sein.

i Halten Sie bei der Vergabe Feldbusgerdtenamens die PROFINET Namenskonventionen
ein.

PROFlenergy
Das Profil PROFlenergy kann durch die entsprechende Auswahl aktiviert oder deaktiviert werden.
Im PROFlenergy-Zustand lasst der CMMP-AS-...-M3 die Haltebremse einfallen und schaltet die Endstufe
ab.
9 Hinweis
PROFlenergy sollte bei vertikal montierten Achsen nicht verwendet werden, da bei
grofien Lasten nicht garantiert werden kann, dass die Haltebremse die Last halt.

3.3.5 IP Adressvergabe
Jedem Gerdt im Netzwerk muss eine eindeutige |IP-Adresse zugeordnet werden.

Statische Adressvergabe
Eine statische IP-Adresse so wie die zugehorige Subnetzmaske und das Gateway kénnen im FCT einge-
stellt werden.

i Die Vergabe von bereits benutzten IP-Adressen kann zu temporéren Uberlastungen Ihres

Netzwerks fiihren.
Fiir die manuelle Vergabe einer zuldssigen |IP-Adresse wenden Sie sich evtl. an Ihren Netz-
werk-Administrator.
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Dynamische Adressvergabe

Bei der dynamischen Adressvergabe werden |P-Adresse so wie die zugehdrige Subnetzmaske und das
Gateway uber das DCP-Protokoll vergeben. Eine vorher zugeordnete statische IP-Adresse wird hierbei
Uiberschrieben.

3.3.6 Einstellung der physikalischen Einheiten (Faktoren-Gruppe)

Damit ein Feldbus-Master Positions-, Geschwindigkeits- und Beschleunigungsdaten in physikalischen
Einheiten (z. B. mm, mm/s, mm/s2) mit dem Motorcontroller austauschen kann, miissen diese iiber die
Faktoren-Gruppe parametriert werden =» Abschnitt A.1.

Die Parametrierung kann tiber FCT oder den Feldbus erfolgen.

3.3.7 Einstellung der optionalen Verwendung von FPC und FHPP+
Zusdtzlich zu den Steuer- und Statusbytes kdnnen weitere E/A-Daten {ibertragen werden = Abschnitte
C.1 und C.2. Dies wird tiber das FCT eingestellt (Seite Feldbus, Register FHPP+ Editor).

3.4 Identifikations & Wartungsfunktion (I&M)
Das PROFINET-Interface CAMC-F-PN unterstiitzt die geratespezifischen Basisinformationen des 1&MO.
Byte Bezeichnung Inhalt Beschreibung Daten-
typ
00...09 |[Header reserviert
10..11 | MANUFACTURER_ID 0x014D Herstellerkennung UINT16
(333 = FESTO)
12..31 | ORDER_ID CMMP-AS-...-M3 Bestellbezeichnung STRING
32..47 |[SERIAL_NUMBER z.B.,,10234” Seriennummer STRING
48...49 |HARDWARE_REVISION z.B. 0x0202 Ausgabestand Hardware UINT16
50...53 | SOFTWARE_REVISION z.B.V1.4.0 Ausgabestand Software UINT16
54...55 |REVISION_COUNTER 0x0000 Software Revisions UINT16
56...57 |IM_PROFILE_ID 0x0000 “Non profile device” UINT16
58..59 |IM_PROFILE_SPECIFIC_TYPE | 0x0000 Es werden keine Profile un- [UINT16
terstitzt
60...61 |[IM_VERSION 0x01; 0x02 I&M Version V1.2 UINT8
UINT8
62...63 [IM_SUPPORTED 0x0000 Es wird nur I&MO unterstiitzt |16 Bit
Array
Tab. 3.6 PROFINET I&M 0 Block
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3.5 Konfiguration PROFINET-Master

Zur Projektierung des PROFINET 10 Interfaces steht Ihnen eine GSDML-Datei zur Verfiigung. Diese Datei
wird mit Hilfe der Projektierungs-Software des verwendeten PROFINET-10-Contollers eingelesen und
steht dann zu Projektierung zur Verfiigung. Die GSDML-Datei, beschreibt den Motorcontroller als modu-
lares Gerét. Darin sind alle moglichen Geratestruktur-Varianten PROFINET-konform beschrieben.

Die detailierte Vorgehensweise zur Einbindung entnehmen Sie der Dokumentation der lhrer entspre-
chenden Projektierungs-Software

Die GSDML-Datei und die zugehorigen Symbol-Dateien sind auf einer dem Motorcontroller beigelegten
CD-ROM enthalten.

GSDML-Datei Beschreibung
GSDML-V2.25-FESTO-CMMP-AS-M3-20120329.xml Motorcontroller CMMP-AS-...-M3
Tab.3.7  GSDML-Datei

i Die aktuellste Versionen finden Sie unter: =» www.festo.com

In der GSDML-Datei werden folgende Sprachen unterstiitzt:

Sprache XML-Tag
Englisch PrimaryLanguage
Deutsch Language xml:lang=“de*

Tab.3.8  Unterstiitzte Sprachen

Zur Darstellung des Motorcontrollers CMMP-AS-...-M3 in lhrer Konfigurationssoftware (zum Beispiel
STEP 7) stehen lhnen die nachfolgenden Symbol-Dateien zur Verfiigung:

Betriebszustand | Symbol Symboldatei
Normaler E 5o GSDML-014D-0202-CMMP-AS-M3_N.bmp
Betriebszustand E i E X
(0o k=
Diagnosefall E R GSDML-014D-0202-CMMP-AS-M3_D.bmp
n | _:%-l"’
il 1%
Besonderer E = GSDML-014D-0202-CMMP-AS-M3_S.bmp
Betriebszustand i E X
(0o k=

Tab. 3.9 Symboldatei CMMP-AS-...-M3
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Motorcontroller beigelegten CD-ROM.

Um die Inbetriebnahme des CMMP-AS-...-M3 mit Steuerungen verschiedener Hersteller
zu erleichtern finden Sie entsprechende Bausteine und Application-Notes auf einer dem

3.6 Kanaldiagnose — Erweiterte Kanaldiagnose

Die Stornummer (= Kapitel D) setzt sich aus einem Hauptindex (HH) und einem Subindex (S) zu-

sammen.

Der Hauptindex der Stornummer wird im herstellerspezifischen Bereich der Kanaldiagnose

(ChannelErrorType) 0x0100 ... Ox7FFF Uibertragen.

Der Subindex der Stornummer wird im herstellerspezifischen Bereich der erweiterten Kanaldiagnose

(ExtChannelErrorType) 0x1000 ... 0x100F tibertragen.

Beispiel
Stornummer ChannelErrorType ExtChannelErrorType
72-4 HHp . 1000}, = 0x1048 Sh 1000}, = 01004

Tab.3.10 Kanaldiagnose — Erweiterte Kanaldiagnose
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4 PROFIBUS DP mit FHPP
4.1 Uberblick

Dieser Teil der Dokumentation beschreibt den Anschluss und die Konfiguration der Motorcontroller
CMMP-AS-...-M3 in einem PROFIBUS-DP-Netzwerk. Sie richtet sich an Personen, die bereits mit dem
Busprotokoll vertraut sind.

PROFIBUS (PROcess FleldBUS) ist ein von der PROFIBUS Nutzerorganisation e. V. (PNO) erarbeiteter
Standard. Die vollstandige Beschreibung des Feldbussystems ist in der folgenden Norm zu finden:
IEC 61158 ,,Digital data communication for measurement and control — Fieldbus for use in industrial
control systems“. Diese Norm gliedert sich in mehrere Teile und definiert 10 ,,Fieldbus Protocol Types“.
Unter diesen ist PROFIBUS als ,, Type 3“ spezifiziert. PROFIBUS existiert in zwei Auspragungen. Darun-
ter findet sich PROFIBUS-DP fiir den schnellen Datenaustausch in der Fertigungstechnik und Gebdude-
automatisierung (DP = Dezentrale Peripherie). In dieser Norm wird auch die Einbettung in das ISO/0SI-
Schichtenmodell beschrieben.

®

Weitere Informationen, Kontaktadressen etc. finden Sie unter:
I => http://www.profibus.com
4.2 Profibus-Interface CAMC-PB

Die PROFIBUS-Schnittstelle ist bei den Motorcontrollern CMMP-AS-...-M3 durch das optionale Interface
CAMC-PB realisiert. Das Interface wird in Steckplatz Ext2 montiert. Der PROFIBUS-Anschluss ist als
9-polige DSUB-Buchse am Interface CAMC-PB ausgefiihrt.

4.2.1 Anschluss- und Anzeigeelemente am Interface CAMC-PB
DIP-Schalter —
fuir Terminierung e
PROFIBUS Schnittstelle Om—
(DSUB-Buchse, 9-polig)
PROFIBUS LED
(griin) 5o
]
o
oo

o ©

O
Fig. 4.1 Anschluss- und Anzeigeelemente am PROFIBUS-DP-Interface
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4.2.2 PROFIBUS LED
Die PROFIBUS LED zeigt den Kommunikationsstatus an.

LED Status

aus Keine Kommunikation tiber PROFIBUS.

leuchtet griin Kommunikation tiber PROFIBUS aktiv.
Tab. 4.1 PROFIBUS LED

4.2.3 Steckerbelegung PROFIBUS Schnittstelle
Stecker Pin Nr. |Bezeichnung Wert Beschreibung
1 Shield - Kabelschirm
6 |+5V +5V +5V — Ausgang (potentialgetrennt)?
2 - - Nicht belegt
7 |- - Nicht belegt
3 RxD / TxD-P - Empfangs-/Sende-Daten B-Leitung
8 |RxD/TxD-N - Empfangs-/Sende-Daten A-Leitung
4 RTS / LWL - Request to Send 2
9 |- - Nicht belegt
5 GND5V oV Bezugspotential GND 5V

1) Verwendung fiir externen Busabschluss oder zur Versorgung der Sender/ Empfénger eines externen LWL-Moduls.
2) Signalist optional, dient der Richtungssteuerung bei Verwendung eines externen LWL-Moduls.

Tab. 4.2 Steckerbelegung: PROFIBUS-DP-Interface

4.2.4 Terminierung und Busabschlusswiderstdande

Jedes Bussegment eines PROFIBUS-Netzwerkes ist mit Abschlusswiderstdnden zu versehen, um
Leitungsreflexionen zu minimieren und ein definiertes Ruhepotential auf der Leitung einzustellen. Die
Busterminierung erfolgt jeweils am Anfang und am Ende eines Bussegments.

e Die fehlerhafte oder falsche Busterminierung ist eine hdufige Fehlerursache bei
I Stdrungen

Bei den meisten handelsiiblichen PROFIBUS-Anschlufisteckverbindern sind die Abschlusswiderstande
bereits integriert. Fiir Busankopplungen mit Steckverbindern ohne eigene Abschlusswiderstdande hat
das PROFIBUS-Interface CAMC-PB eigene Abschlusswiderstande integriert. Diese kdnnen {iber den
zweipoligen DIP-Schalter auf dem PROFIBUS-Interface CAMC-PB zugeschaltet werden (beide Schalter
auf ON). Zum Abschalten der Abschlusswiderstande miissen beide Schalter auf OFF gestellt werden.

Um einen sicheren Betrieb des Netzwerkes zu gewdhrleisten, darf jeweils nur eine Busterminierung
verwendet werden, intern (iber DIP-Schalter) oder extern.

Die externe Beschaltung kann auch diskret aufgebaut werden (= Fig. 4.2, Seite 47). Die fiir die extern
beschalteten Abschlusswiderstdande benotigte Versorgungsspannung von 5V wird an der 9-poligen
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SUB-D Buchse des PROFIBUS-Interfaces CAMC-PB (= Steckerbelegung in der Tab. 4.2) zur Verfligung

gestellt.

+5V

Pull Up-
Widerstand
390 Ohm

Abschluss-
Widerstand
220 Ohm

Pull Down-
Widerstand
390 Ohm

GND5V

©  B-Leitung

©  A-lLeitung

Fig. 4.2 Externer Busabschluss
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PROFIBUS-Verkabelung

Aufgrund der sehr hohen moglichen Baudraten empfehlen wir ausschliefllich die
Verwendung standardisierter Kabel und Steckverbinder. Diese sind teilweise mit zusatzli-
chen Diagnoseméglichkeiten versehen und erleichtern im Storungsfall die schnelle
Analyse der Feldbus-Hardware.

Ist die eingestellte Baudrate > 1,5Mbit/s missen aufgrund der kapazitiven Last des Teil-
nehmers und der somit erzeugten Leitungsreflexion Stecker mit integrierten Langs-
induktivitaten (110 nH) verwendet werden.

Folgen Sie bei dem Aufbau des PROFIBUS-Netzes unbedingt den Ratschldgen der gan-
gigen Literatur bzw. den nachfolgenden Informationen und Hinweisen, um ein stabiles,
storungsfreies System zu erhalten. Bei einer nicht sachgemdfen Verkabelung kdnnen
wahrend des Betriebs Stérungen auf dem PROFIBUS auftreten, die dazu fiihren, dass der
Motorcontroller aus Sicherheitsgriinden mit einem Fehler abschaltet.
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4.3 Konfiguration PROFIBUS-Teilnehmer

Zur Herstellung einer funktionsfahigen PROFIBUS-Anschaltung sind mehrere Schritte erforderlich.
Einige dieser Einstellungen sollten bzw. miissen vor der Aktivierung der PROFIBUS-Kommunikation
ausgefiihrt werden. Dieser Abschnitt liefert eine Ubersicht iiber die auf Seiten des Slaves erforderli-
chen Schritte zur Parametrierung und Konfiguration. Da einige Parameter erst nach Speichern und
Reset des Controllers wirksam werden, wird empfohlen, zuerst die Inbetriebnahme mit dem FCT ohne
Anschluss an den PROFIBUS vorzunehmen.

e Hinweise zur Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool finden Sie in der Hilfe zum

I geratespezifischen FCT-Plugln.

Bei der Projektierung der PROFIBUS-Anschaltung muss der Anwender daher diese Festlegungen
treffen. Erst dann sollte die Parametrierung der Feldbus-Anbindung auf beiden Seiten erfolgen. Es wird
empfohlen, zuerst die Parametrierung des Slaves durchzufiihren. Danach wird der Master konfiguriert.
Bei korrekter Parametrierung ist die Applikation sofort ohne Kommunikationsfehler bereit.

Folgendes Vorgehen wird empfohlen:
1. Einstellung des Offset der Busadresse und Aktivierung der Bus-Kommunikation tiber DIP-Schalter.

e Der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON / RESET einmalig gelesen.

I Anderungen der Schalterstellungen im laufenden Betrieb iibernimmt der CMMP-AS-...-M3
erst beim ndchsten RESET oder Neustart

2. Parametrierung und Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT).
Auflerdem folgende Einstellungen auf der Seite Feldbus:
— Basisadresse der Busadresse

physikalische Einheiten (Register Faktoren Gruppe)

optionale Verwendung von FPC und FHPP+ (Register FHPP+ Editor)

Beachten Sie, dass die Parametrierung der CANopen-Funktionalitdt nach einem Reset nur
erhalten bleibt, wenn der Parametersatz des Motorcontrollers gesichert wurde.

3. Konfiguration des PROFIBUS-Masters =» Abschnitt 4.4.

4.3.1 Einstellung der Busadresse mit DIP-Schalter und FCT

Das eingesteckte PROFIBUS-Interface wird nach dem Einschalten des Motorcontrollers automatisch
erkannt. Jedem Gerdt im Netzwerk muss eine eindeutige Knoten-Adresse zugeordnet werden.

Die Busadresse kann tiber die DIP-Schalter 1 ... 7 am Interface in Steckplatz Ext3 und im Programm FCT
eingestellt werden. Die Vergabe der Adresse durch den Master ist nicht moglich, da der Dienst
»Set_Slave_Address” nicht unterstiitzt wird.

e Die resultierende Busadresse setzt sich zusammen aus der Basisadresse (FCT) und dem
I Offset (DIP-Schalter).
Zuldssige Werte fiir die Busadresse liegen im Bereich 3 ... 125.
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Einstellung des Offset der Busadresse mit DIP-Schalter

Die Einstellung der Busadresse kann mit DIP-Schalter 1 ... 7 auf dem Modul in Steckplatz Ext3 vorge-
nommen werden. Der iber DIP-Schalter 1...7 eingestellte Offset der Busadresse wird im Programm FCT
auf der Seite Feldbus im Register Betriebsparameter angezeigt.

DIP-Schalter Wert Beispiel
ON OFF Wert
1O 1 1 0 ON 1
g 2 2 0 ON 2
| 3 0 OFF 0
On T S1
e 4 8 0 ON 8
. 5 16 0 ON 16
||
6 32 0 OFF 0
7 64 0 ON 64
Summe 1 ... 7= Busadresse 0..1277D 91
1) Die resultierende Busadresse wird auf maximal 125 begrenzt.
Tab. 4.3 Einstellung des Offset der Busadresse
i Anderungen der DIP-Schalter werden erst bei Power-On oder RESET iibernommen.

Einstellung der Basisadresse der Busadresse mit FCT
Im Programm FCT wird die Busadresse auf der Seite Feldbus im Register Betriebsparameter als Basis-
adresse eingestellt.
Default-Einstellung = 0 (das bedeutet Offset = Busadresse).
®

Wird gleichzeitig iber DIP-Schalter 1...7 und im Programm FCT eine Busadresse vergeben,
I ist die resultierende Busadresse die Summe von Basisadresse und Offset. Ist diese
Summe grofer als 125, wird der Wert automatisch auf 125 begrenzt.
4.3.2 Aktivierung der PROFIBUS-Kommunikation mit DIP-Schalter

Nach der Einstellung der Busadresse kann die PROFIBUS-Kommunikation aktiviert werden. Bitte den-
ken Sie daran, dass die oben erwdhnten Parameter nur gedndert werden kénnen, wenn das Protokoll
deaktiviert ist.

PROFIBUS-Kommunikation DIP-Schalter 8
Deaktiviert OFF
Aktiviert ON

Tab. 4.4  Aktivierung der CANopen-Kommunikation
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4.3.3 Einstellung der physikalischen Einheiten (Faktoren-Gruppe)

Damit ein Feldbus-Master Positions-, Geschwindigkeits- und Beschleunigungsdaten in physikalischen
Einheiten (z. B. mm, mm/s, mm/s2) mit dem Motorcontroller austauschen kann, miissen diese iiber die
Faktoren-Gruppe parametriert werden =» Abschnitt A.1.

Die Parametrierung kann tiber FCT oder den Feldbus erfolgen.

4.3.4 Einstellung der optionalen Verwendung von FPC und FHPP+

Zusatzlich zu den Steuer- und Statusbytes kdnnen weitere E/A-Daten {ibertragen werden =» Abschnitte
C.lundC.2.

Dies wird tiber das FCT eingestellt (Seite Feldbus, Register FHPP+ Editor).

4.3.5 Speichern der Konfiguration
Nach der Konfiguration mit anschlieRendem Download und Sichern wird die PROFIBUS-Konfiguration

nach einem Reset des Controllers {ibernommen.

e Bitte beachten Sie, dass die Aktivierung der PROFIBUS-Konfiguration nur zur Verfiigung

I steht, nachdem der Parametersatz gespeichert und ein Reset des Controllers durchge-
fiihrt wurde.
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4.4 PROFIBUS-E /A-Konfiguration
Name Zyklisches E/A-Update DP-Kennung
FHPP Standard 1 x 8 Byte E/A-Daten, Zyklisch tbertragene 0xB7
konsistente Dateniibertragung |8 Steuer- und Status-Bytes
FHPP Standard + |2 x 8 Byte E/A-Daten, Wie FHPP-Standard, 0xB7, 0xB7
FPC konsistente Dateniibertragung |zusétzliche 8 Byte E/A-Daten
zur Parametrierung
FHPP+ +1 x 8 Byte Eingangsdaten, zusatzliche 1 x 8 Byte 0x40, 0x87
8 Byte Input konsistente Dateniibertragung | Eingangs-Daten zur
Parametrierung
FHPP+ + 2 x 8 Byte Eingangsdaten, zusatzliche 2 x 8 Byte 0x40, 0x8F
16 Byte Input konsistente Dateniibertragung | Eingangs-Daten zur
Parametrierung
FHPP+ + 3 x 8 Byte Eingangsdaten, zusatzliche 3 x 8 Byte 0x40, 0x97
24 Byte Input konsistente Dateniibertragung | Eingangs-Daten zur
Parametrierung
FHPP+ +1 x 8 Byte Ausgangsdaten, zusatzliche 1 x 8 Byte 0x80, 0x87
8 Byte Output konsistente Dateniibertragung | Ausgangs-Daten zur
Parametrierung
FHPP+ +2 x 8 Byte Ausgangsdaten, zusatzliche 2 x 8 Byte 0x80, 0x8F
16 Byte Output konsistente Dateniibertragung | Ausgangs-Daten zur
Parametrierung
FHPP+ + 3 x 8 Byte Ausgangsdaten, zusatzliche 3 x 8 Byte 0x80, 0x97
24 Byte Output konsistente Dateniibertragung | Ausgangs-Daten zur
Parametrierung
Tab. 4.5 PROFIBUS-E/A-Konfiguration
e Information zur E/A-Belegung finden Sie hier:
I — FHPP Standard =» Abschnitt 8.2.
— FPC =>» Abschnitt C.1.
— FHPP+ = Abschnitt C.2.
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4.5 Konfiguration PROFIBUS-Master

Dieser Abschnitt liefert eine Ubersicht tiber die auf Seiten des Masters erforderlichen Schritte zur Pa-
rametrierung und Konfiguration. Folgendes Vorgehen wird empfohlen:

1. Installation der GSD-Datei (Gerdtestammdaten-Datei)

2. Angabe der Knoten-Adresse (Slave-Adresse)

3. Konfiguration der Ein- und Ausgangsdaten

Auf der Seite des Masters ist der Motorcontroller in den PROFIBUS entsprechend der E/A-Konfigura-

tion =» Abschnitt 4.4 einzubinden.
4. Ubertragen Sie nach Abschluss der Konfiguration die Daten in den Master.

Die GSD-Datei und die zugehdrigen Symbol-Dateien sind auf der dem Motorcontroller beigelegten CD-
ROM enthalten.

GSD-Datei Beschreibung

P-M30D56.gsd Motorcontroller CMMP-AS-...-M3

Tab. 4.6 GSD-Datei

i Die aktuellsten Versionen finden Sie unter = www.festo.com

Zur Darstellung des Motorcontrollers CMMP-AS-...-M3 in hrer Konfigurationssoftware (zum Beispiel
STEP 7) stehen lhnen die nachfolgenden Symbol-Dateien zur Verfiigung:

Betriebszustand | Symbol Symboldateien

Normal E 5o cmmpas_n.bmp

Betriebszustand n | E . cmmpas_n.dib
i |00 =

Diagnosefall E R cmmpas_d.bmp
n | _:%-l" cmmpas_d.dib
il 11

Besonderer E = cmmpas_s.bmp

Betriebszustand n | E . cmmpas_s.dib
i |00 =

Tab. 4.7 Symboldateien CMMP-AS-...-M3

e Um die Inbetriebnahme des CMMP-AS-...-M3 mit Steuerungen verschiedener Hersteller
I zu erleichtern finden Sie entsprechende Bausteine und Application-Notes auf einer dem
Motorcontroller beigelegten CD-ROM.
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5 EtherNet/IP mit FHPP
5.1 Uberblick

Dieser Teil der Dokumentation beschreibt den Anschluss und Konfiguration der Motorcontroller CMMP-
AS-...-M3 in einem EtherNet/IP-Netzwerk. Sie richtet sich an Personen, die bereits mit dem Busproto-
koll und dem Motorcontroller vertraut sind.

Das Ethernet Industrial Protocol (EtherNet/IP) ist ein offener Standard fiir industrielle Netzwerke.
EtherNet/IP dient zur Ubertragung zyklischer E/A-Daten sowie azyklischer Parameterdaten.
EtherNet/IP wurde von Rockwell Automation und der ODVA (Open DeviceNet Vendor Asscociation)
entwickelt und in der internationalen Normenreihe IEC 61158 standardisiert.

EtherNet/IP ist die Implementierung von CIP {iber TCP/IP und Ethernet (IEEE 802.3). Als Ubertragungs-
medium kommen normale Ethernet-Twisted-Pair-Kabel zum Einsatz.

* Weitere Informationen, Kontaktadressen etc. finden Sie unter:
I = http://www.odva.com

= http://www.ethernetip.de

Beachten Sie die verfligbaren Dokumente zur Planung, Montage und Inbetriebnahme.

5.2 EtherNet/IP-Interface CAMC-F-EP

Die EtherNet/IP-Schnittstelle ist bei den Motorcontrollern CMMP-AS-...-M3 durch das optionale In-
terface CAMC-F-EP realisiert. Das Interface wird in Steckplatz Ext2 montiert. Der EtherNet/IP Anschluss
ist als 2-Port Ethernet Switch mit 8-poligen RJ-Buchsen am Interface CAMC-F-EP ausgefiihrt.

Mit Hilfe des CAMC-F-EP ist es moglichen den Motorcontrollern CMMP-AS-...-M3 in ein EtherNet/IP
Netzwerk zu integrieren. Der CMMP-AS-...-M3 ist dabei ein reiner EtherNet/IP-Adapter und benétigt
eine EtherNet/IP-Steuerung (Scanner), um tber EtherNet/IP gesteuert zu werden.

Das CAMC-F-EP unterstiitzt die Device Level Ring Funktionalitdt (DLR). Das CAMC-F-EP ist in der Lage
mit einem EtherNet/IP Ring Supervisor zu kommunizieren. Im Fall eines Strangausfalls nimmt das
CAMC-F-EP die neuen Pfad-Vorgaben des Ring-Supervisors an und verwendet diese.

) Hinweis
Die EtherNet/IP-Schnittstelle des CAMC-F-EP ist ausschlieBlich fiir den Anschluss an
lokale, industrielle Feldbusnetze vorgesehen.
Der direkte Anschluss an ein 6ffentliches Telekommunikationsnetz ist nicht zuldssig.
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5.2.1 Anschluss- und Anzeigeelemente am Interface CAMC-F-EP
ACT-LED e
(Ethernet Kommunikations-
aktivitat) 00
LNK-LED
(Ethernet Leitungs-
iberwachung)
MS-LED (Modul Status)
NS-LED (Netzwerk Status)
EtherNet/IP Schnittstelle i
Port 2 (RJ-45-Buchse, 8-po- g (6]
lig) E: ::
[6] EtherNet/IP Schnittstelle
Port 1 (RJ-45-Buchse, 8-po-
lig) 0]
I

Fig. 5.1 Anschluss- und Anzeigeelemente am EtherNet/IP-Interface

5.2.2 EtherNet/IP LEDs

Vom CAMC-F-EP erzeugte Diagnosemeldungen, werden vom CMMP-AS-...-M3 erfasst und bewertet.
Werden die Bedingungen fiir einen Fehlerstatus erkannt, wird eine Fehlermeldung generiert. Die gene-
rierte Fehlermeldung wird {iber die LEDs an der Frontseite des CAMC-F-EP signalisiert.

LED Funktion Status: Bedeutung:
ACT Ethernet Kommunikationsaktivitat ~ Aus Keine Busaktivitat
Blinkt orange Busaktivitat vorhanden
LNK Ethernet Leitungsiiberwachung Aus Kein Link vorhanden
Leuchtet griin Link vorhanden
MS EtherNet/IP Modul Status Aus Kein Versorgungsspannung
Leuchtet griin Interface betriebsbereit
Blinkt griin Standby
Leuchtet rot Major Fault
Blinkt rot Minor Fault
Blinkt rot/griin  Self Test
NS EtherNet/IP Netzwerk Status Aus Kein Versorgungsspannung
Keine IP-Adresse
Leuchtet griin Verbindung vorhanden
Blinkt griin Keine Verbindung
Leuchtet rot Doppelte IP-Adresse
Blinkt rot Timeout der Verbindung
Blinkt griin Keine Verbindung
Blinkt rot/griin  Self Test

Tab. 5.1 EtherNet/IP-Interface Anzeigeelemente-LED
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5.2.3 Pinbelegung EtherNet/IP Schnittstelle
Buchse Pin Nr. |Bezeichnung Beschreibung
1 RX- Empfangersignal-
2 RX+ Empfangersignal+
3 ™= Sendesignal-
1% 4 Nicht belegt
E 5 Nicht belegt
8= 6 TX+ Sendesignal+
7 Nicht belegt
8 Nicht belegt
Tab. 5.2 Pinbelegung: EtherNet/IP-Schnittstelle
5.2.4 EtherNet/IP Kupfer-Verkabelung

EtherNet/IP-Kabel sind 4-adrige, geschirmte Kupferkabel. Die maximal zuldssige Segmentlénge betragt

bei Kupferverkabelung 100 m.

Verwenden Sie nur EtherNet/IP spezifische Verkabelung fiir den Industriebereich entspre-
chend = EN 61784-5-3
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5.3 Konfiguration EtherNet/IP-Teilnehmer

Zur Herstellung einer funktionsfahigen EtherNet/IP-Anschaltung sind mehrere Schritte erforderlich.
Folgendes Vorgehen wird empfohlen:
1. Aktivierung der Bus-Kommunikation tiber DIP-Schalter.
2. Parametrierung und Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT).
Auflerdem folgende Einstellungen auf der Seite Feldbus:
— IP-Adresse
- physikalische Einheiten (Register Faktoren Gruppe)
- optionale Verwendung von FPC und FHPP+ (Register FHPP+ Editor)
3. Einbinden der EDS-Datei in die Projektierungs-Software.

5.3.1 Aktivierung der EtherNet/IP Kommunikation
Uber DIP-Schalter S1 auf dem Modul in Steckplatz Ext3 kann mit Schalter 8 die EtherNet/IP-Schnitt-
stelle aktiviert werden.

DIP-Schalter DIP-Schalter 8 EtherNet/IP-Schnittstelle

OFF Deaktiviert
ON Aktiviert

1

HHHHHHHA

Tab.5.3  Aktivierung der EtherNet/IP-Kommunikation

5.3.2 Parametrierung der EtherNet/IP-Schnittstelle

Mit Hilfe des FCT konnen Einstellungen der EtherNet/IP-Schnittstelle ausgelesen und parametriert
werden. Ziel ist es, die EtherNet/IP Schnittstelle tiber das FCT so zu konfigurieren, dass der Motor-
controller CMMP-AS-...-M3 eine EtherNet/IP Kommunikation mit einer EtherNet/IP Steuerung aufbauen
kann.

Im FCT kdnnen Sie die Einstellungen der EtherNet/IP Schnittstelle parametrieren, auch wenn im Motor-
controller CMMP-AS-...-M3 kein EtherNet/IP- Interface CAMC-F-EP eingebaut ist. Wird ein EtherNet/IP-
Interface CAMC-F-EP in den Controller gesteckt, wird das Interface mit den gespeicherten Informationen
in Betrieb genommen. Somit ist auch beim Tausch des CAMC-F-EP gewébhrleistet, dass der CMMP-
AS-...-M3 Uber die gleiche Netzwerk-Konfiguration ansprechbar bleibt.

Das eingesteckte EtherNet/IP-Interface wird nach dem Einschalten des Motorcontrollers automatisch
erkannt.

e Die Konfiguration und der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON/RESET einmalig

I gelesen. Anderungen der Konfiguration und der Schalterstellungen im laufenden Betrieb
tbernimmt der CMMP-AS-...-M3 erst beim ndchsten RESET oder Neustart. Um die vorge-
nommenen Einstellungen zu aktivieren, gehen Sie folgendermafien vor:

— Sichern Sie mit Hilfe des FCT alle Parameter im Flash
— Fuhren Sie ein Reset oder Neustart des CMMP-AS-...-M3 durch.
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5.3.3 Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT)

Hinweise zur Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool finden Sie in der Hilfe zum
I geratespezifischen FCT-Plugln.

Um die nachfolgenden Einstellungen vornehmen zu kénnen wahlen Sie im FCT auf der
Seite Anwendungsdaten im Register Betriebsarten-Auswahl als Steuerschnittstelle Ether-
Net/IP aus.

Danach wechseln Sie auf die Seite Feldbus.

5.3.4 Einstellung der IP-Adresse

Jedem Gerdt im Netzwerk muss eine eindeutige IP-Adresse zugewiesen werden.
e Die Vergabe von bereits benutzten IP-Adressen kann zu temporéren Uberlastungen lhres
I Netzwerks fiihren.

Fiir die manuelle Vergabe einer zuldssigen IP-Adresse wenden Sie sich evtl. an Ihren Netz-
werk-Administrator.

Um das Interface CAMC-F-EP zu adressieren gibt es mehrere Moglichkeiten.

Statische Adressierung mit DIP-Schalter

Die ersten drei Byte der IP-Adresse sind mit 192.168.1.xxx voreingestellt. Das vierte Byte der IP-
Adresse kann im Bereich 0... 127 mit dem DIP-Schalter 1 ... 7 am Modul in Steckplatz Ext3 eingestellt
werden. Die Adresse ist somit im Bereich 192.168.1.1 bis 192.168.1.127 frei wéhlbar.

e Wird das 4. Byte auf Null eingestellt (DIP-Schalter 1 ... 7 = OFF), wird die im FCT parame-
I trierte IP-Adresse verwendet.

e Wird die IP-Adresse (iber die DIP-Schalter eingestellt, so werden fiir die Subnetzmaske
I und die Gateway-Adresse nachfolgende Standardwerte vergeben:

— Subnetzmaske: 255.255.255.0
- Gateway-Adresse: 0.0.0.0
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DIP-Schalter Wert Beispiel
ON OFF Wert
1 1 0 ON 1
== 2 2 0 OFF 0
on E o 3 0 OFF 0
== 4 8 0 ON 8
% 5 16 0 ON 16
6 32 0 OFF 0
7 64 0 OFF 0
Summe 1 ... 7 = 4.Byte IP-Adresse 0D..1272 25

1) Ist dasvierte Byte Null, erfolgt eine dynamische Adressvergabe tiber DHCP/BOOTP
2) Bei Werten groRer 127 muss die |P-Adresse mit dem FCT eingestellt werden.

Tab. 5.4 Einstellung der IP-Adresse mit DIP-Schalter

Statische Adressierung mit FCT (Festo Configuration Tool)
Mit dem Festo-Configuration-Tool kdnnen auf der Seite Feldbus im Register Betriebsparameter die
Werte fiir IP-Adresse, Subnetzmaske und Gateway-Adresse vergeben werden.

Dynamische Adressierung

e Die im FCT parametrierte dynamische Adressierung wird nur verwendet wenn:
I - die DIP-Schalter 1... 7 auf dem Modul im Steckplatz Ext3 = OFF.
— im FCT auf der Seite Feldbus im Register Betriebsparameter der automatische Bezug
der IP-Adresse ausgewdhlt wurde.

Fiir die dynamische Adressierung gibt es entweder die Moglichkeit tiber DHCP zu adressieren oder {iber
BOOTP. Beide Protokolle sind Standard Protokolle und werden vom CAMC-F-EP unterstiitzt. Ist beim
Gerdtestart oder Reset die dynamische Adressierung eingestellt (DIP-Schalter 1 ... 7 = OFF, auf dem
Modul im Steckplatz Ext3), wird dem Gerat entweder tiber DHCP und einem vorhandenen DHCP-Server
oder {iber das BOOTP-Protokoll eine IP-Adresse zugewiesen.

5.3.5 Einstellung der physikalischen Einheiten (Faktoren-Gruppe)

Damit ein Feldbus-Master Positions-, Geschwindigkeits- und Beschleunigungsdaten in physikalischen
Einheiten (z. B. mm, mm/s, mm/s2) mit dem Motorcontroller austauschen kann, miissen diese iiber die
Faktoren-Gruppe parametriert werden =» Abschnitt A.1.

Die Parametrierung kann tiber FCT oder den Feldbus erfolgen.

5.3.6 Einstellung der optionalen Verwendung von FPC und FHPP+

Zusdtzlich zu den Steuer- und Statusbytes kdnnen weitere E/A-Daten {ibertragen werden = Abschnitte
C.1undC.2.

Dies wird tiber das FCT eingestellt (Seite Feldbus, Register FHPP+ Editor).
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5.4 Elektronisches Datenblatt (EDS)

Um eine schnelle und einfache Inbetriebnahme zu erméglichen, sind die Fahigkeiten der EtherNet/IP-
Schnittstelle des Motorcontrollers in einer EDS-Datei beschrieben.
Fiir den CMMP-AS-...-M3 gibt es je nach Ausfiihrung eine separate EDS-Datei.

Typ Datei

CMMP-AS-C2-3A-M3 CMMP-AS-C2-3A-M3_1p1.eds
CMMP-AS-C5-3A-M3 CMMP-AS-C5-3A-M3_1p1.eds
CMMP-AS-C5-11A-P3-M3 CMMP-AS-C5-11A-P3-M3_1p1l.eds
CMMP-AS-C10-11A-P3-M3 CMMP-AS-C10-11A-P3-M3_1p1.eds

Tab. 5.5 EDS-Dateien

Durch Verwendung eines geeigneten Konfigurationstools ist es moglich, ein Gerat innerhalb eines Netz-
werks zu konfigurieren. Die EDS-Dateien fiir EtherNet/IP sind auf einer dem Motorcontroller beigeleg-
ten CD-ROM enthalten.

i Die aktuellste Version des EDS finden Sie unter = www.festo.com

Die Art und Weise wie Sie lhr Netzwerk konfigurieren, hangt von der verwendeten Konfigurationssoft-

ware ab. Befolgen Sie die Anweisungen des Steuerungsherstellers zur Registrierung der EDS-Datei des
Motorcontrollers CMMP-AS-...-M3.

Datentypen

Die folgenden Datentypen entsprechend der EtherNet/IP-Spezifikation werden verwendet:
Typ Signiert Unsigniert

8 bit SINT USINT

16 bit INT UINT

32 bit DINT UDINT

Tab.5.6  Datentypen

Identity Object (Class Code: 0x01)
Das Identity Objekt beinhaltet Identifikations- und allgemeine Informationen tiber den Motorcontroller.

Die Instanz 1 identifiziert den gesamten Motorcontroller. Dieses Objekt wird dazu verwendet um den
Motorcontroller im Netzwerk zur erkennen.
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Instance Attribut | Name Beschreibung
0 Class 1 Revision Revision of this object

2 Max. Instance Maximum instance number of an
object currently created in this class
level of the device.

6 Max. Class Attribute The attribute ID number of the last
class attribute of the class definition
implemented in the device.

7 Max. Instance Attribute The attribute ID number of the last
instance attribute of the class defini-
tion implemented in the device.

1 Instance 1 Vendor ID Device manufacturers Vendor ID.
Attributes 2 Device Type Device Type of product.

3 Product Code Product Code assigned with respect
to device type.

4 Major Revision Major device revision.

MinorRevision Minor device revision.

5 Status Current status of device.

6 Serial Number Serial number of device.

Product Name Human readable description of de-
vice.

8 State Current state of device.

9 Configuration Consistency | Contents identify configuration of

Value device.
Tab.5.7  Identity Object

Message Router Object (Class Code: 0x02)
Das Message Route Objekt bietet eine Nachrichtenverbindung an, mit dem ein Client einen Service auf
eine Objekt Class oder eine Instanz innerhalb des Geréts adressieren kann. Vom Message Route Objekt

werden keine Services angeboten.
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Assembly Object (Class Code: 0x04)
Das Assembly Objekt verkniipft Attribute oder mehrere Objekte, welche es erlauben Daten von einem

Objekt zu versenden oder zu empfangen. Assemby Objekte kdnnen verwendet werden um Eingangs-

oder Ausgangsdaten zu verkniipfen. Die Begriffe ,,Eingang“ und ,,Ausgang” sind aus Netzwerksicht

definiert.
Instance Attribut | Name Beschreibung
0 Class 1 Revision Revision of this object.

2 Max. Instance Maximum instance number of an
object currently created in this class
level of the device.

1-x Instance 3 Data Data
Attributes 4 Size Number of bytes in Attribute 3.
Tab.5.8  Assembly Object

Connection Manager Object (Class Code: 0x06)
Das Connection Manager Objekt dient zum Einrichten einer Verbindung und muss zwingend unterstiitzt

werden. Das Connection Manager Objekt wird nur einmal instanziiert.

TCP/IP Interface Object (Class Code: OxF5)
Das TCP/IP Objekt wird dazu verwendet ein TCP/IP Netzwerk zu konfigurieren. Beispielsweise IP-
Adresse, Subnetz-Maske und Gateway Adresse

Instance Attribut | Name Beschreibung
0 Class 1 Revision Revision of this object.

2 Max. Instance Maximum instance number of an
object currently created in this class
level of the device.

1 Instance 1 Status Interface status.
Attributes 2 Configuration Capacity Interface capability flags.

3 Configuration Control Interface control flags.

4 Physical Link Object Path to physical link object.

5 Interface Configuration TCP/IP network interface configura-
tion.

IP Address The device’s IP address.
Network Mask | The device’s network mask.
Gateway Default gateway address.
Address
Name Server Primary name server.
Name Server 2 | Secondary name server.
Domain Name |Default domain name.
6 Host Name Host Name
Tab.5.9  TCP/IP Interface Object
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Ethernet Link Object (Class Code: 0xF6)
Das Ethernet Link Objekt beinhaltet Linkspezifische Zahler und Statusinformationen fiir ein Ethernet

IEEE 802.3 Kommunikationsinterface. Jede Instanz eines Ethernet Link Objekts entspricht exakt einem
Ethernet IEEE 802.3 Kommunikationsinterface.

Instance Attribut | Name Beschreibung
0 Class 1 Revision Revision of this object.

2 Max. Instance Maximum instance number of an
object currently created in this class
level of the device.

3 Number of Instances Number of object instances currently
created at this class level of the de-
vice.

1-x Instance 1 Interface Speed Interface speed currently in use;
Attributes speed in Mbps (e. g. 0, 10, 100,
1000, usw.).

2 Interface Flags Interface status flags

3 Physikal Address MAC layer address.

4 Interface Counters Contains counters relevant to the re-
ceipt of packets on the interface.

5 Media Counters Media-specific counters.

6 Interface Control Configuration for physical interface.

Tab.5.10 Ethernet Link Object
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Device Level Ring Object (Class Code: 0x47)
Das DLR Objekt wird dazu verwendet ein Netzwerk mit der Ring Topologie entsprechend der DLR (De-

vice Level Ring) Spezifikation von EtherNet/IP zu konfigurieren.

Instance

Attribut

Name

Beschreibung

0

Class

1

Revision

Revision of this object.

1

Instance
Attributes

1

Network Topology

Current network topology mode
0 indicates ,,Linear”
1 indicates ,,Ring*

Network Status

Current status of network
0 indicates ,,Normal*
1 indicates ,,Ring Fault“
2 indicates ,,Unexpected Loop
Detected”
3 indicates ,,Partial Network
Fault*
4 indicates ,Rapid Fault/Restore
Cycle*

10

Active Supervisor Address

IP and/or MAC address of the active
ring supervisor.

12

Capability Flags

Describes the DLR capabilities of the

device.

Tab. 5.11

Device Level Ring Object
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QOS Object (Class Code: 0x48)
Das Qualtity of Service Objekt bietet Mechanismen an, die den Ubertragungsstream mit unterschiedli-
che Prioritaten belegen kann.

Instance Attribut | Name Beschreibung
0 Class 1 Revision Revision of this object.

2 Max. Instance Maximum instance number of an
object currently created in this class
level of the device.

1-x Instance 1 802.1Q Tag Enable Enables or disables sending 802.1Q
Attributes frames on CIP and IEEE 1588 mes-
sages.

4 DCCP Urgent DSCP value for CIP transport class
0/1 Urgent priority messages.

5 DCSP Scheduled DSCP value for CIP transport class
0/1 Scheduled priority messages.

6 High DSCP value for CIP transport class
0/1 High priority messages.

7 Low DSCP value for CIP transport class
0/1 low priority messages.

8 Explicit DSCP value for CIP explicit messages
(transport class 2/3 and UCMM).

Tab.5.12 QOS Object
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6 DeviceNet mit FHPP
6.1 Uberblick

Dieser Teil der Dokumentation beschreibt den Anschluss und die Konfiguration der Motorcontroller
CMMP-AS-...-M3 in einem DeviceNet-Netzwerk. Sie richtet sich an Personen, die bereits mit dem
Busprotokoll vertraut sind.

DeviceNet wurde von Rockwell Automation und der ODVA (Open DeviceNet Vendor Association) als
offener Feldbusstandard, basierend auf dem CAN-Protokoll entwickelt. DeviceNet gehort zu den CIP-
basierten Netzwerken. CIP (Common Industrial Protocol) bildet die Anwendungsschicht von DeviceNet
und definiert den Austausch von

— Expliziten Nachrichten mit niedriger Prioritdt z. B. zur Konfiguration oder Diagnose

— E/ANachrichten z. B. zeitkritische Prozessdaten

e Die Open DeviceNet Vendor Association (ODVA) ist die Nutzerorganisation fiir DeviceNet.
I Veroffentlichungen zur DeviceNet/CIP-Spezifikation finden Sie unter ODVA
(Open DeviceNet Vendor Association) = http://www.odva.org

DeviceNet ist ein maschinenorientiertes Netzwerk, welches fiir Verbindungen zwischen einfachen in-
dustriellen Gerdten (Sensoren, Aktoren) und (ibergeordneten Gerédten (Reglern) sorgt. DeviceNet be-
ruht auf dem CIP-Protokoll (Common Industrial Protocol) und teilt alle gemeinsamen Aspekte von CIP
mit Adaptionen, um die Framegrof3e von Nachrichten der von DeviceNet anzupassen. Fig. 6.1 zeigt ein
Beispiel eines typischen DeviceNet-Netzwerks.

nER

DeviceNet Teilnehmer oder Knoten Multiple-Port Tap

Abschlusswiderstand 121 Ohm
Fig. 6.1 DeviceNet-Netzwerk
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DeviceNet bietet:

— Eine kostengtinstige Losung fiir Netzwerke auf der Gerdteebene

—  Zugriff auf Informationen in Geraten auf niedriger Ebene

- Mdglichkeiten fiir Master/Slave und Peer-to-Peer

DeviceNet verfolgt zwei hauptsachliche Zielsetzungen:

— Transport von steuerungsorientierten Informationen, die mit Gerdten der niedrigen Ebene in
Verbindung stehen (E/A-Verbindung).

— Transport weiterer Informationen, welche indirekt mit dem geregelten System in Verbindung stehen,
wie Konfigurationsparameter (Explicit Messaging Connection).

6.1.1 E/A-Verbindung

Von DeviceNet werden einige Typen von I/0O-Verbindungen definiert. Mit FHPP werden

Poll Command /Response Message mit 16 Byte Input-Daten und 16 Byte Output-Daten unterstiitzt.
Dies bedeutet, dass der Master periodisch 16 Byte Daten an den Slave sendet und der Slave ebenso
mit 16 Byte antwortet.

6.1.2 Optionale Verwendung von FHPP+

Zusdtzlich zu den Steuer- und Statusbytes sowie dem FPC kénnen weitere E/A-Daten Uibertragen
werden =» Abschnitt C.2.

Dies wird tiber das FCT eingestellt (Seite Feldbus, Register FHPP+ Editor).

Die Bedeutung der Daten wird durch das Anwendungsprotokoll FHPP bestimmt.

6.1.3 Explicit Messaging

Das Explicit-Messaging-Protokoll wird verwendet, um Konfigurationsdaten zu transportieren und ein
System zu konfigurieren. Explicit Messaging wird ebenso verwendet, um eine |/0-Verbindung aufzu-
bauen. Explicit-Messaging-Verbindungen sind stets Point-to-Point-Verbindungen. Ein Endpunkt sendet
eine Anfrage, der andere Endpunkt erwidert mit einer Antwort. Dabei kann es sich um eine Erfolgsmel-
dung oder eine Fehlermeldung handeln.

Durch Explicit Messaging werden unterschiedliche Dienste ermdglicht. Die iiblichsten Dienste sind

— Explicit-Messaging-Verbindung 6ffnen,

— Explicit-Messaging-Verbindung schlieen,

— Get Single Attribute (Parameter lesen),

- Set Single Attribute (Parameter speichern).
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6.2 DeviceNet-Interface CAMC-DN

Die DeviceNet-Schnittstelle ist bei den Motorcontrollern CMMP-AS-...-M3 durch das Interface CAMC-DN
realisiert. Das Interface wird im Steckplatz Ext1 montiert. Der DeviceNet-Anschluss ist als 5-poliger
Open Connector ausgefiihrt.

6.2.1 Anzeige-und Bedienelemente am Interface CAMC-DN
Open Connector

(5-polig)
DeviceNet LED

(griin/rot)

(=]

Fig. 6.2 Anschluss- und Anzeigeelemente am DeviceNet-Interface

6.2.2 DeviceNet LED

Eine zweifarbige LED zeigt Informationen tiber das Geradt und den Kommunikationsstatus an. Sie wurde
als kombinierte Modul-/Netzwerkstatus (MSN)-LED ausgefiihrt. Die kombinierte Modul- und Netzwerk-
Status-LED liefert begrenzte Information tiber das Gerat und den Kommunikationsstatus.

LED Status Zeigt an:
ist aus Gerét ist nicht online Das Gerét hat die Initialisierung noch
nicht beendet oder hat keine Stromver-
sorgung.
blinkt griin Betriebsbereit und online, Das Gerét arbeitet in einem normalen
nicht verbunden oder Zustand und es ist online, ohne aufge-

Online und erfordert Inbetriebnahme baute Verbindung.

leuchtet griin Betriebsbereit und online, Verbunden Das Gerét arbeitet in einem normalen
Zustand und es ist online, mit aufge-
bauten Verbindungen.
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LED

Status

Zeigt an:

blinkt rot-griin

Kommunikation fehlgeschlagen und
einen Identify Comm Fault Request
erhalten

Das Gerét hat einen Netzwerkzugriffs-
fehler festgestellt und ist im Zustand
,Communication Faulted“. Das Gerat
hat daraufhin einen ,Identify Com-
munication Faulted Request“ erhalten
und angenommen.

Normales Verhalten wahrend der Inbe-
triebnahme.

blinkt rot

Geringfligiger Fehler
oder
Verbindung unterbrochen (Time-Out)

Behebbarer Fehler und / oder
mindestens eine E/A-Verbindung
befindet sich im Time-Out-Zustand.

leuchtet rot

Kritischer Fehler
oder
Kritischer Verbindungsfehler

Das Gerét hat einen nicht behebbaren
Fehler. Das Gerat hat einen Fehler fest-
gestellt, der eine Kommunikation im
Netzwerk unmoglich macht

(z. B. Bus-Off, doppelte MAC ID).

Tab. 6.1 DeviceNet LED

6.2.3 Steckerbelegung

Stecker Pin Nr. |Bezeichnung Wert Beschreibung
1 V+ 24V Versorgungsspannung CAN-Tranceiver
2 CAN-H Positives CAN-Signal (Dominant High)
3 Drain / Shield Schirmung
4 CAN-L Negiertes CAN-Signal (Dominant Low)
5 V- ov Bezugspotential CAN-Tranceiver

Tab. 6.2

Steckerbelegung: DeviceNet Interface

Neben den Kontakten CAN-L und CAN-H fiir den Netzwerkanschluss, sind 24 VDC an V+ und 0 VDC an V-
anzuschlieBen, um den CAN-Transceiver zu versorgen.
Mit dem Kontakt Drain / Shield wird die Kabelabschirmung verbunden.

Um die DeviceNet-Schnittstelle ordnungsgemas mit Ihrem Netzwerk zu verbinden, ziehen Sie bitte das
sehr detaillierte ,,Handbuch fiir Planung und Installation® (,,Planning and Installation Manual®) auf der
ODVA-Homepage zurate. Dort werden auch die unterschiedlichen Arten der Versorgung des Netzwer-
kes sehr detailliert dargestellt.
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6 DeviceNet mit FHPP

6.3 Konfiguration DeviceNet-Teilnehmer

Zur Herstellung einer funktionsfahigen DeviceNet-Anschaltung sind mehrere Schritte erforderlich.
Einige dieser Einstellungen sollten bzw. miissen vor der Aktivierung der DeviceNet-Kommunikation
ausgefiihrt werden. Dieser Abschnitt liefert eine Ubersicht iiber die auf Seiten des Slaves erforderli-
chen Schritte zur Parametrierung und Konfiguration. Da einige Parameter erst nach Speichern und
Reset des Controllers wirksam werden, wird empfohlen, zuerst die Inbetriebnahme mit dem FCT ohne
Anschluss an das DeviceNet vorzunehmen.

e Hinweise zur Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool finden Sie in der Hilfe zum

I geratespezifischen FCT-Plugln.

Bei der Projektierung der DeviceNet-Anschaltung muss der Anwender daher diese Festlegungen treffen.
Erst dann sollte die Parametrierung der Feldbus-Anbindung auf beiden Seiten erfolgen. Es wird empfoh-
len, zuerst die Parametrierung des Slaves durchzufiithren. Danach wird der Master konfiguriert. Bei
korrekter Parametrierung ist die Applikation sofort ohne Kommunikationsfehler bereit.

Folgendes Vorgehen wird empfohlen:
1. Einstellung des Offset der MAC ID und Aktivierung der Bus-Kommunikation {iber DIP-Schalter.

e Der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON / RESET einmalig gelesen.

I Anderungen der Schalterstellungen im laufenden Betrieb iibernimmt der CMMP-AS-...-M3
erst beim ndchsten RESET oder Neustart

2. Parametrierung und Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT).
Auflerdem folgende Einstellungen auf der Seite Feldbus:
— Bei MACIDs > 31: Basisadresse der MAC ID
— physikalische Einheiten (Register Faktoren Gruppe)
- optionale Verwendung von FPC und FHPP+ (Register FHPP+ Editor)

* Beachten Sie, dass die Parametrierung der DeviceNet-Funktionalitdt nach einem Reset
I nur erhalten bleibt, wenn der Parametersatz des Motorcontrollers gesichert wurde.

3. Konfiguration des DeviceNet-Masters =» Abschnitt 6.4.
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6.3.1 Einstellung der MAC ID mit DIP-Schalter und FCT
Jedem Gerdt im Netzwerk muss eine eindeutige MAC ID zugeordnet werden. Die Einstellung der MAC ID

kann {iber die DIP-Schalter 1 ... 5 auf dem Modul im Steckplatz Ext3 und im FCT eingestellt werden.

i Die resultierende MAC ID setzt sich zusammen aus der Basisadresse (FCT) und dem Offset

(DIP-Schalter).
Zuldssige Werte fiir die MAC ID liegen im Bereich 0 ... 63.

Einstellung des Offset der MAC ID mit DIP-Schalter

Mit dem DIP-Schalter 1 ... 5 kann eine MAC ID im Bereich 0 ... 31 eingestellt werden. Der {iber DIP-
Schalter 1...5 eingestellte Offset der MAC ID wird im Programm FCT auf der Seite Feldbus im Register
Betriebsparameter angezeigt.

DIP-Schalter Wert Beispiel
i ON OFF Wert
[ 1 1 0 ON 1
|-
== 2 2 0 OFF 0

- 3 0 OFF 0
|-
] 4 8 0 ON 8
== 5 16 0 ON 16

Summe 1...5 = MACID 0..310 25

1) Eine MAC ID grofer 31 muss mit dem FCT eingestellt werden.
Tab. 6.3 Einstellung des Offset der MAC ID

Einstellung der Basisadresse der MAC ID mit FCT

Mit dem Festo Configuration Tool (FCT) wird die MAC ID auf der Seite Feldbus im Register Betriebspa-
rameter als Basisadresse eingestellt.

Default-Einstellung = 0 (das bedeutet Offset = MAC ID).

i Wird eine MAC ID grofBer 63 eingestellt, wird der Wert automatisch auf 63 gesetzt.
6.3.2 Einstellung der Ubertragungsrate mittels DIP-Schalter

Die Ubertragungsrate muss mit DIP-Schalter 6 und 7 auf dem Modul in Steckplatz Ext3 vorgenommen
werden. Der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON / RESET einmalig gelesen. Anderungen der
Schalterstellung im laufenden Betrieb ibernimmt der CMMP-AS-...-M3 erst beim ndchsten RESET.

Ubertragungsrate DIP-Schalter 6 DIP-Schalter 7
125 [Kbit/s] [OFF OFF
250 [Kbit/s] [ON OFF
500 [Kbit/s] [OFF ON
500 [Kbit/s] [ON ON

Tab. 6.4 Einstellung der Ubertragungsrate
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6.3.3 Aktivierung der DeviceNet-Kommunikation

Nach der Einstellung der MAC ID und der Ubertragungsrate kann die DeviceNet-Kommunikation ak-
tiviert werden. Bitte denken Sie daran, dass die oben erwahnten Parameter nur gedndert werden
kénnen, wenn das Protokoll deaktiviert ist.

DeviceNet-Kommunikation DIP-Schalter 8
Deaktiviert OFF
Aktiviert ON

Tab. 6.5 Aktivierung der DeviceNet-Kommunikation

Bitte beachten Sie, dass die Aktivierung der DeviceNet-Kommunikation nur zur Verfiigung steht, nach-
dem der Parametersatz (das FCT-Projekt) gespeichert und ein Reset durchgefiihrt wurde.

6.3.4 Einstellung der physikalischen Einheiten (Faktoren-Gruppe)

Damit ein Feldbus-Master Positions-, Geschwindigkeits- und Beschleunigungsdaten in physikalischen
Einheiten (z. B. mm, mm/s, mm/s2) mit dem Motorcontroller austauschen kann, miissen diese {iber die
Faktoren-Gruppe parametriert werden =» Abschnitt A.1.

Die Parametrierung kann tiber FCT oder den Feldbus erfolgen.

6.3.5 Einstellung der optionalen Verwendung von FPC und FHPP+

Zusatzlich zu den Steuer- und Statusbytes sowie dem FPC kénnen weitere E/A-Daten {ibertragen
werden =» Abschnitte C.1 und C.2.

Dies wird (iber das FCT eingestellt (Seite Feldbus, Register FHPP+ Editor).
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6.4 Elektronisches Datenblatt (EDS)

Zur Konfiguration des DeviceNet-Masters kénnen Sie eine EDS-Datei verwenden.
Die EDS-Datei ist auf der dem Motorcontroller beigelegten CD-ROM enthalten.

EDS-Dateien

I Die aktuellsten Versionen finden Sie unter = www.festo.com

Beschreibung

CMMP-AS-...-M3_2p11.eds

Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 mit Protokoll ,,FHPP*
(statisch fiir Beckhoff SPS)

CMMP-AS-...-M3_2p11_RS.eds

Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 mit Protokoll ,,FHPP*
(modular fiir Rockwell SPS)

Tab. 6.6 EDS-Dateien fiir FHPP mit DeviceNet

Die Art und Weise wie Sie lhr Netzwerk konfigurieren, hangt von der verwendeten Konfigurationssoft-
ware ab. Befolgen Sie die Anweisungen des Steuerungsherstellers zur Registrierung der EDS-Datei des

Motorcontrollers.

Dieses Kapitel beschreibt nur das implementierte DeviceNet-Objektmodell, d. h. wie auf den FHPP-Pa-
rameter {iber DeviceNet zugegriffen werden kann.

Datentypen

Die folgenden Datentypen entsprechend der DeviceNet-Spezifikation werden verwendet:
Typ Signiert Unsigniert

8 bit SINT USINT

16 bit INT UINT

32 bit DINT UDINT

Tab. 6.7  Datentypen

Device Data Object (Object Class ID , Number of Instances )
Dieses Objekt liefert Informationen zur Identifizierung eines Gerats.

Object class ID: 100
Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU (Typ

Version Manufacturer hardware version 0x01 100,1 UINT
Firmware version 0x02 101,1 UINT
Version FHPP 0x03 102,1 UINT
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Zuordnung Name Attribut FHPP-PNU |Typ
Identifikation Project identifier 0x07 113,1 UDINT
Serial number controller 0x08 114,1 UDINT
Manufacturer device name 0x09 120,1 SHORT_STRING
User device name 0x0A 121,1 SHORT_STRING
Drive manufacturer 0x0B 122,1 SHORT_STRING
http address manufacturer 0x0C 123,1 SHORT_STRING
Festo order number 0x0D 124,1 SHORT_STRING
1/0 Control + FCT Control OxOE 125,1 USINT
Datenspeicher- Data Memory Control: Load default |0x14 127,1 USINT
Steuerung Data Memory Control: Save 0x15 127,2 USINT
Data Memory Control: SW-Reset 0x16 127,3 USINT
Encoder Data Memory Control 0x19 127,6 USINT
Tab. 6.8 Device Data Object

Process Data Object

Dieses Objekt liefert Anforderung und Istwerte fiir Position, Geschwindigkeit und Drehmoment.
AuBerdem kdnnen die digitalen Inputs und Outputs kontrolliert werden.

Object Class ID: 103

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
Position Position: Actual value 0x01 300,1 DINT
Position: Setpoint 0x02 300,2 DINT
Position: Actual deviation 0x03 300,3 DINT
Drehmoment Torque: Actual value, ,mNm* 0x04 301,1 DINT
Torque: Setpoint, ,mNm* 0x05 301,2 DINT
Torque: Actual deviation 0x05 301,3 DINT
Digitale Dig. Inputs: DINO...7 0x0A 303,1 USINT
Ein- / Ausgédnge Dig. Inputs: DIN 8...11 0x0B 303,2 USINT
Dig. inputs: EA88_1: DIN1...8 0x0C 303,4 USINT
Dig. Outputs: DOUTO ... 3 0x14 304,1 USINT
Dig. outputs: EA88_1: DOUT1...8 0x15 304,3 USINT
Satzsteuerung Demand record number 0x20 400,1 USINT
Actual record number 0x21 400,2 USINT
Record status byte 0x22 400,3 USINT
Betriebs- Operating hour meter, ,,s“ 0x23 305,3 UDINT
stundenzahler
Geschwindigkeit Velocity: Actual value 0x24 310,1 DINT
Velocity: Demand value 0x25 310,2 DINT
Velocity: Actual deviation 0x26 310,3 DINT
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Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Restweg Remaining distance for remaining 0x38 1230,1 UDINT
distance message

Status State signal outputs 0x3A 311,1 UDINT

Meldeausgénge Trigger state 0x3B 311,2 UDINT

Sonstige Torque feed forward 0x64 1080,1 DINT

Achsparameter Setup speed 0x65 1081,1 USINT
Speed override 0x65 1082,1 USINT

Tab. 6.9 Process Data Object

Project Data Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen, d. h. gemeinsame Parameter fiir alle Geradte einer Maschine.
Object Class ID: 105

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
Allgemeine Project zero point 0x01 500,1 DINT
Projektdaten Negative position limit 0x02 501,1 DINT
Positive position limit 0x03 501,2 DINT
Max. speed 0x04 502,1 UDINT
Max. acceleration 0x05 503,1 UDINT
Max. jerkfree filter time, ,,ms* 0x07 505,1 UDINT
Teachen Teach target 0x14 520,1 USINT

Tab.6.10 Project Data Object

Jog Mode Object

Dieses Objekt liefert Informationen {iber den Tippbetrieb.
Object Class ID: 105

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Tippbetrieb Jog mode: Speed slow (phase 1) Ox1E 530,1 DINT
Jog mode: Speed fast (phase 2) Ox1F 531,1 DINT
Jog mode: Acceleration 0x20 532,1 UDINT
Jog mode: Deceleration 0x21 533,1 UDINT
Jog mode: Time for phase 1, ,,ms* 0x22 534,1 UDINT

Tab. 6.11 Jog Mode Object
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Direct Mode Position Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen iiber den Direktbetrieb Positionsregelung.
Object Class ID: 105

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
Direct mode position | Direct mode pos: 0x28 540,1 DINT
Base speed
Direct mode pos: 0x29 541,1 UDINT
Acceleration
Direct mode pos: 0x2A 542,1 UDINT
Deceleration
Direct mode pos: Ox2E 546,1 UDINT
Jerkfree filtertime, "ms*
Tab.6.12 Direct Mode Position Object
Direct Mode Torque Object
Dieses Objekt liefert Projektinformationen {iber den Direktbetrieb Drehmoment.
Object Class ID: 105
Number of Instances: 1
Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
Direct mode torque Direct mode torque: 0x32 550,1 UDINT
Base torque ramp, ,mNm/s“
Direct mode torque: 0x34 552,1 UINT
Force target window, ,mNm*
Direct mode torque: 0x35 553,1 UINT
Time window, ,,ms“
Direct mode torque: 0x36 554,1 UDINT
speed limit

Tab. 6.13  Direct Mode Torque Object
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Direct Mode Speed Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen tiber den Direktbetrieb Drehzahlregelung.
Object Class ID: 105

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
Direct mode speed Direct mode speed: 0x3C 560,1 UDINT
Base speed ramp
Direct mode speed: 0x3D 561,1 UINT
Velocity window
Direct mode speed: Ox3E 562,1 UINT
Velocity window time, ,,ms*
Direct mode speed: Ox3F 563,1 UINT
Velocity threshold
Direct mode speed: 0x40 564,1 UINT
Velocity threshold time, ,,ms*
Direct mode speed: Ox41 565,1 UDINT
Torque limit, ,mNm*“

Tab. 6.14 Direct Mode Speed Object

Direct Mode General Object

Dieses Objekt liefert allgemeine Projektinformationen {iber den Direktbetrieb.
Object Class ID: 105

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU (Typ
Direct mode general |Direct mode general: 0x50 580,1 SINT
Torque limit selector
Direct mode general: 0x51 581,1 UDINT
Torque limit, ,mNm*“

Tab.6.15 Direct Mode General Object
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Axis Parameter Object

Dieses Objekt liefert Achsinformationen, d. h. Parameter fiir ein einzelnes Gerét einer Maschine.

Object Class ID: 107
Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Mechanik Polarity 0x01 1000,1 USINT
Encoder resolution: Increments 0x02 1001,1 UDINT
Encoder resolution: Motor revolutions | 0x03 1001,2 UDINT
Gear ratio: Motor revolutions 0x04 1002,1 UDINT
Gear ratio: Shaft revolutions 0x05 1002,2 UDINT
Feed constant: Feed 0x06 1003,1 UDINT
Feed constant: Shaft revolutions 0x07 1003,2 UDINT
Position factor: Numerator 0x08 1004,1 UDINT
Position factor: Divisor 0x09 1004,2 UDINT
Axis parameter: X2A gear numerator 0x0B 1005,2 DINT
Axis parameter: X2A gear divisor 0x0C 1005,3 DINT
Velocity encoder factor: Numerator OxOF 1006,1 UDINT
Velocity encoder factor: Divisor 0x10 1006,2 UDINT
Acceleration factor: Numerator 0x11 1007,1 UDINT
Acceleration factor: Divisor 0x12 1007,2 UDINT

Tab. 6.16  Axis Parameter Object

Homing Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen iiber die Referenzfahrt.

Object Class ID: 107

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Homing Offset axis zero point 0x14 1010,1 DINT
Homing method 0x15 1011,1 SINT
Homing: Speed (Search for switch) 0x16 1012,1 UDINT
Homing: Speed (Search for zero) 0x17 1012,2 UDINT
Homing: Acceleration 0x18 1013,1 UDINT
Homing required 0x19 1014,1 USINT
Homing max. Torque, ,,%" 0x1A 1015,1 USINT

Tab.6.17 Homing Object
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Controller Parameters Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen tiber den Controller.
Object Class ID: 107

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
Reglerparameter Halt option code Ox1E 1020,1 UINT
Position window 0x20 1022,1 UDINT
Position window time, ,,ms* 0x21 1023,1 UINT
Gain position controller 0x22 1024,18 UINT
Gain speed controller 0x23 1024,19 UINT
Time speed controller, ,,us* 0x24 1024,20 UINT
Gain current controller 0x25 1024,21 UINT
Time current controller ,pus* 0x26 1024,22 UINT
Save position 0x28 1024,32 UINT
Motor-Daten Festo serial number + 0x2C 1025,1 UDINT
motor's serial number
12t time motor, ,,ms“ 0x2D 1025,3 UINT
Antriebs-Daten Power stage temperature 0x31 1026,1 UDINT
Max. power stage temperature 0x32 1026,2 UDINT
Nominal motor current, ,,mA* 0x33 1026,3 UDINT
Current limit 0x34 1026,4 UDINT
(per mille nominal motor current)
Controller serial number 0x37 1026,7 UDINT

Tab. 6.18 Controller Parameters Object

Electronical Identification Plate Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen {iber das Elektronische Typenschild.
Object Class ID: 107

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Typenschilddaten Max. current 0x40 1034,1 UINT
Motor rated current, ,,mA* 0x41 1035,1 UDINT
Motor rated torque, ,mNm“ 0x42 1036,1 UDINT
Torque constant, ,mNm/A“ 0x43 1037,1 UDINT

Achsparameter Following error window 0x48 1044,1 UDINT

Schleppfehler- - -

. Following error timeout, ,,ms* 0x49 1045,1 UINT

Uberwachung

Tab.6.19 Electronical Identification Plate Object
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Stand Still Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen iiber die Stillstandsiiberwachung.
Object Class ID: 107

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Stillstands- Position demand value Ox44 1040,1 DINT

tiberwachung Position actual value 0x45 1041,1 DINT
Standstill position window 0x46 1042,1 UDINT
Standstill timeout, ,,ms* 0x47 1043,1 UINT

Tab.6.20  Stand Still Object

Fault Buffer Administration Parameters Object

Dieses Objekt liefert Projektinformationen iiber den Diagnosespeicher.

Object Class ID: 102

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Fehler Error buffer: 0x01 204,1 USINT
Incoming/outgoing error
Error buffer: 0x02 204,2 USINT
Resolution time stamp
Error buffer: 0x04 204,4 USINT
Number of entries

Warnungen Warning buffer: 0x05 214,1 USINT
Incoming/outgoing warning
Warning buffer: 0x06 214,2 USINT
Resolution time stamp
Warning buffer: 0x08 214,4 USINT
Number of entries

Tab.6.21 Fault Buffer Administration Parameters Object
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Error Record List Object

Dieses Objekt stellt die Fehlerspeicher dar.

Fiir jeden Sub-Index (x) von 1 ... 32 steht eine eigene Objektgruppe zur Verfiigung.
Object Class ID: 101

Number of Instances: 32

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Diagnosespeicher Diagnosis 0x01 200,x USINT
Error number 0x02 201,x UINT
Time stamp ,,s“ 0x03 202,x UDINT
Additional information 0x04 203,x UDINT

Tab. 6.22  Error Record List Object

Warning Record List Object

Dieses Objekt stellt die Warnungsspeicher dar.

Fiir jeden Sub-Index (x) von 1 ... 16 steht eine eigene Objektgruppe zur Verfiigung.
Object Class ID: 108

Number of Instances: 16

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Warnungsspeicher Diagnosis 0x01 210,x USINT
Warning number 0x02 211,x UINT
Time stamp ,,5“ 0x03 212, UDINT
Additional information 0x04 213,x UDINT

Tab.6.23  Warning Record List Object
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Recordlist Object

Dieses Objekt stellt die Datensatzliste dar. Datensdtze kdnnen automatisch ausgefiihrt werden und
auch miteinander verkniipft werden.

Fiir jeden Sub-Index (x) von 1 ... 250 steht eine eigene Objektgruppe zur Verfligung.

Object Class ID: 104

Number of Instances: 250

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ

Satzdaten Record Control Byte 1 0x01 401,x USINT
Record Control Byte 2 0x02 402,x USINT
Setpoint 0x04 404, DINT
Velocity 0x06 406,x UDINT
Acceleration 0x07 407,x UDINT
Deceleration 0x08 408,x UDINT
Speed limit (in torque control) 0x0C 412,x UDINT
Jerkfree filtertime, ,,ms* 0x0D 413,x UDINT
Following Position 0x10 416,x USINT
Torque limitation ,mNm*“ 0x12 418,x UDINT
CAM disk number 0x13 419,x USINT
Remaining distance for message 0x14 420,x UDINT
Record Control Byte 3 0x15 421,x USINT

Tab. 6.24 Recordlist Object

FHPP+ Data

Dieses Objekt stellt die Ausgangs- und Eingangsdaten der Steuerung dar .

Fiir jeden Sub-Index (x) von 1 ... 10 steht eine eigene Objektgruppe zur Verfiigung.
Object Class ID: 115

Number of Instances: 16

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
FHPP+ Data FHPP_Receive_Telegram 0x01 40,x UDINT
FHPP_Respond_Telegram 0x02 41,x UDINT

Tab. 6.25 FHPP+ Data List Object

FHPP+ Status

Dieses Objekt stellt die Status der FHPP+-Daten dar.
Object Class ID: 116

Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
FHPP+ Status FHPP_Rec_Telegram_State 0x01 42,1 UDINT
FHPP_Resp_Telegram_State 0x01 43,1 UDINT

Tab. 6.26  FHPP+ Status List Object
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Safety

DeviceNet mit FHPP

Dieses Objekt stellt den Sicherheitsstatus des Motorcontrollers dar.

Object Class ID: 107
Number of Instances: 1

Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU |Typ
Safety Status safety state 0x01 280,0 UDINT
Tab.6.27 Safety Status List Object
Operation Data
Dieses Objekt stellt die Funktionsdaten der Kurvenscheiben-Funktion dar.
Object Class I1D: 113
Number of Instances: 1
Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU (Typ
Kuvenscheiben-Num- | Cam disk number 0x01 700,1 USINT
mer Position: Setpoint virtual master 0x03 300,4 DINT
Synchronisation Sync.: Input configuration 0x0B 710,1 UDINT
Sync.: Gear ratio (Motor Revolutions) 0x0C 711,1 UDINT
Sync.: Gear ratio (Shaft Revolutions) 0x0D 711,2 UDINT
Encoder Encoder emulation: 0x15 720,1 UDINT
Output configuration
Trigger Position trigger control Ox1F 730,1 UDINT
Tab. 6.28 Operation Data List Object
Trigger Parameters
Dieses Objekt stellt die Triggerinformationen dar.
Fiir jeden Sub-Index (x) von 1 ... 4 steht eine eigene Objektgruppe zur Verfiigung.
Object Class ID: 114
Number of Instances: 4
Zuordnung Name Attribut | FHPP-PNU (Typ
Trigger Parameter Position trigger low 0x20 731,x DINT
Position trigger high 0x21 732,x DINT
Rotor Position trigger high 0x22 733,x DINT
Rotor Position trigger high 0x23 734,x DINT

Tab. 6.29 Trigger Parameters List Object
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7 EtherCAT mit FHPP
7.1 Uberblick

Dieser Teil der Dokumentation beschreibt den Anschluss und die Konfiguration der Motorcontroller
CMMP-AS-...-M3 in einem EtherCAT-Netzwerk. Sie richtet sich an Personen, die bereits mit dem Buspro-
tokoll vertraut sind.

Das Feldbussystem EtherCAT bedeutet "Ethernet for Controller and Automation Technology" und
wurde von der Fa. Beckhoff Industrie entwickelt. Es wird von der internationalen Organisation EtherCAT
Technology Group (ETG) betreut und unterstiitzt und ist als offene Technologie konzeptioniert, die
durch die International Electrotechnical Commission (IEC) genormt ist.

EtherCAT ist ein auf Ethernet basierendes Feldbussystem und setzt neue Geschwindigkeitsstandards
und ist dank flexibler Topologie (Linie, Baum, Stern) und einfacher Konfiguration wie ein Feldbus zu
handhaben.

Das EtherCAT-Protokoll wird mit einem speziellen genormten Ethernettyp direkt im Ethernet-Frame
gemdf |IEEE802.3 transportiert. Broadcast, Multicast und Querkommunikation zwischen den Slaves
sind moglich.

Abkiirzung Bedeutung

CoE CANopen over EtherCAT-Protokoll
ESC EtherCAT Slave Controller

PDI Process Data Interface

Tab.7.1 EtherCAT-spezifische Abkiirzungen
e Festo unterstiitzt beim CMMP das CoE-Protokoll (CANopen over EtherCAT) mit dem FPGA
I ESC20 der Firma Beckhoff. Als Datenprofile werden DS402 und FHPP unterstitzt.

Kenndaten des EtherCAT-Interface CAMC-EC

Das EtherCAT-Interface besitzt folgende Leistungsmerkmale:

— Mechanisch vollintegrierbar in die Motorcontroller der Serie CMMP-AS-...-M3

— EtherCAT entsprechend IEEE-802.3u (100Base-TX) mit 100Mbps (vollduplex)

— Stern- und Linientopologie

— Steckverbinder: RJ45

— Potentialgetrennte EtherCAT-Schnittstelle

— Kommunikationszyklus : min. 1 ms

— Max. 127 Slaves

— EtherCAT-Slave-Implementierung basiert auf dem FPGA ESC20 der Fa. Beckhoff
— Unterstiitzung des Merkmales ”Distributed Clocks” zur zeitlich synchronen Sollwertiibernahme
— LED-Anzeigen fiir Betriebsbereitschaft und Link-Detect

- SDO-Kommunikation entsprechend CANopen CiA 402 = Beschreibung CiA 402
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7.2 EtherCAT-Interface CAMC-EC

Die EtherCAT-Schnittstelle ist bei den Motorcontrollern CMMP-AS-...-M3 durch das optionale Interface
CAMC-EC realisiert. Das Interface wird in Steckplatz Ext2 montiert. Der EtherCAT-Anschluss ist in Form
von zwei RJ45-Buchsen am Interface CAMC-EC ausgefiihrt.

7.2.1 Anschluss- und Anzeigeelemente
LED 1 (Port 1, Run) -
LED 2 (Port 2)

Schnittstelle X1 (Port 1) OO0
Schnittstelle X2 (Port 2)

o

Fig.7.1 Anschluss- und Anzeigeelemente am EtherCAT-Interface

Das EtherCAT-Interface CAMC-EC erlaubt die Anbindung des Motorcontrollers CMMP an das Feldbussy-
stem EtherCAT. Die Kommunikation {iber das EtherCAT-Interface (IEEE 802.3u) erfolgt mit einer Ether-
CAT-Standard-Verkabelung.

7.2.2 EtherCAT LEDs
Die EtherCAT LEDs zeigt den Kommunikationsstatus an.
LED Status: Bedeutung:
LED 1 Aus Keine Verbindung an Port 1
Leuchtet Rot Verbindung aktiv an Port 1
Leuchtet Griin Run
LED 2 Aus Keine Verbindung an Port 2
Leuchtet Rot Verbindung aktiv an Port 2

Tab. 7.2 EtherCAT LEDs
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7.23 Steckerbelegung und Kabelspezifikationen
Ausfiihrung der Steckverbinder X1 und X2
RJ45-Buchsen Funktion
X1 (RJ45-Buchse oben) Uplink zum Master oder einem vorherigen Teilnehmer einer linienfor-
migen Verbindung (z. B. mehrere Motorcontroller)
X2 (RJ45-Buchse unten) Uplink zum Master, Ende einer linienférmigen Verbindung oder An-
schluss weiterer nachgeordneter Teilnehmer

Tab. 7.3 RJ45-Buchsen

Belegung der Steckverbinder X1 und X2

Pin Spezifikation
1 Empfangersignal- (RX-) Adernpaar 3
2 Empfangersignal+ (RX+) Adernpaar 3
——8 3 Sendesignal- (TX-) Adernpaar 2
—
— 4 - Adernpaar 1
—
— 5 - Adernpaar 1
1 6 Sendesignal+ (TX+) Adernpaar 2
7 - Adernpaar 4
8 - Adernpaar 4

Tab. 7.4 Belegung der Steckverbinder X1 und X2

Spezifikation EtherCAT-Interface

Wert Funktion
EtherCAT-Interface, Signalpegel 0..2,5VDC
EtherCAT-Interface, Differenzspannung 1,9..2,1VDC

Tab. 7.5 RJ45-Buchsen

Art und Ausfiihrung des Kabels
Die Verkabelung erfolgt mit geschirmten Twisted-Pair-Kabeln STP, Cat.5.
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Die aufgefiihrten Kabelbezeichnungen beziehen sich auf Kabel der Firmen LAPP und Liitze. Sie haben
sich in der Praxis bewahrt und befinden sich in vielen Applikationen erfolgreich im Einsatz. Es sind aber
auch vergleichbare Kabel anderer Hersteller verwendbar.

Leitungsldange Bestellnummer
EtherCAT-Kabel von der Firma LAPP
0,5m 90PCLC50000
Im 90PCLC500010
2m 90PCLC500020G
5m 90PCLC500050G
EtherCAT-Kabel von der Firma Liitze
0,5m 192000

Im 19201

5m 19204

Tab.7.6 EtherCAT-Kabel

Aufgrund der sehr hohen moglichen Baudraten empfehlen wir ausschliefilich die Verwen-
dung der standardisierten Kabel und Steckverbinder. Diese sind teilweise mit zuséatzlichen
Diagnosemadglichkeiten versehen und erleichtern im Storungsfall die schnelle Analyse der
Feldbus-Schnittstelle.

Folgen Sie beim Aufbau des EtherCAT-Netzes unbedingt den Ratschldgen der gdngigen
Literatur bzw. den nachfolgenden Informationen und Hinweisen, um ein stabiles, sto-
rungsfreies System zu erhalten. Bei einer nicht sachgeméafien Verkabelung kénnen wah-
rend des Betriebs Stérungen auf dem EtherCAT-Bus auftreten, die dazu fiihren, dass der
Motorcontroller CMMP aus Sicherheitsgriinden mit einem Fehler abschaltet.

i Fehler durch ungeeignete Bus-Kabel

Bus-Terminierung
Es werden keine externen Busterminierungen benoétigt. Das EtherCAT-Interface tiberwacht seine beiden
Ports und schlief3t den Bus selbstandig ab (Loop-back-Funktion).
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7.3 Konfiguration EtherCAT-Teilnehmer

Zur Herstellung einer funktionsfahigen EtherCAT-Anschaltung sind mehrere Schritte erforderlich. Dieser
Abschnitt liefert eine Ubersicht iiber die auf Seiten des Slaves erforderlichen Schritte zur Parame-
trierung und Konfiguration. Da einige Parameter erst nach Speichern und Reset des Controllers wirksam
werden, wird empfohlen, zuerst die Inbetriebnahme mit dem FCT ohne Anschluss an den EtherCAT-Bus
vorzunehmen.

i Hinweise zur Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool finden Sie in der Hilfe zum

geratespezifischen FCT-Plugln.

Bei der Projektierung der EtherCAT-Anschaltung muss der Anwender daher diese Festlegungen treffen.
Erst dann sollte die Parametrierung der Feldbus-Anbindung auf beiden Seiten erfolgen. Es wird empfoh-
len, zuerst die Parametrierung des Slaves durchzufiithren. Danach wird der Master konfiguriert. Bei
korrekter Parametrierung ist die Applikation sofort ohne Kommunikationsfehler bereit.

Folgendes Vorgehen wird empfohlen:
1. Aktivierung der Bus-Kommunikation tiber DIP-Schalter.

e Der Zustand der DIP-Schalter wird bei Power-ON / RESET einmalig gelesen.

I Anderungen der Schalterstellungen im laufenden Betrieb iibernimmt der CMMP-AS-...-M3
erst beim ndchsten RESET oder Neustart

2. Parametrierung und Inbetriebnahme mit dem Festo Configuration Tool (FCT).
Auflerdem folgende Einstellungen auf der Seite Feldbus:
- Zykluszeit Festo FHPP (Register Betriebsparameter)
— Protokoll Festo FHPP (Register Betriebsparameter)
- physikalische Einheiten (Register Faktoren-Gruppe)
optionale Verwendung von FHPP+ (Register FHPP+ Editor)

Beachten Sie, dass die Parametrierung der EtherCAT-Funktionalitdt nach einem Reset nur
erhalten bleibt, wenn der Parametersatz des Motorcontrollers gesichert wurde.

3. Konfiguration des EtherCAT-Masters =» Abschnitt 7.4.

7.3.1 Aktivierung der EtherCAT-Kommunikation mit DIP-Schalter
EtherCAT-Kommunikation DIP-Schalter 8
Deaktiviert OFF
Aktiviert ON

Tab. 7.7 Aktivierung der EtherCAT-Kommunikation
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7.3.2 Einstellung der physikalischen Einheiten (Faktoren-Gruppe)

Damit ein Feldbus-Master Positions-, Geschwindigkeits- und Beschleunigungsdaten in physikalischen
Einheiten (z. B. mm, mm/s, mm/s2) mit dem Motorcontroller austauschen kann, miissen diese iiber die
Faktoren-Gruppe parametriert werden =» Abschnitt A.1.

Die Parametrierung kann tiber FCT oder den Feldbus erfolgen.

733 Einstellung der optionalen Verwendung von FPC und FHPP+

Zusatzlich zu den Steuer- und Statusbytes sowie dem FPC kénnen weitere E/A-Daten {ibertragen
werden =» Abschnitt C.2.

Dies wird tiber das FCT eingestellt (Seite Feldbus, Register FHPP+ Editor).
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7.4 FHPP mit EtherCAT

Die FHPP Daten werden fiir die CANopen-Kommunikation jeweils auf mehrere Prozessdaten-Objekte
aufgeteilt. Das Mapping wird durch die Parametrierung mit dem FCT automatisch festgelegt (Seite
Feldbus, Register FHPP+ Editor).

Unterstiitzte Prozess- |Parame- PDO-Zu- Datenmapping der FHPP-Daten
daten-Objekte trierung? | ordnung
TxPDO 1 Standard 0x0001 FHPP Standard
8 Byte Steuerdaten
TxPDO 2 optional 0x0002 FPC-Parameterkanal
oder Anforderung zum Lesen/Schreiben von FHPP-
Parameterwerten
optional 0x0003 FHPP+ Daten
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
TxPDO 3 optional 0x0004 FHPP+ Daten
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
TxPDO 4 optional 0x0005 FHPP+ Daten
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
RxPDO 1 Standard 0x0010 FHPP Standard
8 Byte Statusdaten
RxPDO 2 optional 0x0011 FPC-Parameterkanal
oder Ubertragen von angeforderten FHPP-Parame-
terwerten
optional 0x0012 FHPP+ Daten
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
RxPDO 3 optional 0x0013 FHPP+ Daten
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten
RxPDO 4 optional 0x0014 FHPP+ Daten
Mapping = 8 Byte FHPP+ Daten

1) Optional, wenn iiber das FCT parametriert (Feldbus — FHPP+ Editor)
Tab. 7.8 Zyklische Prozessdaten-Objekte
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7.5 Konfiguration EtherCAT-Master

Um EtherCAT-Slave-Gerdte einfach an einen EtherCAT-Master anbinden zu kénnen, muss fiir jedes

EtherCAT-Slave-Gerét eine Beschreibungsdatei vorliegen. Diese Beschreibungsdatei ist vergleichbar

mit den EDS-Dateien fiir das CANopen-Feldbussystem oder den GSD-Dateien fiir Profibus. Im Gegen-

satz zu diesen ist die EtherCAT-Beschreibungsdatei im XML-Format gehalten, wie es haufig bei Internet-

und Webanwendungen benutzt wird und enthalt Informationen zu folgenden Merkmalen des EtherCAT-

Slave-Gerétes:

— Informationen zum Hersteller des Gerates

- Name, Typ und Versionsnummer des Gerates

- Typ und Versionsnummer des zu verwendenden Protokolls fiir dieses Gerét (z. B. CANopen over
Ethernet, ...)

— Parametrierung des Gerdtes und Konfiguration der Prozessdaten

In dieser Datei ist die komplette Parametrierung des Slave, inklusive Parametrierung des Sync-Mana-

gers und der PDOs, enthalten. Aus diesem Grund kann eine Anderung der Konfiguration des Slave liber

diese Datei geschehen.

Die XML-Datei ist auf einer dem Motorcontroller beigelegten CD-ROM enthalten.
XML-Datei Beschreibung
Festo_CMMP-AS_V3p0.xml Motorcontroller CMMP-AS-...-M3

Tab.7.9  XML-Datei

i Die aktuellste Version finden Sie unter: = www.festo.com

Um es dem Anwender zu ermdglichen, diese Datei an seine Applikation anzupassen, wird ihr Inhalt hier
genauer erklart.

In der verfligbaren Gerdtebeschreibungsdatei werden sowohl das CiA 402-Profil als auch das FHPP-Pro-
fil iber separat anwahlbare Module unterstiitzt.

7.5.1 Grundsitzlicher Aufbau der XML-Gerdtebeschreibungsdatei

Die EtherCAT-Gerdtebeschreibungsdatei ist im XML-Format gehalten. Dieses Format hat den Vorteil,
dass es mit einem Standard-Texteditor gelesen und editiert werden kann. Eine XML-Datei beschreibt
dabei immer eine Baumstruktur. In ihr sind einzelne Zweige durch Knoten definiert. Diese Knoten haben
eine Anfangs- und Endmarkierung. Innerhalb eines Knotens kénnen beliebig viele Unterknoten enthal-
ten sein.

BEISPIEL: Grobe Erlduterung des grundsatzlichen Aufbaus einer XML Datei:
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<EtherCATInfo Version=%“0.2">
<Vendor>
<Id>#x1D</Id>
<Name>Festo AG</Name>
<ImageDatalo6ox14>424DD60200...... </ImageDatal6ox14>
</Vendor>
<Descriptions>
<Groups>
<Group SortOrder=“1“>
<Type>Festo Electric-Drives</Type>
<Name LcId=“1033“>Festo Electric-Drive</Name>
</Group>
</Groups>
<Devices>
<Device Physics=%“YY"“>
</Device>
</Devices>
</Descriptions>
</EtherCATInfo>
Fir den Aufbau einer XML-Datei miissen folgende kurze Regeln eingehalten werden:
— Jeder Knoten hat einen eindeutigen Namen.
- Jeder Knoten wird geéffnet mit <Knotenname> und geschlossen mit </Knotenname>.
Die Gerdtebeschreibungsdatei fiir den Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 unter EtherCAT-CoE gliedert
sich in folgende Unterpunkte:

Knotenname Bedeutung Anpassbar

Vendor Dieser Knoten enthélt den Namen und die ID des Herstellers nein
des Gerdtes, zu dem diese Beschreibungsdatei gehort. Zusatz-
lich ist der Bindrcode einer Bitmap mit dem Logo des Herstel-
lers enthalten.

Description Dieser Unterpunkt enthdlt die eigentliche Gerdtebeschreibung | teilweise
samt Konfiguration und Initialisierung.

Group Dieser Knoten enthélt die Zuordnung des Gerates zu einer Ge- nein
rategruppe. Diese Gruppen sind festgelegt und diirfen vom
Anwender nicht verandert werden.

Devices Dieser Unterpunkt enthdlt die eigentliche Beschreibung des teilweise
Geradtes.

Tab. 7.10 Knoten der Gerdtebeschreibungsdatei

In der folgenden Tabelle werden ausschliefilich die Unterknoten des Knotens ”Descriptions” beschrie-
ben, die fiir die Parametrierung des Motorcontrollers CMMP-AS-...-M3 unter CoE notwendig sind. Alle
anderen Knoten sind fest und diirfen vom Anwender nicht verandert werden.
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Knotenname Bedeutung Anpassbar

RxPDO Fixed=... Dieser Knoten enthélt das PDO-Mapping und die Zuordnung ja
des PDOs zum Sync-Manager fiir Receive-PDOs.

TxPDO Fixed=... Dieser Knoten enthélt das PDO-Mapping und die Zuordnung ja
des PDOs zum Sync-Manager fiir Transmit-PDOs.

Mailbox Unter diesem Knoten konnen Kommandos definiert werden, die | ja
vom Master wahrend des Phaseniibergangs von ”Pre-Operatio-
nal” nach "Operational” tiber SDO-Transfers an den Slave iber-
tragen werden.

Tab. 7.11 Unterknoten des Knotens ,,Descriptions*

Da fiir den Anwender zur Anpassung der Geratebeschreibungsdatei ausschlieBlich die Knoten aus der
Tabelle oberhalb wichtig sind, werden diese in den nachfolgenden Kapiteln detailliert beschrieben. Der
restliche Inhalt der Gerdtebeschreibungsdatei ist fest und darf vom Anwender nicht gedndert werden.

e Wichtig:

I Sollten in der Gerdtebeschreibungsdatei Anderungen an anderen Knoten und Inhalten als
den Knoten RXPDO, TxPDO und Mailbox vorgenommen werden, kann ein fehlerfreier Be-
trieb des Gerdtes nicht mehr garantiert werden.

7.5.2 Receive-PDO-Konfiguration im Knoten RxPDO

Der Knoten RxPDO dient der Festlegung des Mappings fiir die Receive-PDOs und deren Zuordnung zu
einem Kanal des Sync-Managers. Ein typischer Eintrag in der Gerdtebeschreibungsdatei fiir den Motor-
controller CMMP-AS-...-M3 kann wie folgt aussehen:
<RxXPDO Fixed="1" Sm="2">
<Index>#x1600</Index>
<Name>Outputs</Name>
<Entry>
<Index>#x6040</Index>
<SubIndex>0</SubIndex>
<BitLen>16</BitLen>
<Name>Controlword</Name>
<DataType>UINT</DataType>
</Entry>
<Entry>
<Index>#x6060</Index>
<SubIndex>0</SubIndex>
<BitLen>8</BitLen>
<Name>Mode Of Operation</Name>
<DataType>USINT</DataType>
</Entry>
</RxPDO>
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Wie man in obigen Beispiel erkennen kann, wird das gesamte Mapping des Receive-PDOs in einem
solchen Eintrag detailliert beschrieben. Dabei gibt der erste grole Block die Objektnummer des PDOs
und dessen Typ an. AnschlieBend folgt eine Liste aller CANopen-Objekte, die in das PDO gemappt wer-

den sollen.

In der folgenden Tabelle sind die einzelnen Eintrage genauer beschrieben:

Knotenname

Bedeutung

Anpassbar

RxPDO
Fixed="1"
Sm=tg”

Dieser Knoten beschreibt direkt die Beschaffenheit des Re-
ceive-PDOs und seiner Zuordnung zum Sync-Manager. Der
Eintrag Fixed="1" gibt an, dass das Mapping des Objekts nicht
gedndert werden kann. Der Eintrag Sm="2" gibt an, dass das
PDO dem Sync-Kanal 2 des Sync-Managers zugeordnet werden
soll.

nein

Index

Dieser Eintrag enthélt die Objektnummer des PDOs. Hier wird
das erste Receive-PDO unter der Objektnummer 0x1600 konfi-
guriert.

Name

Der Name gibt an, ob es sich bei diesem PDO um ein Receive-
PDO (Outputs) oder Transmit-PDO (Inputs) handelt.

Fiir ein Receive PDO muss dieser Wert immer auf ”Output”
gesetzt sein.

nein

Entry

Der Knoten Entry enthélt jeweils ein CANopen-Objekt, das in
das PDO gemappt werden soll. Ein Entry-Knoten enthalt dabei
den Index und Subindex des zu mappenden CANopen-Objekts,
sowie dessen Name und Datentyp.

Tab. 7.12 Elemente des Knotens ,,RxPDO*

Die Reihenfolge und das Mapping der einzelnen CANopen-Objekte fiir das PDO entspricht der Reihen-
folge, in der sie Uiber die ”Entry”-Eintrdge in der Gerdtebeschreibungsdatei angegeben sind. Die einzel-

nen Unterpunkte eines "Entry”-Knotens sind in der folgenden Tabelle angegeben:

Knotenname Bedeutung Anpassbar

Index Dieser Eintrag gibt den Index des CANopen-Objekts an, das in ja
das PDO gemappt werden soll.

Subindex Dieser Eintrag gibt den Subindex des zu mappenden CANopen- | ja
Objekts an.

BitLen Dieser Eintrag gibt die Grof3e des zu mappenden Objekts in Bit | ja
an. Dieser Eintrag muss immer dem Typ des zu mappenden
Objekts entsprechen.
Erlaubt: 8 Bit / 16 Bit / 32 Bit.

Name Dieser Eintrag gibt den Namen des zu mappenden Objekts als ja
String an.
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Knotenname Bedeutung Anpassbar

Data Type Dieser Eintrag gibt den Datentyp des zu mappenden Objekts ja
an. Dieser kann fiir die einzelnen CANopen-Objekte der jewei-
ligen Beschreibung entnommen werden.

Tab. 7.13 Elemente des Knotens ,,Entry*

7.5.3 Transmit-PDO-Konfiguration im Knoten TxPDO

Der Knoten TxPDO dient der Festlegung des Mappings fiir die Transmit-PDOs und deren Zuordnung zu
einem Kanal des Sync-Managers. Die Konfiguration entspricht dabei der der Receive-PDOs aus Ab-
schnitt 7.5.2 ”Receive-PDO-Konfiguration im Knoten RxPDO” mit dem Unterschied, dass der Knoten
”Name” des PDOs anstelle von ”Outputs” auf ”Inputs” gesetzt werden muss.

7.5.4 Initialisierungskommandos iiber den Knoten *Mailbox”
Der Knoten ”Mailbox” in der Geratebeschreibungsdatei dient dem Beschreiben von CANopen-Objekten
durch den Master im Slave wahrend der Initialisierungsphase. Die Kommandos und Objekte, die dort
beschrieben werden sollen, werden {iber spezielle Eintrdge festgelegt. In diesen Eintragen ist der Pha-
seniibergang, bei dem dieser Wert beschrieben werden soll, festgelegt. Weiterhin enthalt solch ein
Eintrag die Objektnummer (Index und Subindex), sowie den Datenwert, der geschrieben werden soll
und einen Kommentar.
Ein typischer Eintrag hat die folgende Form:
<InitCmd>

<Transition>PS</Transition>

<Index#x6060</Index>

<SubIndex>0</SubIndex>

<Data>03</Data>

<Comment>velocity mode</Comment>
</InitCmd>
In obigem Beispiel wird im Zustandsiibergang PS von “Pre-Operational” nach “Safe Operational” die
Betriebsart im Objekt "modes_of_operation” auf ”Drehzahlregelung” gesetzt. Die einzelnen Unterkno-
ten haben folgende Bedeutung:

Knotenname Bedeutung Anpassbar

Transition Name des Zustandsiibergangs, bei dessen Auftreten dieses ja
Kommando ausgefiihrt werden soll (< Kapitel 7.7
»Kommunikations-Zustandsmaschine*)

Index Index des zu schreibenden CANopen-Objekts ja

Subindex Subindex des zu schreibenden CANopen-Objekts ja

Data Datenwert, der geschrieben werden soll, als hexadezimaler ja
Wert

Comment Kommentar zu diesem Kommando ja

Tab. 7.14 Elemente des Knotens ,,InitCmd*
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Wichtig:

In einer Gerdtebeschreibungsdatei fiir den Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 sind in dieser
Sektion einige Eintrage bereits vorgegeben. Diese Eintrdge missen erhalten bleiben und
diirfen vom Anwender nicht gedndert werden.

7.6 CANopen-Kommunikationsschnittstelle

Die Anwenderprotokolle werden iiber EtherCAT getunnelt. Fiir das vom CMMP-AS-...-M3 unterstiitzte
CANopen-over-EtherCAT-Protokoll (CoE) werden fiir die Kommunikationsschicht die meisten Objekte
nach CiA 301 von EtherCAT unterstiitzt. Hier handelt es sich weitestgehend um Objekte zur Einrichtung
der Kommunikation zwischen Master und Slave.

Grundsétzlich werden folgende Dienste und Objektgruppen von der EtherCAT-CoE-Implementation im
Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 unterstitzt:

Dienste/Objektgruppen Funktion

SDO | Service Data Object Werden zur normalen Parametrierung des Motorcontrollers ver-
wendet.

PDO Process Data Object Schneller Austausch von Prozessdaten (z. B. Istdrehzahl) maglich.

EMCY [Emergency Message Ubermittlung von Fehlermeldungen.

Tab. 7.15 Unterstiitzte Dienste und Objektgruppen

Dabei werden die einzelnen Objekte, die tiber das CoE-Protokoll im Motorcontroller CMMP-AS-...-M3
angesprochen werden kdnnen, intern an die bestehende CANopen-Implementierung weitergereicht und
dort verarbeitet.

Allerdings wurden unter der CoE-Implementierung unter EtherCAT einige neue CANopen-Objekte hinzu-
gefiigt, die fiir die spezielle Anbindung tiber CoE notwendig sind. Dieses resultiert aus der gednderten
Kommunikationsschnittstelle zwischen dem EtherCAT-Protokoll und dem CANopen-Protokoll. Dort wird
ein sogenannter Sync-Manager eingesetzt, um die Ubertragung von PDOs und SDOs iiber die beiden
EtherCAT-Transferarten (Mailbox- und Prozessdatenprotokoll) zu steuern.

Dieser Sync Manager und die notwendigen Konfigurationsschritte fiir den Betrieb des CMMP-AS-...-M3
unter EtherCAT-CoE sind in Kapitel 7.6.1 ,,Konfiguration der Kommunikationsschnittstelle“ beschrieben.
Die zusdtzlichen Objekte sind in Kapitel 7.6.2 ,,Neue und gednderte Objekte unter CoE“ beschrieben.
AuBerdem werden einige CANopen-Objekte des CMMP-AS-...-M3, die unter einer normalen CANopen-
Anbindung verfiigbar sind, iber eine CoE-Anbindung tiber EtherCAT nicht unterstiitzt.

Eine Liste der unter CoE nicht unterstiitzten CANopen-Objekte ist in Kapitel 7.6.3

»Nicht unterstiitzte Objekte unter CoE“ gegeben.

7.6.1 Konfiguration der Kommunikationsschnittstelle

Wie im vorherigen Kapitel beschrieben, benutzt das EtherCAT-Protokoll zwei verschiedene Transferar-
ten zur Ubertragung der Geréte- und Anwenderprotokolle, wie z. B. das vom CMMP-AS-...-M3
verwendete CANopen-over-EtherCAT-Protokoll (CoE). Diese beiden Transferarten sind das Mailbox-Tele-
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grammprotokoll fiir azyklische Daten und das Prozessdaten-Telegrammprotokoll fiir die Ubertragung
von zyklischen Daten.

Fiir das CoE-Protokoll werden diese beiden Transferarten fiir die verschiedenen CANopen-Transferarten
verwendet. Dabei werden sie wie folgt benutzt:

Telegrammprotokoll Beschreibung Verweis

Mailbox Diese Transferart dient der Ubertragung der unter CA- | =» Kapitel 7.8
Nopen definierten Service Data Objects (SDOs). Sie ”SDO-Frame”
werden in EtherCAT in SDO-Frames {ibertragen.

Prozessdaten Diese Transferart dient der Ubertragung der unter CA- | =» Kapitel 7.9
Nopen definierten Process Data Objects (PDOs), die ”PDO-Frame”
zum Austausch von zyklischen Daten benutzt werden.

Sie werden in EtherCAT in PDO-Frames {ibertragen.

Tab. 7.16 Telegrammprotokkoll - Beschreibung

Grundsatzlich konnen {iber diese beiden Transferarten alle PDOs und SDOs genau so benutzt werden,
wie sie flir das CANopen-Protokoll fiir den CMMP-AS-...-M3 definiert sind.

Allerdings unterscheidet sich die Parametrierung der PDOs und SDOs zum Versenden der Objekte iiber
EtherCAT von den Einstellungen, die unter CANopen gemacht werden miissen. Um die CANopen-
Objekte, die tiber PDO- oder SDO-Transfers zwischen Master und Slave ausgetauscht werden sollen, in
das EtherCAT-Protokoll einzubinden, ist unter EtherCAT ein sogenannter Sync-Manager implementiert.
Dieser Sync Manager dient dazu, die Daten der zu sendenden PDOs und SDOs in die EtherCAT-Tele-
gramme einzubinden. Zu diesem Zweck stellt der Sync-Manager mehrere Sync-Kandle zur Verfiigung,
die jeweils einen CANopen-Datenkanal (Receive SDO, Transmit SDO, Receive PDO oder Transmit PDO)
auf das EtherCAT-Telegramm umsetzen kdnnen.

Das Bild soll die Einbindung des Sync-Managers in das System veranschaulichen:

[ |

[ |

[ |
—| SYNC-Kanal 0 Receive SDO |
— SYNC-Kanal 1 Transmit SDO |

EtherCAT Bus |<—

—| SYNC-Kanal 2 Receive PDO (1/2/3/4) |
—| SYNC-Kanal3 1 Transmit PDO (1/2/3/4) |

[ |

[ |

[ |

Fig.7.2 Beispielmapping der SDOs und PDOs auf die Sync-Kanéle
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Alle Objekte werden iiber so genannte Sync-Kandle verschickt. Die Daten dieser Kandle werden auto-
matisch in den EtherCAT-Datenstrom eingebunden und tibertragen. Die EtherCAT-Implementierung im
Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 unterstiitzt vier solcher Sync-Kandle.

Aus diesem Grund ist gegeniiber CANopen ein zusétzliches Mapping der SDOs und PDOs auf die Sync-
Kanéle notwendig. Dieses geschieht iber die so genannten Sync-Manager-Objekte (Objekte 1C00n und
1C10p ... 1C13p =>» Kapitel 7.6.2). Diese Objekte sind nachfolgend naher beschrieben.

Die Zuordnung dieser Sync-Kanéle zu den einzelnen Transferarten ist fest und kann vom Anwender nicht
gedndert werden. Die Belegung ist wie folgt:
- Sync-Kanal 0: Mailbox-Telegrammprotokoll fiir eingehende SDOs (Master => Slave)
- Sync-Kanal 1: Mailbox-Telegrammprotokoll fiir ausgehende SDOs (Master <= Slave)
— Sync-Kanal 2: Prozessdaten-Telegrammprotokoll fiir eingehende PDOs (Master => Slave).

Hier ist das Objekt 1C12}, zu beachten.
- Sync-Kanal 3: Prozessdaten-Telegrammprotokoll fiir ausgehende PDOs (Master <= Slave).

Hier ist das Objekt 1C13}, zu beachten.
Die Parametrierung der einzelnen PDOs wird {iber die Objekte 16004 bis 1603}, (Reveive PDOs) und
1A004, bis 1A03}, (Transmit PDOs) eingestellt. Die Parametrierung der PDOs wird dabei wie im Kapitel
2.5 ,Zugriffsverfahren beschrieben durchgefiihrt.
Grundsatzlich kann die Einstellung der Sync-Kandle und die Konfiguration der PDOs nur im Zustand
”Pre-Operational” durchgefiihrt werden.

e Unter EtherCAT ist es nicht vorgesehen, die Parametrierung des Slave selbst durchzufiih-

I ren. Zu diesem Zweck stehen die Geratebeschreibungsdateien zur Verfiigung. In ihnen ist
die gesamte Parametrierung, inklusive der PDO Parametrierung vorgegeben und wird vom
Master wahrend der Initialisierung so verwendet.
Samtliche Anderungen der Parametrierung sollten daher nicht per Hand, sondern in den
Gerdtebeschreibungsdateien erfolgen. Zu diesem Zweck sind die fiir den Anwender
wichtigen Sektionen der Geratebeschreibungsdateien in Abschnitt 7.5 naher be-
schrieben.

Die hier beschriebenen Sync-Kanéle entsprechen NICHT den von CANopen bekannten

Sync-Telegrammen. CANopen-Sync-Telegramme konnen weiterhin als SDOs iiber die unter
CoE implementierte SDO-Schnittstelle tibertragen werden, beeinflussen aber nicht direkt
die oben beschriebenen Sync-Kanale.
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7.6.2

Neue und gednderte Objekte unter CoE

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht iiber die verwendeten Indizes und Subindizes fiir die CANopen-
kompatiblen Kommunikationsobjekte, die fiir das Feldbussystem EtherCAT im Bereich von 1000}, bis
1FFFy, eingefiigt wurden. Diese ersetzen hauptsdchlich die Kommunikationsparameter nach CiA 301.

Objekt Bedeutung Erlaubt bei
1000 Device Type Identifier der Gerdtesteuerung
1018 Identity Object Vendor-ID, Product-Code, Revision, Seriennummer
11004 EtherCAT fixed station address | Feste Adresse, die dem Slave wahrend der Initialisie-
rung durch den Master zugewiesen wird
1600p 1. RxPDO Mapping Identifier des 1. Receive-PDO
1601p 2. RxPDO Mapping Identifier des 2. Receive-PDO
1602y 3. RxPDO Mapping Identifier des 3. Receive-PDO
1603p 4. RxPDO Mapping Identifier des 4. Receive-PDO
1A00y, 1. TXPDO Mapping Identifier des 1. Transmit-PDO
1A01y, 2. TxPDO Mapping Identifier des 2. Transmit-PDO
1A02y, 3. TxPDO Mapping Identifier des 3. Transmit-PDO
1A03y, 4. TxPDO Mapping Identifier des 4. Transmit-PDO
1C00p Sync Manager Communication | Objekt zur Konfiguration der einzelnen Sync-Kandle
Type (SDO oder PDO Transfer)
1C10p Sync Manager PDO Mapping Zuordnung des Sync-Kanal 0 zu einem PDO/SDO
for Syncchannel 0 (Kanal 0 ist immer reserviert fiir den Mailbox Receive
SDO Transfer)
1C11 Sync Manager PDO Mapping Zuordnung des Sync-Kanal 1 zu einem PDO/SDO (Ka-
for Syncchannel 1 nal 1 ist immer reserviert fiir den Mailbox Send SDO
Transfer)
1C12y Sync Manager PDO Mapping Zuordnung des Sync-Kanal 2 zu einem PDO
for Syncchannel 2 (Kanal 2 ist reserviert fiir Receive PDOs)
1C13p Sync Manager PDO Mapping Zuordnung des Sync-Kanal 3 zu einem PDO
for Syncchannel 3 (Kanal 3 ist reserviert fiir Transmit PDOs)
Tab.7.17 Neue und gednderte Kommunikationsobjekte

In den nachfolgenden Kapitel werden die Objekte 1C00p und 1C10y, ... 1C13}, genauer beschrieben, da
sie nur unter dem EtherCAT-CoE-Protokoll definiert und implementiert sind und daher im CANopen-
Handbuch fiir den Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 nicht dokumentiert sind.

98

Der Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 mit dem EtherCAT-Interface unterstiitzt vier
Receive-PDOs (RxPDO) und vier Transmit-PDOs (TxPDO).

Die Objekte 1008y, 1009, und 100A, werden vom CMMP-AS-...-M3 nicht unterstiitzt, da
keine Klartext-Strings aus dem Motorcontroller gelesen werden kénnen.
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Objekt 1100y, - EtherCAT fixed station address
Uber dieses Objekt wird dem Slave wihrend der Initialisierungsphase eine eindeutige Adresse zugewie-
sen. Das Objekt hat die folgende Bedeutung:

Index 1100y

Name EtherCAT fixed station address
Object Code Var

Data Type uint16

Access ro

PDO Mapping no

Value Range 0... FFFFy

Default Value 0

Objekt 1C00}, - Sync Manager Communication Type

Uber dieses Objekt kann die Transferart fiir die verschiedenen Kanile des EtherCAT-Sync-Managers
ausgelesen werden. Da der CMMP-AS-...-M3 unter dem EtherCAT-CoE-Protokoll nur die ersten vier
Sync-Kandle unterstiitzt, sind die folgenden Objekte nur lesbar (vom Typ "read only”).

Dadurch ist die Konfiguration des Sync-Managers fiir den CMMP-AS-...-M3 fest konfiguriert. Die Objekte
haben die folgende Bedeutung:

Index 1C004,

Name Sync Manager Communication Type
Object Code Array

Data Type uint8

Sub-Index 00

Description Number of used Sync Manager Channels
Access ro

PDO Mapping no

Value Range

Default Value

Sub-Index 01,

Description Communication Type Sync Channel 0
Access ro

PDO Mapping no

Value Range 2: Mailbox Transmit (Master => Slave)

Default Value

2: Mailbox Transmit (Master =» Slave)
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Sub-Index 02,
Description Communication Type Sync Channel 1
Access ro
PDO Mapping no
Value Range 2: Mailbox Transmit (Master <= Slave)
Default Value 2: Mailbox Transmit (Master <= Slave)
Index 03y
Description Communication Type Sync Channel 2
Access ro
PDO Mapping no
Value Range 0: unused
3: Process Data Output (RxPDO / Master => Slave)
Default Value 3
Sub-Index 04y
Description Communication Type Sync Channel 3
Access ro
PDO Mapping no
Value Range 0: unused
4: Process Data Input (TxPDO/Master <= Slave)
Default Value 4

Objekt 1C10y, - Sync Manager Channel 0 (Mailbox Receive)

Uber dieses Objekt kann ein PDO fiir den Sync-Kanal 0 konfiguriert werden. Da der Sync-Kanal 0 immer
durch das Mailbox-Telegrammprotokoll belegt ist, kann dieses Objekt vom Anwender nicht gedndert
werden. Das Objekt hat daher immer die folgenden Werte:

Index 1C10p

Name Sync Manager Channel 0 (Mailbox Receive)
Object Code Array

Data Type uint8

Sub-Index 00

Description Number of assigned PDOs

Access ro

PDO Mapping no

Value Range 0 (no PDO assigned to this channel)
Default Value 0 (no PDO assigned to this channel)
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Der durch die EtherCAT-Spezifikation fiir den Subindex 0 dieser Objekte festgelegte Name
”Number of assigned PDOs” ist hier irrefiihrend, da die Sync-Manager-Kandle O und 1
immer durch das Mailbox-Telegramm belegt sind. In dieser Telegrammart werden unter
EtherCAT-CoE immer SDOs (ibertragen. Der Subindex O dieser beiden Objekte bleibt also
unbenutzt.

Objekt 1C11, - Sync Manager Channel 1 (Mailbox Send)

Uber dieses Objekt kann ein PDO fiir den Sync-Kanal 1 konfiguriert werden. Da der Sync-Kanal 1 immer
durch das Mailbox-Telegrammprotokoll belegt ist, kann dieses Objekt vom Anwender nicht gedndert
werden. Das Objekt hat daher immer die folgenden Werte:

Index 1C11

Name Sync Manager Channel 1 (Mailbox Send)
Object Code Array

Data Type uint8

Sub-Index 00

Description Number of assigned PDOs

Access ro

PDO Mapping no

Value Range 0 (no PDO assigned to this channel)
Default Value 0 (no PDO assigned to this channel)

Objekt 1C12, - Sync Manager Channel 2 (Process Data Output)

Uber dieses Objekt kann ein PDO fiir den Sync-Kanal 2 konfiguriert werden. Der Sync-Kanal 2 ist fest fiir
den Empfang von Receive-PDOs (Master => Slave) vorgesehen. In diesem Objekt muss unter dem Sub-
index 0 die Anzahl der PDOs eingestellt werden, die diesem Sync-Kanal zugeordnet sind.

In den Subindizes 1 bis 4 wird anschliefend die Objektnummer des PDOs eingetragen, das dem Kanal
zugeordnet werden soll. Dabei kdnnen hier nur die Objektnummern der vorher konfigurierten Receive-
PDOs benutzt werden (Objekt 1600y, ... 1603}).

In der gegenwartigen Implementierung erfolgt keine weitere Auswertung der Daten der u.a. Objekte
durch die Firmware des Motorcontrollers.

Es wird die CANopen-Konfiguration der PDOs fiir die Auswertung unter EtherCAT herangezogen.

Index 1C12

Name Sync Manager Channel 2 (Process Data Output)
Object Code Array

Data Type uint8
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Sub-Index 00
Description Number of assigned PDOs
Access rw
PDO Mapping no
Value Range 0: no PDO assigned to this channel
1: one PDO assigned to this channel
2: two PDOs assigned to this channel
3: three PDOs assigned to this channel
4: four PDOs assigned to this channel
Default Value 0 :no PDO assigned to this channel
Sub-Index 01,
Description PDO Mapping object Number of assigned RxPDO
Access rw
PDO Mapping no
Value Range 16004: first Receive PDO
Default Value 16004: first Receive PDO
Sub-Index 02,
Description PDO Mapping object Number of assigned RxPDO
Access rw
PDO Mapping no
Value Range 1601p: second Receive PDO
Default Value 1601p: second Receive PDO
Sub-Index 03y
Description PDO Mapping object Number of assigned RxPDO
Access rw
PDO Mapping no
Value Range 16024: third Receive PDO
Default Value 16024: third Receive PDO
Sub-Index 04y
Description PDO Mapping object Number of assigned RxPDO
Access rw
PDO Mapping no
Value Range 1603: fourth Receive PDO
Default Value 1603: fourth Receive PDO
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Objekt 1C13y, - Sync Manager Channel 3 (Process Data Input)

Uber dieses Objekt kann ein PDO fiir den Sync-Kanal 3 konfiguriert werden. Der Sync-Kanal 3 ist fest fiir
das Senden von Transmit-PDOs (Master <= Slave) vorgesehen. In diesem Objekt muss unter dem Subin-

dex 0 die Anzahl der PDOs eingestellt werden, die diesem Sync-Kanal zugeordnet sind.

In den Subindizes 1 bis 4 wird anschliefend die Objektnummer des PDOs eingetragen, das dem Kanal
zugeordnet werden soll. Dabei kdnnen hier nur die Objektnummern der vorher konfigurierten Transmit-

PDOs benutzt werden (1A00y, bis 1A03}).

Index 1C13;,

Name Sync Manager Channel 3 (Process Data Input)
Object Code Array

Data Type uint8

Sub-Index 00

Description Number of assigned PDOs

Access rw

PDO Mapping no

Value Range 0: no PDO assigned to this channel

1: one PDO assigned to this channel
2:two PDOs assigned to this channel
3: three PDOs assigned to this channel
4: four PDOs assigned to this channel

Default Value 0: no PDO assigned to this channel

Sub-Index 01,

Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw

PDO Mapping no

Value Range 1A00y: first Transmit PDO

Default Value 1A00y: first Transmit PDO

Sub-Index 02,

Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw

PDO Mapping no

Value Range 1A01y,: second Transmit PDO

Default Value 1A01y,: second Transmit PDO
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Sub-Index 03y
Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw
PDO Mapping no
Value Range 1A02y,: third Transmit PDO
Default Value 1A02y,: third Transmit PDO
Sub-Index 04y
Description PDO Mapping object Number of assigned TxPDO
Access rw
PDO Mapping no
Value Range 1A03y,: fourth Transmit PDO
Default Value 1A03y,: fourth Transmit PDO
7.6.3 Nicht unterstiitzte Objekte unter CoE

Bei einer Anbindung des CMMP-AS-...-M3 unter “CANopen over EtherCAT” werden einige CANopen-Ob-
jekte nicht unterstiitzt, die bei einer Anbindung des CMMP-AS-...-M3 {iber CiA 402 vorhanden sind.
Diese Objekte sind in der folgenden Tabelle aufgefiihrt:

Identifier Name Bedeutung

1008 Manufacturer Device Name (String) Gerdtename (Objekt ist nicht vorhanden)
1009, Manufacturer Hardware Version (String) HW-Version (Objekt ist nicht vorhanden)
100Ah Manufacturer Software Version (String) SW-Version (Objekt ist nicht vorhanden)
6089 position_notation_index Gibt die Anzahl der Nachkommastellen zur

Anzeige von Positionswerten in der Steue-
rung an. Das Objekt ist nur als Datencon-
tainer vorhanden. Es erfolgt keine weitere
Auswertung durch die Firmware.

608A; position_dimension_index Gibt die Einheit zur Anzeige von Positions-
werten in der Steuerung an. Das Objekt ist
nur als Datencontainer vorhanden. Es er-
folgt keine weitere Auswertung durch die
Firmware.
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Identifier Name

Bedeutung

608Bp velocity_notation_index

Gibt die Anzahl der Nachkommastellen zur
Anzeige von Geschwindigkeitswerten in
der Steuerung an. Das Objekt ist nur als-
Datencontainer vorhanden. Es erfolgt
keine weitere Auswertung durch die Firm-
ware.

608Ch velocity_dimension_index

Gibt die Einheit zur Anzeige von Geschwin-
digkeitswerten in der Steuerung an. Das
Objekt ist nur als Datencontainer vorhan-
den. Es erfolgt keine weitere Auswertung
durch die Firmware.

608D acceleration_notation_index

Gibt die Anzahl der Nachkommastellen zur
Anzeige von Beschleunigungswerten in
der Steuerung an. Das Objekt ist nur als
Datencontainer vorhanden. Es erfolgt
keine weitere Auswertung durch die Firm-
ware.

608E acceleration_dimension_index

Gibt die Einheit zur Anzeige von Beschleu-
nigungswerten in der Steuerung an. Das
Objekt ist nur als Datencontainer vorhan-
den. Es erfolgt keine weitere Auswertung
durch die Firmware.

Tab. 7.18 Nicht unterstiitzte Kommunikationsobjekte
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7.7 Kommunikations-Zustandsmaschine

Wie in fast allen Feldbusanschaltungen fiir Motorcontroller muss der angeschlossene Slave (hier der
Motorcontroller CMMP-AS-...-M3) vom Master erst initialisiert werden, bevor er in einer Anwendung
durch den Master verwendet werden kann. Zu diesem Zweck ist fiir die Kommunikation eine Zustands-
maschine (Statemachine) definiert, die einen festen Handlungsablauf fiir eine solche Initialisierung
festlegt.

Solch eine Statemachine ist auch fiir das EtherCAT-Interface definiert. Dabei diirfen Wechsel zwischen
den einzelnen Zustdanden der Statemachine nur zwischen bestimmten Zustanden stattfinden und wer-
den immer durch den Master initiiert. Ein Slave darf von sich aus keinen Zustandswechsel vornehmen.
Die einzelnen Zustande und die erlaubten Zustandswechsel sind in den folgenden Tabellen und Abbil-
dungen beschrieben.

Zustand Beschreibung

Power ON Das Gerdt wurde eingeschaltet. Es initialisiert sich selbst und schaltet direkt in
den Zustand "Init”.

Init In diesem Zustand wird der EtherCAT-Feldbus durch den Master synchronisiert.
Dazu gehort auch das Einrichten der asynchronen Kommunikation zwischen
Master und Slave (Mailbox-Telegrammprotokoll). Es findet noch keine direkte
Kommunikation zwischen Master und Slave statt.

Die Konfiguration startet, gespeicherte Werte werden geladen. Wenn alle Ge-
rdte, die an den Bus angeschlossen sind und konfiguriert wurden, wird in den
Zustand ”Pre-Operational” gewechselt.

Pre-Operational In diesem Zustand ist die asynchrone Kommunikation zwischen Master und
Slave aktiv. Dieser Zustand wird vom Master benutzt, um mogliche zyklische
Kommunikation tiber PDOs einzurichten und notwendige Parametrierungen tiber
die azyklische Kommunikation vorzunehmen.

Wenn dieser Zustand fehlerfrei durchlaufen wurde, wechselt der Master in den
Zustand "Safe-Operational”.

Safe-Operational | Dieser Zustand wird benutzt, um alle Geréte, die an den EtherCAT-Bus ange-
schlossen sind, in einen sicheren Zustand zu versetzen. Dabei sendet der Slave
aktuelle Istwerte an den Master, ignoriert allerdings neue Sollwerte vom Master
und benutzt stattdessen sichere Defaultwerte.

Wenn dieser Zustand fehlerfrei durchlaufen wurde, wechselt der Master in den
Zustand "Operational”.

Operational In diesem Zustand ist sowohl die azyklische, als auch die zyklische Kommunika-
tion aktiv. Master und Slave tauschen Soll- und Istwertdaten aus. In diesem
Zustand kann der CMMP-AS-...-M3 uber das CoE Protokoll freigegeben und ver-
fahren werden.

Tab. 7.19 Zustande Kommunikations-Zustandsmaschine

Zwischen den einzelnen Zusténden der Kommunikations-Zustandsmaschine sind nur Ubergénge gemaf
Fig. 7.3 erlaubt:
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Init
A
(IP) (P1)
Pre-Operational (Sl
A
on (PS) (SP)
\
(oP) Safe-Operational
A
(S0 | (09
Operational

Fig. 7.3 Kommunikations-Zustandsmaschine

In folgender Tabelle sind die Uberginge einzeln beschrieben.

Statusiibergang | Status

IP Start der azyklischen Kommunikation (Mailbox-Telegrammprotokoll)

Pl Stop der azyklischen Kommunikation (Mailbox-Telegrammprotokoll)

PS Start Inputs Update: Start der zyklischen Kommunikation (Process Data-Tele-
grammprotokoll). Slave sendet Istwerte an Master. Der Slave ignoriert Sollwerte
vom Master und benutzt interne Defaultwerte.

SP Stop Input Update: Stop der zyklischen Kommunikation (Process Data-Tele-
grammprotokoll). Der Slave sendet keine Istwerte mehr an den Master.

SO Start Output Update: Der Slave wertet aktuelle Sollwertvorgaben des Master
aus.

0s Stop Output Update: Der Slave ignoriert die Sollwerte vom Master und benutzt
interne Defaultwerte.

OoP Stop Output Update, Stop Input Update:

Stop der zyklischen Kommunikation (Process Data-Telegrammprotokoll). Der
Slave sendet keine Istwerte mehr an den Master und der Master sendet keine
Sollwerte mehr an den Slave.
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Statusiibergang | Status

Sl Stop Input Update, Stop Mailbox Communication:

Stop der zyklischen Kommunikation (Process Data-Telegrammprotokoll) und
Stop der azyklischen Kommunikation (Mailbox-Telegrammprotokoll). Der Slave
sendet keine Istwerte mehr an den Master und der Master sendet keine Soll-
werte mehr an den Slave.

ol Stop Output Update , Stop Input Update, Stop Mailbox Communication:

Stop der zyklischen Kommunikation (Process Data-Telegrammprotokoll) und
Stop der azyklischen Kommunikation (Mailbox-Telegrammprotokoll). Der Slave
sendet keine Istwerte mehr an den Master und der Master sendet keine Soll-
werte mehr an den Slave.

Tab. 7.20 Statusiibergédnge

e In der EtherCAT-Statemachine ist zusdtzlich zu den hier aufgefiihrten Zustanden der Zu-
I stand "Bootstrap” spezifiziert. Dieser Zustand fiir den Motorcontroller CMMP-AS-...-M3
nicht implementiert.

7.7.1 Unterschiede zwischen den Zustandsmaschinen von CANopen und EtherCAT

Beim Betrieb des CMMP-AS-...-M3 liber das EtherCAT-CoE-Protokoll wird an Stelle der CANopen-NMT-
Statemachine die EtherCAT-Statemachine verwendet. Diese unterscheidet sich in einigen Punkten von
der CANopen-Statemachine. Diese Unterschiede im Verhalten sind nachfolgend aufgefiihrt:

- Kein direkter Ubergang von Pre-Operational nach Power On

- Kein Stopped-Zustand, sondern direkter Ubergang in den INIT-Zustand

— Zusatzlicher Zustand: Safe-Operational

In folgender Tabelle sind die unterschiedlichen Zustdnde gegentiibergestellt:

EtherCAT State CANopen NMT State
Power ON Power-On (Initialisierung)
Init Stopped
Safe-Operational -

Operational Operational

Tab. 7.21 Gegeniiberstellung der Zustande bei EtherCAT und CANopen
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7.8 SDO-Frame

Alle Daten eines SDO-Transfers werden bei CoE tiber SDO-Frames tibertragen. Diese Frames haben den
folgenden Aufbau:

6 Byte 2 Byte 1 Byte 2Byte 1Byte 4Byte 1..nByte
Mailbox Header CoE Header SDO Control Byte | Index | Subindex | Data | Data
L 1L
Mandatory Header Standard CANopen SDO Frame optional

Fig. 7.4 SDO-Frame: Telegrammaufbau

Element Beschreibung

Mailbox Header Daten fiir die Mailbox-Kommunikation (Ldnge, Adresse und Typ)

CoE Header Kennung des CoE-Services

SDO Control Byte | Kennung fiir einen Lese- oder Schreibbefehl

Index Hauptindex des CANopen-Kommunikationsobjekts

Subindex Subindex des CANopen-Kommunikationsobjekts

Data Dateninhalt des CANopen-Kommunikationsobjekts

Data (optional) Weitere optionale Daten. Diese Option wird vom Motorcontroller CMMP-

AS-...-M3 nicht unterstiitzt, da nur Standard-CANopen-Objekte angesprochen
werden konnen. Die maximale Grof3e dieser Objekte ist 32 Bit.

Tab. 7.22 SDO-Frame: Elemente

Um ein Standard-CANopen-Objekt iiber einen solchen SDO-Frame zu tibertragen, wird der eigentliche
CANopen-SDO-Frame in einen EtherCAT-SDO-Frame verpackt und iibertragen.
Standard-CANopen-SDO-Frames kénnen verwendet werden fiir:

— Initialisierung des SDO-Downloads

— Download des SDO-Segments

— Initialisierung des SDO-Uploads

- Upload des SDO-Segments

— Abbruch des SDO-Transfers

— SDO upload expedited request

— SDO upload expedited response

- SDO upload segmented request (max 1 Segment mit 4 Byte Nutzdaten)

— SDO upload segmented response (max 1 Segment mit 4 Byte Nutzdaten)

terstutzt.

Da bei Verwendung der CoE-Implementierung des CMMP-AS-...-M3 nur die Standard-
CANopen-Objekte angesprochen werden kénnen, deren Gro3e auf 32 Bit (4 Byte) be-
grenzt ist, werden die Transferarten nur bis zu einer maximalen Datenldnge von 32 Bit
(4 Byte) unterstitzt.

i Alle oben angegebenen Transferarten werden vom Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 un-
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7.9 PDO-Frame

Die Process Data Objects (PDO) dienen der zyklischen Ubertragung von Soll- und Istwertdaten zwi-
schen Master und Slave. Sie miissen vor dem Betrieb des Slave im Zustand ”Pre-Operational” durch
den Master konfiguriert werden. Anschliefend werden sie in PDO-Frames {ibertragen. Diese PDO-Fra-
mes haben den folgenden Aufbau:

Alle Daten eines PDO-Transfers werden bei CoE {iber PDO-Frames {ibertragen. Diese Frames haben den
folgenden Aufbau:

1...8 Byte 1...n Byte
Process Data Process Data
L ]l ]
Standard CANopen PDO Frame optional

Fig. 7.5 PDO-Frame: Telegrammaufbau

Element Beschreibung

Process Data Dateninhalt des PDOs (Process Data Object)
Process Data Optionale Dateninhalte weiterer PDOs
(optional)

Tab. 7.23 PDO-Frame: Elemente

Um ein PDO iiber das EtherCAT-CoE-Protokoll zu ibertragen, miissen die Transmit- und Receive-PDOs
zusétzlich zur PDO-Konfiguration (PDO Mapping) einem Ubertragungskanal des Sync-Managers zuge-
ordnet werden (= Kapitel 7.6.1 ”Konfiguration der Kommunikationsschnittstelle”). Dabei findet der
Datenaustausch von PDOs fiir den Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 ausschlie3lich tiber das EtherCAT-

Prozessdaten-Telegrammprotokoll statt.
®

Die Ubertragung von CANopen-Prozessdaten (PDOs) iiber die azyklische Kommunikation
I (Mailbox-Telegrammprotokoll) wird vom Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 nicht unter-
stiitzt.

Da intern im Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 alle tiber das EtherCAT-CoE-Protokoll ausgetauschten
Daten direkt an die interne CANopen-Implementierung weitergereicht werden, wird auch das PDO-Map-
ping wie im Kapitel 2.5.2 ,,PDO-Message“ beschrieben realisiert. Das folgende Bild soll diesen Vorgang
veranschaulichen:
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Object Dictionary

E Index | Sub Object Contents

Qo

?n 12ZZh | 01h 6TTTh TTh 8
&

‘e |1zzzh | 02h 6UUUN UUh 8
©

=

PDO Length: 32 bit

I
PD01| Object A | Object B

6TTTh | TTh Object A
5 | suuun fuun Object B
S | evwh |wh Object C
S
5
5 lexxn_[xxh Object E
“Jevvvh | vvh Obiject F

6z2zh |zzn Object G

Fig.7.6  PDO-Mapping

Durch die einfache Weitergabe der {iber CoE empfangenen Daten an das im CMMP-AS-...-M3 implemen-
tierte CANopen-Protokoll kénnen fiir die zu parametrierenden PDOs neben dem Mapping der CANopen-
Objekte auch die fiir das -Protokoll fiir den CMMP-AS-...-M3 verfiigbaren “Transmission Types” der
PDOs verwendet werden.

Der Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 unterstiitzt auch den Transmission Type ”Sync Message”. Wobei
die Sync Message liber EtherCAT nicht gesendet zu werden braucht.

Es wird entweder das Eintreffen des Telegramms oder der Hardware-Synchronisationspuls des ”Distri-
buted Clocks”-Mechanismus (s.u.) zur Dateniibernahme verwendet.

Das EtherCAT-Interface fiir CMMP-AS-...-M3 unterstiitzt durch Einsatz des FPGA-Bausteins ESC20 eine
Synchronisation tiber den unter EtherCAT spezifizierten Mechanismus der “Distributed Clocks” (ver-
teilte Uhren). Auf diesen Takt wird der Stromregler des Motorcontrollers CMMP-AS-...-M3 synchroni-
siert und es erfolgt die Auswertung bzw. das Senden der entsprechend konfigurierten PDOs.

Der Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 mit dem EtherCAT-Interface unterstiitzt die Funktionen:

- Zyklisches PDO-Frame-Telegramm durch das Prozessdaten-Telegrammprotokoll.

- Synchrones PDO-Frame-Telegramm durch das Prozessdaten-Telegrammprotokoll.

Der Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 mit EtherCAT-Interface unterstiitzt vier Receive-PDOs (RxPDO)
und vier Transmit-PDOs (TxPDO).
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7.10 Error Control

Die EtherCAT-CoE-Implementierung fiir den Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 tiberwacht folgende Feh-
lerzusténde des EtherCAT-Feldbus:
— FPGA st nicht bereit bei Start des Systems.
— Esist ein Busfehler aufgetreten.
— Esist ein Fehler auf dem Mailbox-Kanal aufgetreten. Folgende Fehler werden hier iiberwacht:
— Es wird ein unbekannter Service angefragt.
- Essollein anderes Protokoll als CANopen over EtherCAT (CoE) verwendet werden.
- Eswird ein unbekannter Sync-Manager angesprochen.
Alle diese Fehler sind als entsprechende Error-Codes fiir den Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 definiert.
Tritt einer der oben genannten Fehler auf, wird er tiber einen “Standard Emergency Frame” an die
Steuerung iibertragen. Hierzu siehe auch Kapitel 7.11 "Emergency Frame” und Kapitel D
” Diagnosemeldungen”.
Der Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 mit EtherCAT-Interface unterstiitzt die Funktion:
— Application Controller tibermittelt aufgrund eines Ereignisses eine definierte Fehlermeldungsnum-
mer (Error-Control-Frame-Telegramm vom Regler).

7.11 Emergency Frame

Uber den EtherCAT-CoE-Emergency-Frame werden Fehlermeldungen zwischen Master und Slave ausge-
tauscht. Die CoE-Emergency-Frames dienen dabei direkt der Ubertragung der unter CANopen definier-
ten “Emergency Messages”. Dabei werden die CANopen-Telegramme, wie fiir die SDO- und PDO-
Ubertragung auch, einfach durch die CoE-Emergency-Frames getunnelt.

6 Byte 2 Byte 2Byte 1 Byte 5 Byte 1...n Byte
Mailbox Header CoE Header Error Code |Error Registerl Data Data
L L
Mandatory Header Standard CANopen Emergency Frame  optional

Fig.7.7 Emergency-Frame: Telegrammaufbau

Element Beschreibung

Mailbox Header Daten fiir die Mailbox-Kommunikation (Ldnge, Adresse und Typ)

CoE Header Kennung des CoE-Services

ErrorCode Error Code der CANopen-EMERGENCY-Message = Kapitel 2.5.5

Error Register Error Register der CANopen-EMERGENCY-Message =» Tab. 2.14

Data Dateninhalt der CANopen-EMERGENCY-Message

Data (optional) Weitere optionale Daten. Da in der CoE-Implementation fiir den Motorcontroller

CMMP-AS-...-M3 nur die Standard-CANopen-Emergency-Frames unterstiitzt
werden, wird das ”Data (optional)” Feld nicht unterstiitzt.

Tab. 7.24 Emergency-Frame: Elemente
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Da auch hier eine einfache Weitergabe der iber CoE empfangenen und gesendeten “Emergency Messa-
ges” an das im Motorcontroller implementierte CANopen-Protokoll stattfindet, konnen alle Fehlermel-
dungen im Kapitel D nachgeschlagen werden.

7.12 Synchronisation (Distributed Clocks)

Die zeitliche Synchronisation wird bei EtherCAT liber so genannte "verteilte Uhren” (Distributed Clocks)

realisiert. Dabei enthdlt jeder EtherCAT-Slave eine Echtzeituhr, die wahrend der Initialisierungsphase

durch den Clock-Master in allen Slaves synchronisiert wird. AnschlieBend werden die Uhren in allen

Slaves im laufenden Betrieb nachgestellt. Der Clock-Master ist der erste Slave im Netzwerk.

Dadurch ist im gesamten System eine einheitliche Zeitbasis vorhanden, auf die sich die einzelnen Sla-

ves synchronisieren kdnnen. Die unter CANopen fiir diesen Zweck vorgesehenen Sync-Telegramme

entfallen unter CoE.

Das im Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 verwendete FPGA ESC20 unterstitzt Distributed Clocks. Eine

sehr exakte zeitliche Synchronisation kann hiermit durchgefiihrt werden. Die Zykluszeit des EtherCAT-

Frames muss exakt zur Zykluszeit tp des reglerinternen Interpolators passen. Gegebenfalls muss die

Interpolatorzeit iiber das in der Gerdtebeschreibungsdatei enthaltene Objekt angepasst werden.

In der gegenwartigen Implementierung ist es aber auch moglich ohne Distributed Clocks eine syn-

chrone Ubernahme der PDO-Daten und ein Synchronisieren der reglerinternen PLL auf den synchronen

Datenrahmen des EtherCAT-Frames zu erreichen. Hierbei nutzt die Firmware das Eintreffen des Ether-

CAT-Frames als Zeitbasis.

Es gelten die folgenden Einschrankungen:

— Der Master muss die EtherCAT-Frames mit einem sehr geringen Jitter senden konnen.

— Die Zykluszeit des EtherCAT-Frames muss exakt zur Zykluszeit tp des reglerinternen Interpolators
passen.

— Das Ethernet muss exklusiv fiir den EtherCAT-Frame zur Verfligung stehen. Andere Telegramme
miissen ggf. auf das Raster synchronisiert werden und diirfen nicht den Bus blockieren.
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8 E/A-Daten und Ablaufsteuerung

8.1 Sollwertvorgabe (FHPP-Betriebsarten)

Die FHPP-Betriebsarten unterscheiden sich in Inhalt und Bedeutung der zyklischen E/A-Daten und in
den Funktionen, die im Controller abrufbar sind.

Betriebsart Beschreibung

Satzselektion [Im Controller kann eine spezifische Anzahl von Verfahrsédtzen gespeichert werden.
Ein Satz enthdlt alle Parameter, die bei einem Fahrauftrag vorgegeben werden. Die
Satznummer wird in den zyklischen E/A-Daten als Soll- bzw. Istwert tibertragen.

Direktauftrag | Der Positionierauftrag wird direkt im E/A-Telegramm {ibertragen. Dabei werden die
wichtigsten Sollwerte (Position, Geschwindigkeit, Moment) ibertragen. Ergdnzende
Parameter (z. B. Beschleunigung) werden iiber die Parametrierung festgelegt.

Tab. 8.1 Ubersicht FHPP-Betriebsarten beim CMM...

8.1.1 Umschalten der FHPP-Betriebsart

Die FHPP-Betriebsart wird durch das Steuerbyte CCON (s.u.) umgeschaltet und im Statuswort SCON
zuriickgemeldet. Die Umschaltung zwischen Satzselektion und Direktauftrag ist nurim Zustand “Be-
reit” erlaubt =» Abschnitt 8.6, Fig. 8.1.

8.1.2 Satzselektion

Jeder Controller verfiigt tiber eine bestimmte Anzahlvon Séatzen, die alle fiir einen Fahrauftrag notwen-
digen Informationen enthalten. In den Ausgangsdaten der SPS wird die Satznummer tibertragen, die
der Controller mit dem nachsten Start ausfiihren soll. Seine Eingangsdaten enthalten die zuletzt ausge-
fiihrte Satznummer. Der Fahrauftrag selbst muss dabei nicht mehr aktiv sein.

Der Controller unterstiitzt keinen Automatikbetrieb, d. h. kein Anwenderprogramm. Der Controller kann
damit Stand-Alone keine sinnvollen Aufgaben bewadltigen — eine enge Kopplung mit der SPS ist auf je-
den Fall notwendig. Allerdings ist es abhadngig vom Controller moglich, mehrere S&tze zu verketten und
mit einem Startkommando hintereinander ausfiihren zu lassen. Ebenso ist es —abhadngig vom Con-

troller - moglich, eine Satzweiterschaltung vor Erreichen der Zielposition zu definieren.

e Die vollstandige Parametrierung der Satzverkettung (*Wegprogramm?), z. B. des Folge-

I satzes, ist nur tiber das FCT moglich.
Damit konnen Verfahrprofile erstellt werden, ohne dass die Totzeiten zum Wirken kom-
men, die bei der Ubertragung auf dem Feldbus und der Zykluszeit der SPS entstehen.

8.1.3 Direktauftrag

Im Direktauftrag werden Fahrauftrage direkt in den Ausgangsdaten der SPS formuliert.

Die typische Anwendung berechnet dynamisch die Zielsollwerte. Damit kann z. B. eine Anpassung an
unterschiedliche WerkstiickgroBen erreicht werden, ohne eine Satzliste neu zu parametrieren. Die
Fahrdaten werden komplett in der SPS verwaltet und direkt an den Controller gesendet.
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8.2

8.2.1

Konzept

Aufbau der E/A-Daten

Das FHPP-Protokoll sieht grundsatzlich 8 Byte E- und 8 Byte A-Daten vor. Davon ist das erste Byte fix
(bei den FHPP-Betriebsarten Satzselektion und Direktauftrag die ersten 2 Bytes). Es bleibt in jedem

Betriebsmodus erhalten und steuert die Freigabe des Controllers und die FHPP-Betriebsarten. Die wei-
teren Bytes sind abhangig von der gewahlten FHPP-Betriebsart. Hier kdnnen weitere Steuer- bzw. Sta-
tusbytes und Soll- und Istwerte {ibertragen werden.
In den zyklischen Daten sind weitere Daten zuldssig, zur Ubertragung von Parametern nach dem FPC-

Protokoll oder FHPP+.

Eine SPS tauscht damit mit dem FHPP folgende Daten aus:
- 8Byte Steuer- und Status-Daten:

— Steuer- und Statusbytes,

— Satznummer bzw. Sollposition in den A-Daten,
— Rickmeldung von Istposition und Satznummer in den E-Daten,
— weitere betriebsartenabhangige Soll- und Istwerte,
— BeiBedarf weitere 8 Byte E und 8 Byte A-Daten fiir die Parametrierung nach FPC, =» Abschnitt C.1.
— Sofern unterstiitzt bei Bedarf bis zu 24 (ohne FPC) oder 16 (mit FPC) zusatzliche Byte EA-Daten fir
die Parameteriibertragung tiber FHPP+ =» Abschnitt C.2.

e Beachten Sie ggf. die Spezifikation im Busmaster bei der Darstellung von Worten und
I Doppelworten (Intel/Motorola). Z. B. beim Senden tiber CANopen erfolgt die Darstellung
in der “little endian”-Darstellung (niederwertigstes Byte zuerst).
8.2.2 E/A-Daten in den verschiedenen FHPP-Betriebsarten (Steuerungssicht)
Satzselektion
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte5 [Byte6 [Byte7 [Byte8
A-Daten |CCON CPOS Satznr. reserviert | reserviert
E-Daten |SCON SPOS Satznr. RSB Istposition
Direktauftrag
Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7 Byte 8
A-Daten |CCON CPOS CDIR Sollwert1 | Sollwert2
E-Daten |SCON SPOS SDIR Istwertl [lstwert2
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Weitere 8 Byte E/A Daten zur Parametrierung nach FPC (= Abschnitt C.1):
Festo FPC

Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte5 [Byte6 [Byte7 Byte 8

A-Daten |reserviert | Subindex |Auftragskennung + Parameterwert
Parameternummer
E-Daten |reserviert | Subindex [Antwortkennung + Parameterwert
Parameternummer

Weitere Bytes E/A-Daten fiir FHPP+ (= Abschnitt C.2):

FHPP mit FPC FHPP+

1 ]2 3 Ja 5 6 |7 [8 Jo Jro]11]12]13]1a]15]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 27 28] 29 30 [31] 32
Statusbytes Parameterkanal FPC A-Daten FHPP+ (8 oder 16 Byte)
Steuerbytes Parameterkanal FPC E-Daten FHPP+ (8 oder 16 Byte)

FHPP FHPP+

12 [3 74 J5 Je [7 8 [o Tro]ua]12]13]aa]15]16]17]18]19]20]21]22]23]24 25 [26 ] 27 [ 28] 29 303132
Statusbytes FHPP+ (8, 16 oder max. 24 Byte)
Steuerbytes FHPP+ (8, 16 oder max. 24 Byte)
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8.3

Belegung der Steuerbytes und Statusbytes (Ubersicht)

Belegung der Steuerbytes (Ubersicht)

CCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Alle) OPM2 OPM1 LOCK - RESET BRAKE STOP ENABLE
FHPP-Betriebsarten- |FCT- - Stérung |Bremse |Stopp Antrieb
wahl Zugriff quittie- losen freigeben
blockieren ren
CPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Alle) - CLEAR TEACH JOGN JOGP HOM START HALT
- Restweg |Wert Tippen Tippen Referenz- | Fahrauf- [Halt
l6schen |teachen [negativ positiv fahrt trag
starten starten
CDIR B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Direkt- | FUNC FGRP2 FGRP1 FNUM2 |FNUM1 ([COM2 CoOM1 ABS
auftrag) | Funktion [Funktionsgruppe Funktionsnummer Regelmodus Absolut/
ausfuihren (Position, Drehmo- Relativ
ment, Geschw,, ...)
Tab. 8.2 Ubersicht Belegung der Steuerbytes
Belegung der Statusbytes (Ubersicht)
SCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Alle) OPM2 OPM1 FCT/MMI |24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Ruckmeldung FHPP- | Gerdte- Lastspan- [Storung |Warnung [Betrieb Antrieb
Betriebsart steuerung [ nung liegt freigege- |freigege-
FCT an ben ben
SPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Alle) REF STILL DEV Mov TEACH mcC ACK HALT
Antrieb Still- Schlepp- |[Achse Quittung [ Motion Quittung [Halt
referen- | stands- fehler bewegt [Teachen |Com- Start
ziert tiberwa- sich oder plete
chung Sampling
SDIR B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
(Direkt- | FUNC FGRP2 FGRP1 FNUM2 |FNUM1 ([COM2 CcoM1 ABS
auftrag) | Funktion [Riickmeldung Riickmeldung Riickmeldung Regel- | Absolut/
wird aus- | Funktionsgruppe Funktionsnummer modus (Position, Relativ
gefiihrt Drehmom., Geschw.)
Tab. 8.3 Ubersicht Belegung der Statusbytes
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8.4 Beschreibung der Steuerbytes
8.4.1 Steuerbyte 1 (CCON)
Steuerbyte 1 (CCON)
Bit DE EN Beschreibung
BO Antrieb Enable Drive =1: Antrieb (Regler) freigeben.
ENABLE |freigeben =0: Antrieb (Regler) gesperrt.
B1 Stopp Stop =1: Betrieb freigeben.
STOP =0: STOP aktiv (Fahrauftrag abbrechen + Stopp mit

Notrampe). Der Antrieb stoppt mit maximaler
Bremsrampe, der Fahrauftrag wird zuriickgesetzt.

B2 Bremse l6sen | Open Brake =1: Bremse |dsen.

BRAKE =0: Bremse aktivieren.

Hinweis: Bremse l6sen ist nur moglich, wenn der Regler
gesperrt ist. Sobald der Regler freigegeben ist, hat er
Hoheit tiber die Steuerung der Bremse.

B3 Storung Reset Fault Mit einer steigenden Flanke wird eine anliegende St6-
RESET | quittieren rung quittiert und der Stérwert geldscht.

B4 - - reserviert, muss auf 0 stehen.

B5 FCT-Zugriff Lock Software | Steuert den Zugriff auf die lokale (integrierte) Parame-
LOCK blockieren Access trier-Schnittstelle des Controllers.

=1: Die Software darf den Controller nur beobachten,
die Geratesteuerung (HMI control) kann von der
Software nicht iibernommen werden.

=0: Die Software kann die Gerdtesteuerung tiberneh-
men (um Parameter zu dndern oder Eingédnge zu

steuern).
Bé6 Betriebsarten- |Select Opera- |Festlegen der FHPP-Betriebsart.
OPM1 ([wahl ting Mode Nr. |Bit7 |Bit6 |Betriebsart
B7 0 0 Satzselektion
OPM2 Direktauftrag

WIN| =~ O

0 1
1 0 reserviert
1 1 reserviert

Tab.8.4  Steuerbyte 1

CCON steuert Zustdnde in allen FHPP-Betriebsarten. Weitere Informationen =» Beschreibung der An-
triebsfunktionen, Kapitel 10.
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8.4.2 Steuerbyte 2 (CPOS)
Steuerbyte 2 (CPOS)
Bit DE EN Beschreibung
BO Halt Halt =1: Haltistnicht angefordert.
HALT =0: Halt aktiviert (Fahrauftrag unterbrechen + Halt mit
Bremsrampe). Die Achse stoppt mit definierter
Bremsrampe, der Fahrauftrag bleibt aktiv (mit
CPOS.CLEAR kann der Restweg gel6scht werden).
B1 Start Start Posi- Durch eine steigende Flanke werden die aktuellen Soll-
START |Fahrauftrag tioning Task daten ibernommen und eine Positionierung gestartet
(auch z. B. Satz 0 = Referenzfahrt!).
B2 Start Start Homing [ Durch eine steigende Flanke wird die Referenzfahrt mit
HOM Referenzfahrt den eingestellten Parametern gestartet.
B3 Tippen positiv [ Jog positive Der Antrieb fahrt mit vorgegebener Geschwindigkeit
JOGP bzw. Drehzahl in Richtung groferer Istwerte, solange
das Bit gesetzt ist. Die Bewegung beginnt mit der stei-
genden und endet mit der fallenden Flanke.
B4 Tippen negativ |Jog negative Der Antrieb fahrt mit vorgegebener Geschwindigkeit
JOGN bzw. Drehzahl in Richtung kleinerer Istwerte, solange
das Bit gesetzt ist. Die Bewegung beginnt mit der stei-
genden und endet mit der fallenden Flanke.
B5 Wert teachen | Teach actual Bei fallender Flanke wird der aktuelle Istwert in das
TEACH Value Sollwertregister des aktuell adressierten Verfahrsatzes
tibernommen. Das Teachziel wird mit PNU 520 festge-
legt. Der Typ wird durch das Satzstatusbyte (RSB) be-
stimmt =» Abschnitt 9.5.
Bé6 Restweg Clear Remain- [Im Zustand “Halt” bewirkt eine steigende Flanke das
CLEAR (l6schen ing Position Léschen des Positionierauftrages und den Ubergang in
den Zustand “Bereit”.
B7 - - reserviert, muss auf 0 stehen.
Tab. 8.5 Steuerbyte 2

CPOS steuert die Positionierabldufe in den FHPP-Betriebsarten “Satzselektion” und “Direktauftrag”,
sobald der Antrieb freigegeben wurde.
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8.4.3 Steuerbyte 3 (CDIR) — Direktauftrag
Steuerbyte 3 (CDIR) - Direktauftrag
Bit DE EN Beschreibung
BO Absolut/ Absolute / =1: Sollwert ist relativzum letzten Sollwert.
ABS Relativ Relative =0: Sollwert ist absolut.
B1 Regelmodus Control Mode |Nr. |Bit2 |Bit1 |Regelmodus
CcoM1 0 0 0 Positionsregelung.
B2 1 0 1 Kraftbetrieb (Drehmoment, Strom).
COM2 2 1 0 Geschw.indigkeitsregelung (Dreh-
zahl).
3 1 1 reserviert.

Fiir die Kurvenscheibenfunktion ist ausschlieBlich Posi-
tionsregelung zuldssig.

B3 Funktions- Function Ohne Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 0): Keine
FNUM1 |nummer Number Funktion, = 0!
B4 Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 Nr. [Bit4 [Bit3 [Funktionsnummer D
0 0 0 reserviert.
0 1 Synchronisation auf externen Ein-
gang.
2 1 0 Synchronisation auf externen Ein-
gang mit Kurvenscheibenfunktion.
3 1 1 Synchronisation auf virtuellen Ma-
ster mit Kurvenscheibenfunktion.
B5 Funktions- Function Ohne Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 0): Keine
FGRP1 |gruppe Group Funktion, = 0!
B6 Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 Nr. |Bit6 |Bit5 |Funktionsgruppe
0 0 0 Synchronisation mit/ohne Kurven-
scheibe.

Alle anderen Werte (Nr. 1 ... 3) sind reserviert.

B7 Funktion Function =1: Kurvenscheibenfunktion ausfiihren, Bit 3 ... 6 =
FUNC Funktionsnummer und -gruppe.

=0: Normaler Auftrag.

1) Beider Funktionsnummer 1 und 2 (Synchronisation auf externen Eingang) sind die Bits CPOS.ABS und CPOS.COMx nicht relevant.
Bei der Funktionsnummer 3 (Virtueller Master, intern) bestimmen die Bits CPOS.ABS und CPOS.COMx Bezug und Regelmodus des
Masters.

Tab.8.6  Steuerbyte 3 - Direktauftrag

CDIR spezifiziert im Direktauftrag die Art des Positionierauftrags.
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8.4.4

E/A-Daten und Ablaufsteuerung

Bytes 4 und 5 ... 8 — Direktauftrag

Steuerbyte 4 (Sollwert 1) - Direktauftrag

Steuerbytes 5 ... 8 (Sollwert 2) — Direktauftrag

Bit DE EN Beschreibung

BO..7 Vorwahl abhéngig vom Regelmodus (CDIR.COMX):
Geschwindig- | Velocity Positionsregelung: | Geschwindigkeit in % vom Basis-
keit wert (PNU 540)
- - Kraftbetrieb: Keine Funktion, = 0!
Geschwindig- | Velocityramp |Geschwindig- Geschwindigkeitsrampe in % vom
keitsrampe keitsregelung: Basiswert (PNU 560)

Tab. 8.7 Steuerbyte 4 - Direktauftrag

Bit DE EN Beschreibung
BO...31 Vorwahl abhéngig vom Regelmodus (CDIR.COMXx),
jeweils 32-Bit-Zahl, Low-Byte zuerst:
Position Position Positionsregelung | Position in Positionseinheit
= Anhang A.1
Drehmoment | Torque Kraftbetrieb Sollmoment in % des Nennmoments
(PNU 1036)
Geschwindig- | Velocity Geschwindig- Geschwindigkeit in Geschwindig-
keit keitsregelung keitseinheit = Anhang A.1
Tab.8.8  Steuerbytes 5...8 — Direktauftrag
8.4.5 Bytes 3 und 4 ... 8 - Satzselektion

Steuerbytes 5 ... 8 (Sollwert 2) — Satzselektion

Steuerbyte 4 (Sollwert 1) - Satzselektion
Bit DE EN Beschreibung
BO...7 |Satznummer Record Vorwahl der Satznummer.
number
Tab.8.9  Steuerbyte 4 —Satzselektion

Bit

DE

EN

Beschreibung

BO ...

31

reserviert (= 0)

Tab.8.10 Steuerbytes 5 ... 8 — Satzselektion
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8.5 Beschreibung der Statusbytes
8.5.1 Statusbyte 1 (SCON)

Statusbyte 1 (SCON)

Bit DE EN Beschreibung

BO Antrieb frei- Drive Enabled |=1: Antrieb (Regler) ist freigegeben.

ENABLED | gegeben =0: Antrieb gesperrt, Regler nicht aktiv.

B1 Betrieb frei- Operation =1: Betrieb freigegeben, Positionieren moglich.
OPEN gegeben Enabled =0: Stopp aktiv.

B2 Warnung Warning =1: Warnung liegt an.

WARN =0: Warnung liegt nicht an.

B3 Storung Fault =1: Storungliegt an.

FAULT =0: Storung liegt nicht an bzw. Storreaktion aktiv.
B4 Lastspannung |Load Voltage |[=1: Lastspannung liegtan.

VLOAD |liegtan is Applied =0: Keine Lastspannung.

B5 Gerdtesteue- | Software Ac- Gerdtesteuerung (vgl. PNU 125, Abschnitt B.4.4)
FCT/MMI | rung durch cess by FCT/ =1: Gerdtesteuerung durch Feldbus nicht méglich.

FCT/MMI MMI =0: Gerdtesteuerung tiber Feldbus moglich.

Bé6 Riickmeldung | Display Opera- |Riickmeldung der FHPP-Betriebsart.

OPM1 Betriebsart ting Mode Nr. |Bit7 |Bit6 |Betriebsart

B7 0 0 0 Satzselektion

OPM2 1 0 1 Direktauftrag

2 1 0 reserviert
3 1 1 reserviert

Tab.8.11 Statusbyte 1
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8.5.2 Statusbyte 2 (SPOS)
Statusbyte 2 (SPOS)
Bit DE EN Beschreibung
BO Halt Halt =1: Haltist nicht aktiv, Achse kann bewegt werden.
HALT =0: Haltist aktiv.
B1 Quitting Start | Acknowledge |=1: Start ausgefiihrt (Referenzieren, Tippen,
ACK Start Positionieren)
=0: Bereit fiir Start (Referenzieren, Tippen,
Positionieren)
B2 Motion Motion =1: Fahrauftrag abgeschlossen, ggf. mit Fehler
MC Complete Complete =0: Fahrauftrag aktiv
Hinweis: MC wird erstmals nach dem Einschalten (Zu-
stand “Antrieb gesperrt”) gesetzt.
B3 Quitting Tea- Acknowledge [Abhédngig von der Einstellung in PNU 354:
TEACH |[chen/Samp- [Teach/Samp- |PNU 354 = 0: Anzeige Teach-Status:
ling ling =1: Teachen ausgefiihrt, Istwert wurde iibernommen
=0: Bereit fiir Teachen
PNU 354 = 1: Anzeige Sampling-Status: 1)
=1: Flanke erkannt. Neuer Positionswert verfiigbar.
=0: Bereit fiir Sampling
B4 Achse bewegt [Axisis Moving |=1: Geschwindigkeit der Achse >= Grenzwert
MoV sich =0: Geschwindigkeit der Achse < Grenzwert
B5 Schleppfehler |Drag (Devia- =1: Schleppfehler aktiv
DEV tion) Error =0: Kein Schleppfehler
Bé6 Stillstands- StandstillCon- [=1: Achse hat nach MC das Toleranzfenster verlassen
STILL tberwachung |trol =0: Achse bleibt nach MC im Toleranzfenster
B7 Antrieb Axis Refe- =1: Referenzinfo vorhanden, Referenzfahrt muss
REF referenziert renced nicht durchgefiihrt werden
=0: Referenzierung muss durchgefiihrt werden

1) Positions-Sampling = Abschnitt 9.9.

Tab. 8.12

Statusbyte 2
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8.5.3 Statusbyte 3 (SDIR) — Direktauftrag
Das Statusbyte SDIR ist die Riickmeldung des Positioniermodus.
Statusbyte 3 (SDIR) — Direktauftrag
Bit DE EN Beschreibung
BO Absolut/ Absolute / =1: Sollwert ist relativzum letzten Sollwert.
ABS Relativ Relative =0: Sollwert ist absolut.
B1 Riickmeldung |[Control Mode |Nr. |Bit2 |Bit1 |Regelmodus
CoOM1 Regelmodus Feedback 0 0 0 Positionsregelung.
B2 1 0 1 Kraftbetrieb (Drehmoment, Strom).
COM2 2 1 0 Geschwindigkeitsregelung (Dreh-
zahl).
3 1 1 reserviert.
B3 Riickmeldung [ Function Ohne Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 0): Keine
FNUM1 |Funktions- Number Funktion, = 0.
B4 nummer Feedback Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 Nr. |[Bit4 |Bit3 [Funktionsnummer
0 0 0 CAM-IN / CAM-OUT / Change active.
0 1 Synchronisation auf externen Ein-
gang.
2 1 0 Synchronisation auf externen Ein-
gang mit Kurvenscheibenfunktion.
3 1 1 Synchronisation auf virtuellen Ma-
ster mit Kurvenscheibenfunktion.
B5 Riickmeldung [ Function Ohne Kurvensche.ibenfunktion (CDIR.FUNC = 0): Keine
FGRP1 |Funktions- Group Funktion, =0
B6 gruppe Feedback Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 Nr. |Bit4 |Bit3 [Funktionsgruppe
0 0 0 Synchronisation mit/ohne Kurven-
scheibe.
Alle anderen Werte (Nr. 1 ... 3) sind reserviert.
B7 Rickmeldung | Function =1: Kurvenscheibenfunktion wird ausgefiihrt, Bit 3 ...
FUNC Funktion Feedback 6 = Funktionsnummer und -gruppe.
=0: NormalerAuftrag

Tab.8.13  Statusbyte 3 — Direktauftrag
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8.5.4 Bytes 4 und 5 ... 8 — Direktauftrag
Statusbyte 4 (Istwert 1) - Direktauftrag

Bit DE EN Beschreibung
BO..7 Riickmeldung abhéngig vom Regelmodus (CDIR.COMX):
Geschwindig- | Velocity Positionsregelung | Geschwindigkeit in % vom Basis-
keit wert (PNU 540)
Drehmoment | Torque Kraftbetrieb Drehmoment in % des Nenn-
moments (PNU 1036)
- - Geschwindig- Keine Funktion, =0
keitsregelung

Tab.8.14  Statusbyte 4 — Direktauftrag

Statusbytes 5 ... 8 (Istwert 2) - Direktauftrag

Bit DE EN Beschreibung
BO...31 Riickmeldung abhéngig vom Regelmodus (CDIR.COMXx),
jeweils 32-Bit-Zahl, Low-Byte zuerst:
Position Position Positionsregelung | Position in Positionseinheit
= Anhang A.1
Position Position Kraftbetrieb Position in Positionseinheit
= Anhang A.1
Geschwindig- | Velocity Geschwindig- Geschwindigkeit als Absolutwert in
keit keitsregelung Geschwindigkeitseinheit
Tab.8.15 Statusbytes 5 ... 8 — Direktauftrag
8.5.5 Bytes 3, 4 und 5 ... 8 - Satzselektion
Statusbyte 3 (Satznummer) — Satzselektion
Bit DE EN Beschreibung
BO...7 |Satznummer Record Riickmeldung der Satznummer.
number

Tab.8.16  Steuerbyte 4 —Satzselektion
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Statusbyte 4 (RSB) — Satzselektion
Bit DE EN Beschreibung
BO 1.Satzweiter- | 1st Record =1: Die erste Weiterschaltbedingung wurde erreicht.
RC1 schaltung Chaining Done [=0: Eine Weiterschaltbedingung wurde nicht konfigu-
durchgefiihrt riert oder nicht erreicht.
B1 Satzweiter- Record Giltig, sobald MC vorliegt.
RCC schaltung Chaining =1: Satzkette wurde bis zum Ende abgearbeitet.
abgeschlossen | Complete =0: Satzverkettung abgebrochen. Mindestens eine
Weiterschaltbedingung. wurde nicht erreicht.
B2 - - reserviert, = 0.
B3 Riickmeldung [ Function Ohne Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 0): Keine
FNUM1 |Funktions- Number Funktion, = 0.
B4 nummer Feedback Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 Nr. |[Bit4 |Bit3 [Funktionsnummer
0 0 0 CAM-IN / CAM-OUT / Change active.
0 1 Synchronisation auf externen Ein-
gang.
2 1 0 Synchronisation auf externen Ein-
gang mit Kurvenscheibenfunktion.
3 1 1 Synchronisation auf virtuellen Ma-
ster mit Kurvenscheibenfunktion.
B5 Riickmeldung [ Function Ohne Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 0): Keine
FGRP1 |Funktions- Group Funktion, =0
B6 gruppe Feedback Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 Nr. |Bit4 |Bit3 [Funktionsgruppe
0 0 0 Synchronisation mit/ohne Kurven-
scheibe.
Alle anderen Werte (Nr. 1 ... 3) sind reserviert.
B7 Rickmeldung | Function =1: Kurvenscheibenfunktion wird ausgefiihrt, Bit 3 ...
FUNC Funktion Feedback 6 = Funktionsnummer und -gruppe.
=0: NormalerAuftrag
Tab.8.17 Statusbyte 4 —Satzselektion
Statusbytes 5 ... 8 (Position) — Satzselektion
Bit DE EN Beschreibung
B0 ... 31 | Position Position Riickmeldung der Position in Positionseinheit
=> Anhang A.1. 32-Bit-Zahl, Low-Byte zuerst.

Tab.8.18 Statusbytes 5 ... 8 — Satzselektion
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8.6 Zustandsmaschine FHPP

T7* hat grundsatzlich dig

Ausgeschaltet

Aus allen Zustdnden

T7*
hochste Prioritat.
S1 S5
Controller Reaktion
eingeschaltet auf Stérung
T1 T8 T11
S2 S6
Antrieb T9 Storung
gesperrt
T2
15 10
S3
T6 Antrieb
freigegeben
T4 T3
SA5 TA9 SA1 TA7 SA4
Tippen Referenzfahrt wird
positiv TA10 TA8 ausgefiihrt
SA6 TA11 Bereit TA13 SA7
Tippen Kurvenscheibe vor-
negativ TA12 TALL bereiten
TA19 TAl6 TA15
Ta2| |
SA8
TAS SA2 Kurvenscheibe ak-
Fahrauftrag tiv und wird durch-
TA6 aktiv laufen
TA18 iy
TA4 L
SA9
SA3 Kurvenscheibe Zwi-
Zwischenhalt schenhalt
S4

Betrieb freigegeben

Fig. 8.1 Zustandsmaschine
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Hinweise zum Zustand “Betrieb Ausgeschaltet Aus allen Zustanden
freigegeben” l l 7%
Die Transition T3 wechselt in den Zu-
stand S4, der selber wiederum eine S1. Controller S5 Reaktion
. . i haltet fSto
eigene Unter-Zustandsmaschine cingeschatte autionne
enthilt, deren Zusténde mit “SAx” l“ lTS T
und Transitionen mit “TAx” bezeich- 2 Antrieb T9 S6  Storung
net sind = Flg. 8.1. gesperrt
Damit kann auch ein Ersatzschalt- T ln
bild (= Fig. 8.2) benutzt werden, in I T10
dem die internen Zustdande SAx weg- 53 Antrieb
. Te freigegeben

gelassen sind.
Die Transitionen T4, T6 und T7* wer- T4 T3
den aus jedem Unterzustand SAx v

. . S4 Betrieb
ausgefiihrt und haben automatisch e amenen

eine hohere Prioritdt als eine belie-
bige Transition TAx. Fig. 8.2 Ersatzschaltbild Zustandsmaschine

Reaktion auf Storungen

T7 (“Stérung erkannt”) hat die hochste Prioritat (“*”). T7 wird aus S5 + S6 dann ausgefiihrt, wenn ein
Fehler mit einer hoheren Prioritat auftritt. Das bedeutet, dass ein schwerer Fehler einen leichten Fehler
verdrangen kann.
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8.6.1 Betriebsbereitschaft herstellen

Zum Herstellen der Betriebsbereitschaft sind abhédngig vom Controller ggf. zusatzliche
Eingangssignale erfoderlich, z. B. an DIN 4, DIN 5, DIN 13, etc.

Detaillierte Informationen finden Sie in der Beschreibung Hardware, GDCP-CMMP-

M3-HW-...
T Interne Bedingungen Aktionen des Anwenders V)
T1 Antrieb wurde eingeschaltet.

Es wird kein Fehler festgestellt.

T2 Lastspannung vorhanden. “Antrieb freigeben” =1
Steuerhoheit bei SPS. CCON = xxx0.xxx1
T3 “Stopp” =1
CCON = xxx0.xx11
T2 “Stopp” =0
CCON = xxx0.xx01
T5 “Antrieb freigeben” =0
CCON = xxx0.xxx0
T6 “Antrieb freigeben” =0

CCON = xxx0.xxx0

T7* Storung erkannt.

T8 Reaktion auf Stérung fertig, Antrieb steht.

T9 Es liegt keine Stérung mehr an.
War ein schwerer Fehler.

“Stdrung quittieren” =0 — 1
CCON = xxx0.Pxxx

T10 Es liegt keine Stérung mehr an.
War ein leichter Fehler.

“Stdrung quittieren” =0 — 1
CCON = xxx0.Pxx1

T11 Storung liegt noch an.

“Stdrung quittieren” =0 — 1
CCON = xxx0.Pxx1

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig

Tab.8.19 Zustandsiibergdnge beim Herstellen der Betriebsbereitschaft
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8.6.2

E/A-Daten und Ablaufsteuerung

Positionieren

Grundsatzlich gilt: Die Transitionen T4, T6 und T7* haben immer Vorrang !

T Interne Bedingungen Aktionen des Anwenders V)
TA1 Referenzierung liegt vor. Fahrauftrag starten=0—1
Halt=1
CCON = xxx0.xx11
CPOS = 0xx0.00P1
TA2 Motion Complete =1 Zustand “Halt” ist beliebig
Der aktuelle Satz ist beendet. Der ndchste Satz soll nicht CCON = xxx0.xx11
automatisch ausgefiihrt werden CPOS = OXXX.XXXX
TA3 Motion Complete =0 Halt=1—0
CCON = xxx0.xx11
CPOS = Oxxx.xxxN
TA4 Halt =1
Fahrauftrag starten=0—1
Restweg l6schen =0
CCON = xxx0.xx11
CPOS = 00xx.xxP1
TA5 Satzselektion: CCON = xxx0.xx11
— Ein einzelner Satz ist beendet. CPOS = Oxxx.xxx1
— Der ndchste Satz soll automatisch ausgefiihrt werden.
Direktauftrag: CCON = xxx0.xx11
— Ein neuer Fahrauftrag ist angekommen. CPOS = Oxxx.xx11
TA6 Restweg loschen=0—1
CCON = xxx0.xx11
CPOS = OPxxX.xxxx
TA7 Referenzfahrt starten=0—1
Halt=1
CCON = xxx0.xx11
CPOS = 0xx0.0Px1
TA8 Referenzierung beendet oder Halt. Halt = 1 — 0 (nur fuir Halt)
CCON = xxx0.xx11
CPOS = 0xxx.xxxN
TA9 Tippen positiv=0—1
Halt=1
CCON = xxx0.xx11
CPOS = 0xx0.Pxx1

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig
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T Interne Bedingungen Aktionen des Anwenders 1)

TA10 Entweder

Tippen positiv=1—=10
— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = Oxxx.Nxx1
oder

Halt=1—10

— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = Oxxx.xxxN

TA11 Tippen negativ=0—1
Halt=1

CCON = xxx0.xx11
CPOS = OxxP.0xx1

TA12 Entweder

Tippen negativ=1—=10
— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = OxxN.xxx1
oder

Halt=1—0

— CCON = xxx0.xx11
— CPOS = Oxxx.xxxN

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig
Tab.8.20 Zustandsiibergédnge beim Positionieren

e Bei Verwendung der Funktion Kurvenscheibe gibt es zusatzliche Transitionen
I = Abschnitt 8.6.3.

FHPP-Betriebsart |Hinweise zu Besonderheiten

Satzselektion Keine Einschrankungen.

Direktauftrag TA2: Die Bedingung, dass kein neuer Satz ausgefiihrt werden soll, entféllt.
TA5: Es kann jederzeit ein neuer Satz gestartet werden.

Tab.8.21 FHPP-Betriebsart-abhangige Besonderheiten
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8.6.3 Erweiterte Zustandmaschine mit Kurvenscheibenfunktion
TA Beschreibung Ereignis bei Nebenbedingung
Satzselektion Direktauftrag
TA13 | Kurvenscheibe “Steigende” Flanke - Alter Satz: FUNC =0
vorbereiten (akti- | (Anderung) der Satz- Neuer Satz: FUNC=1
vieren) nummer.
- Steigende Flanke an -
FUNC.
Steigende Flanke an STOP oder ENABLE (Akti- | FUNC=1
vierung der Reglerfreigabe).
TA14, | Kurvenscheibe “Steigende” Flanke - Alter Satz: FUNC=1
TA19 | deaktivieren (Anderung) der Satz- Neuer Satz: FUNC=0
nummer.
- Fallende Flanke an -
FUNC.
STOP oder Wegnahme von ENABLE. Keine, FUNC = belie-
big
TA15 | Kurvenscheibe ak- | Steigende Flanke an START. Antrieb befindet sich
tiv und wird durch- inTA13.
laufen
TA16 | Kurvenscheibe Steigende Flanke an - Geédnderte Kurven-
wechseln START. scheibennummer in
PNU 419 bzw. PNU
700.
FUNC=1
“Steigende” Flanke - Geédnderte Kurven-
(Anderung) der Satz- scheibennummer in
nummer und stei- PNU 419 bzw. PNU
gende Flanke an 700.
START. FUNC=1
- Steigende Flanke an PNU 700 ist gedndert.
START, startet auto- FUNC=1
matisch den virtuellen
Master.
TA17 | Zwischenhalt HALT=0 Zwischenhalt nur bei
TA18 [ Zwischenhalt HALT =1 virtuellem Master.
beenden
Tab. 8.22
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8.6.4 Beispiele zu den Steuer- und Statusbytes

Auf den folgenden Seiten finden Sie typische Beispiele zu den Steuer- und Statusbytes:
1. Betriebsbereitschaft herstellen — Satzselektion, Tab. 8.23

Betriebsbereitschaft herstellen — Direktauftrag, Tab. 8.24

Stoérungsbehandlung, Tab. 8.25

Referenzfahrt, Tab. 8.26

Positionieren Satzselektion, Tab. 8.27

Positionieren Direktauftrag, Tab. 8.28

i Informationen zur Zustandmaschine =» Abschnitt 8.6.

AN U1~ W N

Fiir alle Beispiele gilt: Fiir die Controller- und Reglerfreigabe des CMM... sind zusétzlich
Digitale E/As erforderlich = Beschreibung Hardware, GDCP-CMMP-M3-HW-...

1. Betriebsbereitschaft herstellen — Satzselektion

Schritt/Beschreibung Steuerbytes (Auftrag) ¥ Statusbytes (Antwort) 1)

1.1 Grundzustand CCON =0000.0x00, |SCON =0001.0000y
CPOS =0000.0000, |SPOS =0000.0100p

1.2 Geratesteuerung fiir | CCON.LOCK =1 SCON.FCT/MMI =0

Software sperren

1.3 Antrieb freigeben, CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1

Betrieb freigeben CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1

(Satzselektion) CCON.OPM1 =0 SCON.OPM1 =0
CCON.OPM2 =0 SCON.OPM2 =0
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig
Tab. 8.23  Steuer- und Statusbytes “Betriebsbereitschaft herstellen — Satzselektion”

Beschreibung zu 1. Betriebsbereitschaft herstellen:
1.1  Grundzustand nach dem Einschalten der Versorgungsspannung. — Schritt 1.2 oder 1.3
1.2  Gerdtesteuerung durch die Software sperren.
Optional kann die Ubernahme der Gerétesteuerung durch die Software mit CCON.LOCK = 1
gesperrt werden. — Schritt 1.3
1.3 Antrieb im Satzselektionsbetrieb freigeben. — Referenzfahrt: Beispiel 4, Tab. 8.26.

Bei Storungen nach dem Einschalten oder nach dem Setzen von CCON.ENABLE:
— Storungsbehandlung: =» Beispiel 3, Tab. 8.25.
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2. Betriebsbereitschaft herstellen - Direktauftrag

Schritt/Beschreibung Steuerbytes (Auftrag) ¥ Statusbytes (Antwort) 1)

2.1 Grundzustand CCON =0000.0x00, |SCON =0001.0000p
CPOS =0000.0000, |SPOS =0000.0100p

2.2 Geratesteuerung fiir [ CCON.LOCK =1 SCON.FCT/MMI =0

Software sperren

2.3 Antrieb freigeben, CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1

Betrieb freigeben CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1

(Satzselektion) CCON.OPM1 =1 SCON.OPM1 =1
CCON.OPM2 =0 SCON.OPM2 =0
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1

1) Legende: P = negative Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig

Tab. 8.24  Steuer- und Statusbytes “Betriebsbereitschaft herstellen — Direktauftrag”

Beschreibung zu 2. Betriebsbereitschaft herstellen:

2.1 Grundzustand nach dem Einschalten der Versorgungsspannung. — Schritt 2.2 oder 2.3

2.2 Geritesteuerung durch die Software sperren. Optional kann die Ubernahme der Gerétesteue-
rung durch die Software mit CCON.LOCK = 1 gesperrt werden. — Schritt 2.3

2.3 Antrieb im Direktauftrag freigeben. — Referenzfahrt: Beispiel 4, Tab. 8.26.

e Bei Storungen nach dem Einschalten oder nach dem Setzen von CCON.ENABLE:
I — Storungsbehandlung: =» Beispiel 3, Tab. 8.25.
Warnungen miissen nicht quittiert werden, diese werden automatisch nach einigen Se-

kunden geldscht, wenn deren Ursache behoben ist.

3. Storungsbehandlung

Schritt/Beschreibung Steuerbytes (Auftrag) ¥ Statusbytes (Antwort) 1)
3.1 Fehler CCON = XXX0.XXXXp SCON = XXXX. 1XXXp
CPOS = OXXX.XXXXp SPOS = XXXX.XOXXp
3.1 Warnung CCON = XXX0.XXXXp SCON = XXXX.X1XXp
CPOS = OXXX.XXXXp SPOS = XXXX.XOXXp
3.3 Stérung quittieren CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1
mit CCON.RESET CCON.RESET =P SCON.FAULT =0
SCON.WARN =0
SPOS.ACK =0
SPOS.MC =1

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig
Steuer- und Statusbytes “Stérungsbehandlung”

Tab. 8.25
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Beschreibung zu 3. Stérungsbehandlung
3.1  Fehler wird durch SCON.FAULT angezeigt. — Fahrauftrag nicht mehr moglich.
3.2 Warnung wird durch SCON.WARN angezeigt. — Fahrauftrag weiterhin moglich.

3.3 Storung quittieren mit steigender Flanke an CCON.RESET. — Stérungsbit SCON.FAULT oder
SCON.WARN wird zuriickgesetzt, — SPOS.MC wird gesetzt, — Antrieb ist betriebsbereit

e Fehler und Warnungen kénnen auch mit einer fallenden Flanke an DIN5 (Reglerfreigabe)
I quittiert werden =» Beschreibung Hardware, GDCP-CMMP-M3-HW-...

4. Referenzfahrt (erfordert Zustand 1.3 oder 2.3)

Schritt/Beschreibung Steuerbytes (Auftrag) ¥ Statusbytes (Antwort) 1)
4.1 Referenzfahrt starten | CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1
CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1

CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1

CPOS.HOM =P SPOS.ACK =1

SPOS.MC =0

4.2 Referenzfahrt lauft CPOS.HOM =1 SPOS.MOV =1
4.3 Referenzfahrt been- CPOS.HOM =0 SPOS.MC =1
det SPOS.REF =1

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig

Tab.8.26  Steuer- und Statusbytes “Referenzfahrt”

Beschreibung zu 4. Referenzfahrt:
4.1  Eine steigende Flanke an CPOS.HOM (Referenzfahrt starten) startet die Referenzfahrt. Der Start

wird solange mit SPOS.ACK (Quittung Start) bestatigt wie CPOS.HOM gesetzt ist.
4.2 Das Bewegen der Achse wird mit SPOS.MOV (Achse bewegt sich) angezeigt.

4.3 Nach erfolgreicher Referenzfahrt wird SPOS.MC (Motion Complete) und SPOS.REF gesetzt.
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5. Positionieren Satzselektion (erfordert Zustand 1.3/2.3 und ggf. 4.3)

Schritt/Beschreibung Steuerbytes (Auftrag) ¥ Statusbytes (Antwort) 1)
5.1 Satznummer vorwdh- | Satz-Nr. 0...250 vorherige Satz-Nr.  0...250
len (Steuerbyte 3)
5.2 Auftrag starten CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1
CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1
CPOS.START =P SPOS.ACK =1
SPOS.MC =0
5.3 Auftrag lauft CPOS.START =1 SPOS.MOV =1
Satz-Nr. 0...250 aktuelle Satz-Nr. 250
5.4 Auftrag beendet CPOS.START =0 SPOS.ACK =0
SPOS.MC =1
SPOS.MOV =0

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig
Tab.8.27 Steuer- und Statusbytes “Positionieren Satzselektion”

Beschreibung zu 5. Positionieren Satzselektion:
(Schritte 5.1 .... 5.4 bedingte Reihenfolge)

Nachdem die Betriebsbereitschaft hergestellt und eine Referenzfahrt ausgefiihrt wurde, kann ein Posi-
tionierauftrag gestartet werden.

5.1  Satznummer vorwdhlen: Byte 3 der Ausgangsdaten
0 = Referenzfahrt
1...250 = Programmierbare Verfahrsatze

5.2 Mit CPOS.START (Starte Task) wird der vorgewahlte Positionierauftrag gestartet. Der Start wird
solange mit SPOS.ACK (Quittung Start) bestatigt wie CPOS.START gesetzt ist.

5.3  Das Bewegen der Achse wird mit SPOS.MOV (Achse bewegt sich) angezeigt.

5.4  Nach Beendigung des Positionierauftrages wird SPOS.MC gesetzt.
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6. Positionieren Direktauftrag (erfordert Zustand 1.3/2.3 und ggf. 4.3)

Schritt/Beschreibung Steuerbytes (Auftrag) ¥ Statusbytes (Antwort) 1)
6.1 Position (Byte 4) und | Geschwindigkeit 0 ... 100 (%) Geschwindigkeit ~ 0...100 (%)
Geschwindigkeit (Bytes Vorwahl Rickmeldung
5...8) vorwahlen Sollposition Positions- Istposition Positions-
einheiten einheiten
6.2 Auftrag starten CCON.ENABLE =1 SCON.ENABLED =1
CCON.STOP =1 SCON.OPEN =1
CPOS.HALT =1 SPOS.HALT =1
CPOS.START =P SPOS.ACK =1
SPOS.MC =0
CDIR.ABS =S SDIR.ABS =S
6.3 Auftrag lauft CPOS.START =1 SPOS.MOV =1
6.4 Auftrag beendet CPOS.START =0 SPOS.ACK =0
SPOS.MC =1
SPOS.MOV =0

1) Legende: P = steigende Flanke (positiv), N = fallende Flanke (negativ), x = beliebig, S= Verfahrbedingung: 0= absolut; 1 = relativ

Tab. 8.28 Steuer- und Statusbytes “Positionieren Direktauftrag”

Beschreibung zu Positionieren Direktauftrag:
(Schritt 6.1 ... 6.4 bedingte Reihenfolge)
Nachdem die Betriebsbereitschaft hergestellt und eine Referenzfahrt ausgefiihrt wurde, muss eine
Sollposition vorgewahlt werden.
6.1  Die Sollposition wird in Positionseinheiten in den Bytes 5...8 des Ausgangswortes tibergeben.
Die Sollgeschwindigkeit wird in % im Byte 4 ibergeben (0 = keine Geschw.; 100 = max. Ge-

schw.).

6.2  Mit CPOS.START wird der vorgewdhlte Positionierauftrag gestartet. Der Start wird solange mit
SPOS.ACK bestatigt wie CPOS.START)gesetzt ist.

6.3  Das Bewegen der Achse wird mit SPOS.MOV angezeigt.

6.4  Nach Beendigung des Positionierauftrages wird SPOS.MC gesetzt.
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9 Antriebsfunktionen
9.1 Maf3bezugssystem fiir elektrische Antriebe

Maf3bezugssystem elektrische Linearantriebe

|

d e
a | b | o |
L | | | :
1 - — AN
I SR e ] |
L _ [ - - | |
REF LSE AZ Pz TP/AP USE
LES HES [+~
GrofRer werdende Positionen, “Positiv” fahren -
y 4

REF Referenzpunkt (Reference Point)
AZ Achsennullpunkt (Axis Zero Point)
Pz Projektnullpunkt (Project Zero Point)
LSE Untere Software-Endlage (Lower Software End Position)
USE Obere Software-Endlage (Upper Software End Position)
LES Unterer Endschalter (Lower End Switch)
HES Oberer Endschalter (Higher End Switch)
TP Zielposition (Target Position)
AP Istposition (Actual Position)
a Offset Achsennullpunkt
b Offset Projektnullpunkt
c Offset Ziel- / Istposition
d, e Offset Software-Endlagen
Nutzhub
Nennhub

Tab. 9.1 MafBbezugssystem elektrische Linearantriebe
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Maf3bezugssystem elektrische Rotationsantriebe

Rotationsachse: Beispiel mit Referenz-
fahrtmethode Referenzschalter negativ

REF Referenzpunkt (Reference Point)

AZ Achsennullpunkt (Axis Zero Point)

Pz Projektnullpunkt (Project Zero Point)

a Offset Achsennullpunkt

b Offset Projektnullpunkt

c Offset Ziel- / Istposition

d, e Offset Software-Endlagen (optional: Endlospositionieren mdglich)
Nutzhub

Tab.9.2  Mafbezugssystem elektrische Rotationsantriebe

9.2 Rechenvorschriften MaBBbezugssystem

Bezugspunkt Rechenvorschrift

Achsennullpunkt AZ =REF+a

Projektnullpunkt Pz =AZ+b =REF+a+b

Untere Software-Endlage LSE =AZ+d =REF+a+d

Obere Software-Endlage USE =AZ+e =REF+a+e

Zielposition / Istposition TP, AP =PZ+c =AZ+b+c =REF+a+b+c
Tab.9.3 Rechenvorschriften MaBbezugssystem mit inkrementalen Messsystemen
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9.3 Referenzfahrt

Bei Antrieben mit inkrementalem Messsystem muss nach dem Einschalten immer eine Referenzfahrt
durchgefiihrt werden.
Dies wird mit dem Parameter “Referenzfahrt erforderlich” (PNU 1014) antriebsspezifisch festgelegt.

i Beschreibung der Referenzfahrtmodi siehe Abschnitt 9.3.2.

9.3.1 Referenzfahrt elektrische Antriebe

Der Antrieb referenziert gegen einen Anschlag, einen Endschalter oder einen Referenzschalter. Das
Erreichen eines Anschlags wird durch das Ansteigen des Motorstroms erkannt. Da der Antrieb nicht auf
Dauer gegen den Anschlag regeln darf, muss er mindestens einen Millimeter wieder in den Hubbereich
fahren.

Ablauf:

1. Suchen des Referenzpunktes entsprechend der konfigurierten Methode.

2. Fahren relativ zum Referenzpunkt um den “Offset Achsennullpunkt”.

3. Setze am Achsnullpunkt: Aktuelle Position = 0 — Offset Projektnullpunkt.

Ubersicht Parameter und E/As bei der Referenzfahrt
Beteiligte Parameter Parameter PNU
=> Abschnitt B.4.18 Offset Achsennullpunkt 1010
Referenzfahrtmethode 1011
Geschwindigkeiten Referenzfahrt 1012
Beschleunigungen Referenzfahrt 1013
Referenzfahrt erforderlich 1014
Referenzfahrt maximales Drehmoment 1015
Start (FHPP) CPOS.HOM = steigende Flanke: Start Referenzfahrt
Riickmeldung (FHPP) SPOS.ACK = steigende Flanke: Quittung Start
SPOS.REF = Antrieb referenziert
Voraussetzung Geratesteuerung durch SPS/Feldbus
Controller im Zustand “Betrieb freigegeben”
Kein Kommando fiir Tippen liegt an

Tab. 9.4 Parameter und E/As bei der Referenzfahrt

140 Festo — GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH




9

9.3.2

Antriebsfunktionen

Referenzfahrtmethoden

Die Referenzfahrtmethoden orientieren sich an CANopen DS 402.

Bei einigen Motoren (mit Absolutgeber, Single/Multi Turn) ist der Antrieb ggf. dauerhaft
referenziert. In diesem Fall wird bei Referenzfahrtmethoden auf Indeximpuls (= Nullim-
puls) ggf. die Referenzfahrt nicht ausgefiihrt sondern direkt der Achsennullpunkt ange-
fahren (wenn dies parametriert ist).

Referenzfahrtmethoden

hex

dez

Beschreibung

01h

1

Negativer Endschalter mit Indeximpuls 1)

1.

Wenn negativer Endschalter inaktiv:
Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer
Richtung auf den negativen Endschalter.

. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in positiver

Richtung bis Endschalter inaktiv wird, dann
weiter zum ersten Indeximpuls. Diese Position
wird als Referenzpunkt iibernommen.

. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-

schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

Indeximpuls

Negativer Endschalter

02h

Positiver Endschalter mit Indeximpuls 1

1.

Wenn positiver Endschalter inaktiv:
Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver
Richtung auf den positiven Endschalter.

. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in negativer

Richtung bis Endschalter inaktiv wird, dann
weiter zum ersten Indeximpuls. Diese Position
wird als Referenzpunkt iibernommen.

. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-

schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

Indeximpuls

Positiver Endschalter

1) nur bei Motoren mit Encoder/Resolver mit Indeximpuls moglich.
2) Endschalter werden bei der Fahrt auf den Anschlag ignoriert.
3) Da die Achse nicht auf dem Anschlag stehen bleiben soll, muss die Fahrt auf den Achsennullpunkt parametriert werden und der

Offset Achsennullpunkt # 0 sein.
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Referenzfahrtmethoden

hex dez Beschreibung

07h 7 Referenzschalter in positiver Richtung mit D:‘:'ﬁ]

Indeximpuls ¥ |
1. Wenn Referenzschalter inaktiv:
Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver p: S
Richtung auf den Referenzschalter.
Wenn dabei Anschlag oder Endschalter ange-
fahren wird: Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in
negativer Richtung zum Referenzschalter.

2. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in negativer
Richtung bis Referenzschalter inaktiv wird,
dann weiter zum ersten Indeximpuls. Diese
Position wird als Referenzpunkt tibernommen.

3. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

Indeximpuls |

Referenzschalter

0B 11 Referenzschalter in negativer Richtung mit [i‘:':ﬂ

Indeximpuls ¥ |

1. Wenn Referenzschalter inaktiv:

Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer
Richtung auf den Referenzschalter. |
Wenn dabei Anschlag oder Endschalter ange-
fahren wird: Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in
positiver Richtung zum Referenzschalter.

2. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in positiver
Richtung bis Referenzschalter inaktiv wird,
dann weiter zum ersten Indeximpuls. Diese
Position wird als Referenzpunkt {ibernommen.

3. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

UV

Indeximpuls

Referenzschalter

11h 17 Negativer Endschalter D:‘:':U
1. Wenn negativer Endschalter inaktiv: —
Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer S —

Richtung auf den negativen Endschalter. 1
. . . . . Negativer Endschalter
2. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in positiver _—
Richtung bis Endschalter inaktiv wird. Diese
Position wird als Referenzpunkt tibernommen.
3. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

1) nur bei Motoren mit Encoder/Resolver mit Indeximpuls moglich.

2) Endschalter werden bei der Fahrt auf den Anschlag ignoriert.

3) Da die Achse nicht auf dem Anschlag stehen bleiben soll, muss die Fahrt auf den Achsennullpunkt parametriert werden und der
Offset Achsennullpunkt # 0 sein.
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Referenzfahrtmethoden

hex

dez

Beschreibung

12h

18

Positiver Endschalter

1.

Wenn positiver Endschalter inaktiv:
Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver
Richtung auf den positiven Endschalter.

. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in negativer

Richtung bis Endschalter inaktiv wird. Diese

Position wird als Referenzpunkt iibernommen.
. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-

schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

-4

Positiver Endschalter

h |
-

17h

23

Referenzschalter in positiver Richtung

1.

Wenn Referenzschalter inaktiv:

Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver
Richtung auf den Referenzschalter.

Wenn dabei Anschlag oder Endschalter ange-
fahren wird: Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in
negativer Richtung zum Referenzschalter.

. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in negativer

Richtung bis Referenzschalter inaktiv wird.
Diese Position wird als Referenzpunkt iiber-
nommen.

. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-

schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

Referenzschalter

1Bh

27

Referenzschalter in negativer Richtung

1.

Wenn Referenzschalter inaktiv:

Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer
Richtung auf den Referenzschalter.

Wenn dabei Anschlag oder Endschalter ange-
fahren wird: Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in
positiver Richtung zum Referenzschalter.

. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in positiver

Richtung bis Referenzschalter inaktiv wird.
Diese Position wird als Referenzpunkt iiber-
nommen.

. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-

schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

Referenzschalter

1) nur bei Motoren mit Encoder/Resolver mit Indeximpuls maglich.

2) Endschalter werden bei der Fahrt auf den Anschlag ignoriert.

3) Da die Achse nicht auf dem Anschlag stehen bleiben soll, muss die Fahrt auf den Achsennullpunkt parametriert werden und der

Offset Achsennullpunkt # 0 sein.
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Referenzfahrtmethoden
hex dez Beschreibung
21h 33 Indeximpuls in negativer Richtung 1) D | D
1. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in negativer -
Richtung bis Indeximpuls. Diese Position wird | | Indeximpuls
als Referenzpunkt tibernommen.
2. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.
22h 34 Indeximpuls in positiver Richtung 1 D — D
1. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in positiver —
Richtung bis Indeximpuls. Diese Position wird Indeximpuls | |
als Referenzpunkt tibernommen.
2. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.
23h 35 Aktuelle Position D D D
1. Als Referenzpunkt wird die aktuelle Position * @
tibernommen.
2. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.
Hinweis: Durch Verschiebung des Bezugssystems
Fahrt auf Endschalter oder Festanschlag mdéglich.
Verwendung daher meist bei Rotationsachsen.
FFh 1 Negativer Anschlag mit Indeximpuls D2 m
1. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer 1 |
Richtung zum Anschlag.
2. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in positiver | | Indeximpuls
Richtung bis zum nachsten Indeximpuls. Diese
Position wird als Referenzpunkt tibernommen.
3. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.
FEh |-2 Positiver Anschlag mit Indeximpuls 12 D:‘:'ﬁ]
1. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver | T
Richtung zum Anschlag.
2. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in negativer Indeximpuls | |
Richtung bis zum nachsten Indeximpuls. Diese
Position wird als Referenzpunkt tibernommen.
3. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

1) nur bei Motoren mit Encoder/Resolver mit Indeximpuls moglich.

2) Endschalter werden bei der Fahrt auf den Anschlag ignoriert.
3) Da die Achse nicht auf dem Anschlag stehen bleiben soll, muss die Fahrt auf den Achsennullpunkt parametriert werden und der
Offset Achsennullpunkt # 0 sein.
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Referenzfahrtmethoden

hex dez Beschreibung

EFh  |-17 | Negativer Anschlag D25 1

1. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer 1
Richtung zum Anschlag. Diese Position wird
als Referenzpunkt tibernommen.

2. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

EEh [-18 Positiver Anschlag D2 3) D:‘:'ﬁ]

1. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver N
Richtung zum Anschlag. Diese Position wird
als Referenzpunkt tibernommen.

2. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

EOh |-23 Referenzschalter in positiver Richtung mit Fahrt H:‘—':U
auf Anschlag oder Endschalter. |—<_qb:‘

1. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver
Richtung zum Anschlag oder Endschalter.

2. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer
Richtung zum Referenzschalter.

3. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in negativer
Richtung bis Referenzschalter inaktiv wird.
Diese Position wird als Referenzpunkt iiber-

Referenzschalter

nommen.
4. Wenn Achsennullpunkt # 0: Fahrt mit Fahrge-
schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

E5h  |-27 Referenzschalter in negativer Richtung mit Fahrt [i‘:':ﬂ
auf Anschlag oder Endschalter. i:d—|
1. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in negativer

Richtung zum Anschlag oder Endschalter.

2. Fahrt mit Suchgeschwindigkeit in positiver
Richtung zum Referenzschalter.

3. Fahrt mit Kriechgeschwindigkeit in positiver
Richtung bis Referenzschalter aktiv wird.
Diese Position wird als Referenzpunkt iiber-
nommen.

Referenzschalter

4. Wenn dies parametriert ist: Fahrt mit Fahrge-

schwindigkeit zum Achsennullpunkt.

1) nur bei Motoren mit Encoder/Resolver mit Indeximpuls maglich.

2) Endschalter werden bei der Fahrt auf den Anschlag ignoriert.

3) Da die Achse nicht auf dem Anschlag stehen bleiben soll, muss die Fahrt auf den Achsennullpunkt parametriert werden und der
Offset Achsennullpunkt # 0 sein.

Tab. 9.5 Ubersicht Referenzfahrtmethoden
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9.4 Tippbetrieb

Im Zustand “Betrieb freigegeben” kann der Antrieb durch Tippen positiv/negativ verfahren werden.

Die

se Funktion wird {iblicherweise verwendet fiir:

Anfahren von Teachpositionen,

Antrieb aus dem Weg fahren (z. B. nach einer Anlagen-Storung),
Manuelles Verfahren als normale Betriebsart (handbetétigter Vorschub).

Ablauf

1.

Mit dem Setzen eines der Signale Tippen positiv / Tippen negativ setzt sich der Antrieb langsam in
Bewegung. Durch die langsame Geschwindigkeit kann eine Position sehr genau bestimmt werden.
Bleibt das Signal langer als die parametrierte “Zeitdauer Phase 1” gesetzt, wird die Geschwindigkeit
solange erhoht, bis die konfigurierte Maximalgeschwindigkeit erreicht wird. Damit kénnen grof3e
Hiibe schnell durchfahren werden.

Wechselt das Signal auf 0, wird der Antrieb mit der eingestellten maximalen Verzégerung abge-
bremst.

Nur wenn der Antrieb referenziert ist:

Erreicht der Antrieb eine Software-Endlage, halt er automatisch an. Die Software-Endlage wird nicht
tiberfahren, der Weg zum Anhalten wird dabei entsprechend der eingestellten Rampe beriick-
sichtigt. Der Tippbetrieb wird auch hier erst wieder nach Tippen = 0 verlassen.

Niedrige Geschwindig-
Geschwindigkeit keit Phase 1
v(t) (langsame Fahrt)
Maximale Geschwindig-
keit fiir Phase 2
Beschleunigung
CPOS.JOGP oder 1 ; Verzigerung
CPOS.JOGN | Zeitdauer Phase 1
(Tippen positiv/ ~ © T :
negativ) ! | ! |
Fig. 9.1 Ablaufdiagramm Tippbetrieb
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Ubersicht Parameter und E/As beim Tippbetrieb

Beteiligte Parameter Parameter PNU

=> Abschnitt B.4.9 Tippbetrieb Geschwindigkeit Phase 1 530
Tippbetrieb Geschwindigkeit Phase 2 531
Tippbetrieb Beschleunigung 532
Tippbetrieb Verzdgerung 533
Tippbetrieb Zeitdauer Phase 1 (T1) 534

Start (FHPP) CPOS.JOGP = steigende Flanke: Tippen positiv (groBere Istwerte)
CPOS.JOGN = steigende Flanke: Tippen negativ (kleinere Istwerte)

Riickmeldung (FHPP) SPOS.MOV = 1: Antrieb bewegt sich
SPOS.MC = 0: (Motion Complete)

Voraussetzung Geratesteuerung durch SPS/Feldbus
Controller im Zustand “Betrieb freigegeben”

Tab.9.6  Parameter und E/As beim Tippbetrieb

9.5 Teachen iiber Feldbus

Uber den Feldbus kénnen Positionswerte geteacht werden. Zuvor geteachte Positionswerte werden

dabei tiberschrieben.

Hinweis: Der Antrieb muss zum Teachen nicht stehen. Bei den tiblichen Zykluszeiten von SPS + Feldbus

+ Controller ergeben sich aber bei nur 100 mm/s noch Ungenauigkeiten von mehreren Millimetern.

Ablauf

1. Uber den Tippbetrieb oder manuell wird der Antrieb auf die gewiinschte Position gebracht. Das kann
im Tippbetrieb durch Positionieren (oder bei Motoren mit Encoder auch durch Verschieben von
Hand im Zustand “Antrieb gesperrt”) geschehen.

2. Der Anwender stellt sicher, dass der gewiinschte Parameter selektiert ist. Dazu muss der Parameter
“Teachziel” und ggf. die korrekte Satzadresse geschrieben werden.

Teachziel (PNU 520) geteacht wird

=1 (Vorgabe) Sollposition in Verfahrsatz [Satzselektion: Verfahrsatz nach Steuerbyte 3
Direktauftrag: Verfahrsatz nach PNU=400

=2 Achsennullpunkt
=3 Projektnullpunkt
=4 Untere Software-Endlage
=5 Obere Software-Endlage

Tab.9.7  Ubersicht Teachziele

3. Das Teachen erfolgt {iber das Handshake der Bits in den Steuer- und Statusbytes CPOS/SPOS:
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Wert teachen = |
CPOS.TEACH
0

N ( /
Quittung | ‘\.
o . .

SPS: Teachen vorbereiten
Controller: Bereit zum Teachen
SPS:Jetzt Teachen

Controller: Wert {ibernommen

(Bl

SPOS.TEACH

o lo ol fa

Fig. 9.2 Handshake beim Teachen

Ubersicht Parameter und E/As beim Teachen

Beteiligte Parameter Parameter PNU

=> Abschnitte B.4.8, B.4.9 Teachziel 520
Satznummer 400
Offset Projektnullpunkt 500
Software-Endlagen 501
Offset Achsennullpunkt (elektrische Antriebe) 1010

Start (FHPP) CPOS.TEACH = fallende Flanke: Wert teachen

Riickmeldung (FHPP) SPOS.TEACH = 1: Wert tlbernommen

Voraussetzung Geratesteuerung durch SPS/Feldbus
Controller im Zustand “Betrieb freigegeben”

Tab. 9.8 Parameter und E/As beim Teachen
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9.6 Satz ausfiihren (Satzselektion)

Im Zustand “Betrieb freigegeben” kann ein Satz gestartet werden. Diese Funktion wird {iblicherweise

verwendet fiir:

— wabhlfreies Anfahren von Positionen der Satzliste durch die SPS,
— Abarbeiten eines Verfahrprofils durch Verkettung von Satzen,
— bekannte Zielpositionen, die sich nur selten andern (Rezepturwechsel).

Ablauf

1. Gewlinschte Satznummer in Ausgangsdaten der SPS einstellen. Bis zum Start antwortet der Con-
troller weiterhin mit der Nummer des zuletzt ausgefiihrten Satzes.
2. Mit steigender Flanke an CPOS.START tibernimmt der Controller die Satznummer und startet den

Fahrauftrag.

3. Der Controller signalisiert mit der steigenden Flanke an Quittung Start, dass die SPS-Ausgangs-Da-
ten ibernommen wurden und der Positionierauftrag jetzt aktiv ist. Der Positionierbefehl wird weiter
ausgefiihrt, auch wenn CPOS.START wieder auf Null zuriickgesetzt wird.

4. Wenn der Satz beendet wurde, wird SPOS.MC gesetzt.

Fehlerursachen in Anwendung:

— Eswurde keine Referenzierung ausgefiihrt (sofern erforderlich, siehe PNU 1014).
— Die Zielposition und/oder die Vorwahlposition sind nicht erreichbar.

— Ungiiltige Satznummer.
— Nicht initialisierter Satz.
®

Bei Bedingter Satzweiterschaltung / Satzverkettung (siehe Abschnitt 9.6.3):

I Wenn in der Bewegung eine neue Geschwindigkeit und/oder ein neue Zielposition vorge-
geben wird, dann muss der verbleibende Weg zur Zielposition noch reichen, um mit der
eingestellten Bremsrampe zum Stehen zu kommen.

Ubersicht Parameter und E/As bei Satzselektion

Beteiligte Parameter
=> Abschnitt B.4.8

Parameter PNU
Satznummer 400
Alle Parameter der Satzdaten, siehe Abschnitt 9.6.2, 401 ...421

Tab.9.10

Start (FHPP) CPOS.START = steigende Flanke: Start
Tippen und Referenzieren hat Vorrang.
Riickmeldung (FHPP) SPOS.MC = 0: Motion Complete
SPOS.ACK = steigende Flanke: Quittung Start
SPOS.MOV = 1: Antrieb bewegt sich
Voraussetzung Geratesteuerung durch SPS/Feldbus

Controller im Zustand “Betrieb freigegeben”

Giltige Satznummer liegt an

Tab. 9.9 Parameter und E/As bei Satzselektion
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9.6.1 Ablaufdiagramme Satzselektion
Fig. 9.3, Fig. 9.4 und Fig. 9.5 zeigen typische Ablaufdiagramme fiir Satzstart und Stoppen.
Satzstart / Stoppen
1 — — l
Soll-Satznummer | . o |
N-1 X N | N+1 o ‘
Ausgangsdaten
; — — |
Stopp | . o
CCON.STOP ‘ o o \
| [ [ | 6
) | L ; |
Start ! ‘ ! !
CPOS.START | | |
ey g |
Quittung Start ' ' '
SPOS.ACK . ! ‘ ‘
Motion Complete | \ ‘ : L
SPOS.MC o } }
Achse bewegt sich ‘ \“ ‘ ‘
SPOS.MOV . ‘ ‘ ‘ j
. s : o o :
st-Satznummer
~ N-1 iy N X N+1 |
Eingangsdaten . ' N\ N |
Vorausetzung: “Quittung Start” =0 Der Controller reagiert darauf mit einer fal-
Steigende Flanke an “Start” fiihrt zu Uber- lenden Flanke an “Quittung Start”
nahme der neuen Satznummer N und Setzen Sobald “Quittung Start” von der SPS erkannt
von “Quittung Start” wird, darf sie die ndchste Satznummer anle-
Sobald “Quittung Start” von der SPS erkannt gen
wird, darf sie “Start” wieder auf 0 setzen [6] Einaktuell laufender Positioniervorgang

Fig.9.3 Ablaufdiagramm Satzstart /Stoppen

150

kann mit “Stopp” gestoppt werden
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Satz mit Halt stoppen und fortsetzen

1 — — —
Soll-Satznummer N'lX N N X N1 N
Ausgangsdaten o )
- 1 - 5 -
alt o ‘ o
CPOS.HALT . B \ L
tart ‘ ! ‘
1 [ ‘
CPOS.START . \ \ L j \
Halt bestatigen o L {
SPOS.HALT . [ | |
1 + / [ | {
Quittung Start \ L C \’ \’
SPOS.ACK . l B 1
Motion Complete ‘ . - B
SPOS.MC ] ] o
- ¥ : ¥
Achse bewegt sich \\’ O k
SPOS.MOV . ‘ B ‘
s ; \ — —
s.t- atznummer N-1 N o o
Eingangsdaten o \ L L

Satz wird mit “Halt” gestoppt, Ist-Satznum- Steigende Flanke an “Start” startet Satz N
mer N bleibt erhalten, “Motion Complete” erneut, “Halt bestadtigen” wird gesetzt
bleibt zurlickgesetzt

Fig. 9.4 Ablaufdiagramm Satz mit Halt stoppen und fortsetzen
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Satz mit Halt stoppen und Restweg léschen

1 — — 1 — l
Soll-Sat C C | C |
oll-Satznummer N-1 N E N+1 N |
Ausgangsdaten o .
Hal ! — B 1 — :
at [ I I o I
CPOS.HALT . s | | C ‘

1 it I I it !
Start w | | ‘ |
CPOS.START . ‘ B ‘ | !
. echen 1 I : 1 !
estweg loschen | I | '
CPOS.CLEAR . |l ] 7 l ‘
Halt bestatigen i i |
SPOS.HALT . ‘ ‘ }

. | C | ‘

Quittung Start ‘\’ o : | ‘
SPOS.ACK . w K w w ‘

1 I : —
Motion Complete ‘ o ‘ ‘
SP0S.MC . l 1 1 ‘

. | : | ¥
Achse bewegt sich | |
SPOS.MOV . j L j j

. o _ : o
Is.t-Satznummer N-1 N o ‘ C Ns1
Eingangsdaten o /\ L ! /\
Satz stoppen Restweg loschen

Fig. 9.5 Ablaufdiagramm Satz mit Halt stoppen und Restweg l6schen
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9.6.2 Satzaufbau

Ein Positionierauftrag im Satzselektionsbetrieb wird beschrieben mit einem Satz aus Sollwerten. Jeder
Sollwert wird tiber eine eigene PNU adressiert. Ein Satz besteht aus den Sollwerten mit dem gleichen

Subindex.
PNU Name

Beschreibung

401 Satzsteuerbyte 1

Einstellung fiir Positionierauftrag:
Absolut-/Relativ, Positions-/Drehmomentregelung, ...

402 Satzsteuerbyte 2

Satzsteuerung:
Einstellungen fiir bedingte Satzweiterschaltung und Satzverket-
tung.

404 Sollwert

Sollwert entsprechend Satzsteuerbyte 1.

406 Geschwindigkeit

Sollgeschwindigkeit.

407 Beschleunigung

Sollbeschleunigung beim Anfahren.

408 Verzégerung

Sollbeschleunigung beim Abbremsen.

413 Ruckfreie Filterzeit

Filterzeit zur Glattung der Profilrampen.

416 Satzweiterschaltziel/
Satzsteuerung

Satznummer zur der gesprungen wird, wenn die Weiterschaltbe-
dingung ist.

418 Momentenbegrenzung

Begrenzung des maximalen Drehmoments.

419 Kurvenscheibennummer

Nummer der Kurvenscheibe, die mit diesem Satz ausgefiihrt
werden soll. Erfordert die Konfiguration von PNU 401 (virtueller
Master).

420 Restwegmeldung

Weg vor der Zielposition, dessen Erreichen tiber einen digitalen
Ausgang angezeigt werden kann.

421 Satzsteuerbyte 3

Einstellungen fiir spezifisches Verhalten des Satzes.

Tab.9.10 Parameter zum Verfahrsatz

9.6.3 Bedingte Satzweiterschaltung / Satzverkettung (PNU 402)

Der Satzselektionsbetrieb erlaubt es, mehrere Positionierauftrage zu verketten. Das bedeutet, dass mit
einem Start an CPOS.START mehrere Sdtze automatisch hintereinander ausgefiihrt werden. Damit kann
ein Verfahrprofil definiert werden, zum Beispiel das Umschalten auf eine andere Geschwindigkeit nach

Erreichen einer Position.

Dazu definiert der Anwender durch Setzen einer (dezimalen) Bedingung im RCB2, dass nach dem aktu-

ellen Satz der nachfolgende Satz automatisch ausgefiihrt wird.
®

I satzes, ist nur iber das FCT maglich.

Die vollstdndige Parametrierung der Satzverkettung (*Wegprogramm?), z. B. des Folge-

Falls eine Bedingung definiert wurde, kann die automatische Weiterschaltung durch Setzen des Bits B7

verboten werden. Diese Funktion soll zu Debugzwecken mit FCT benutzt werden, nicht zu normalen

Steuerungszwecken.
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Satzsteuerbyte 2 (PNU 402)

Bit0...6 Zahlenwert 0...128: Weiterschaltbedingung als Aufzdhlung, siehe Tab. 9.12
Bit 7 =0: Satzweiterschaltung (Bit 0...6) ist nicht gesperrt (default)
=1: Satzweiterschaltung gesperrt
Tab.9.11 Einstellungen fiir bedingte Satzweiterschaltung und Satzverkettung

Weiterschaltbedingungen

Wert Bedingung Beschreibung
0 - Keine automatische Weiterschaltung
4 Stillstand Weitergeschaltet wird, wenn der Antrieb in den Stillstand kommt und danach
die als Vorwahlwert angegebene Zeit T1 abgelaufen ist. (Fahren auf Block!).
6 Eingang Auf den ndchsten Satz wird weitergeschaltet, wenn eine steigende Flanke am
Pos. Flanke [ lokalen Eingang erkannt wird. Der Vorwahlwert enthalt die Bitadresse des
Eingangs. Vorwahlwert = 1: NEXT1
Vorwahlwert = 2: NEXT2
7 Eingang Auf den ndchsten Satz wird weitergeschaltet, wenn eine fallende Flanke am
Neg. Flanke [ lokalen Eingang erkannt wird. Der Vorwahlwert enthalt die Bitadresse des
Eingangs. Vorwahlwert = 1: NEXT1
Vorwahlwert = 2: NEXT2
9 Eingang Auf den ndchsten Satz wird nach Ende des laufenden Satzes weitergeschal-
Pos. Flanke [ tet, wenn eine steigende Flanke am lokalen Eingang erkannt wird. Der Vor-
abwartend wahlwert enthdlt die Nummer des Eingangs:
Vorwahlwert = 1: NEXT1
Vorwahlwert = 2: NEXT2
10 Eingang Auf den ndchsten Satz wird nach Ende des laufenden Satzes weitergeschal-
Neg. Flanke [ tet, wenn eine fallende Flanke am lokalen Eingang erkannt wird. Der Vor-
abwartend wahlwert enthdlt die Nummer des Eingangs:
Vorwahlwert = 1: NEXT1
Vorwahlwert = 2: NEXT2
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Weiterschaltbedingungen

Wert

Bedingung

Beschreibung

11

Position (re-

lativ)

Diese Umschaltung ent-
spricht dem Typ 2 mit
dem Unterschied, dass
die angegebene Position
nicht absolut, sondern
als relativ zur letzten
Sollposition angegeben
wird[2].

Die Weiterschaltung er-
folgt, sobald die aktuelle
Istposition den Vorwahl-
wert in Fahrtrichtung
iiberschritten hat[1].

220
200
180
160
140
120
100

20

60

0

Zielp osition

120

M
2\
[/ A

110

Pes tion
[ 20

Unschiltpesition

— |

Speed

[rmy's]
20

50

—‘ Meticn Comrplete

e

150 200

Wichtig: Fiir eine reproduzi

erbare Umschaltposition muss die Angabe relativ

zur letzten Zielposition berechnet werden und nicht etwa zur Istposition!

12

Interne MC-
Bedingung

Wie Bedingung 1, aber
ohne externes MC Signal
zwischen den einzelnen
Satzen. Externes MC-Si-
gnal (SPOS.MC) wird erst
nach dem letzten Satz
der Weiterschaltung ge-
setzt!

Speed
[ram/<]

50

—| Motion Complete (SPOS.B2)

.
22NN

150 200 260 300

—>
elay [ms]

350

——

400

Pasition
[ram]

Tab.9.12

Weiterschaltbedingungen
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9.7 Direktauftrag

Im Zustand “Betrieb freigegeben” (Direktauftrag) wird ein Auftrag direkt in den E/A-Daten formuliert,

die Uber Feldbus {ibertragen werden. Die Sollwerte werden dabei teilweise in der SPS vorgehalten.

Die Funktion wird in folgenden Situationen angewendet:

— Wahlfreies Anfahren von Positionen innerhalb des Nutzhubs.

— Die Zielpositionen sind bei der Projektierung unbekannt oder @ndern sich haufig (z. B. viele unter-
schiedliche Werkstiickpositionen).

- Ein Verfahrprofil durch Verkettung von Satzen (G25-Funktion) ist nicht notwendig.

— Der Antrieb soll einem Sollwert kontinuierlich folgen.

i Wenn kurze Wartezeiten unkritisch sind, kann ein Verfahrprofil durch Verkettung von Sét-

zen extern durch die SPS gesteuert realisiert werden.

Fehlerursachen in Anwendung

— Keine Referenzierung ausgefiihrt (sofern erforderlich, siehe PNU 1014).
— Zielposition nicht erreichbar bzw. auBerhalb Software-Endlagen.

— Lastmoment zu grof.
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Ubersicht Parameter und E/As beim Direktauftrag
Beteiligte Parameter Parameter PNU
Positionsvorgaben Basiswert Geschwindigkeit D 540
= B.4.12 Direktauftrag Beschleunigung 541
Direktauftrag Verzogerung 542
Ruckfreie Filterzeit 546
Drehmomentvorgaben | Basiswert Drehmomentrampe U 550
= B.4.13 Drehmomentzielfenster 552
Beruhigungszeit 553
Zuldssige Geschwindigkeit bei Drehmomentregelung 554
Drehzahlvorgaben Basiswert Beschleunigungsrampe D 560
= B.4.14 Drehzahlzielfenster 561
Beruhigungszeit Drehzahlzielfenster 562
Stillstandszielfenster 563
Beruhigungszeit Stillstandszielfenster 563
Momentenbegrenzung 565
Start (FHPP) CPOS.START = steigende Flanke: Start
CDIR.ABS = Sollposition absolut/relativ
CDIR.COM1/2 = Regelmodus (siehe Abschnitt 8.4.3)
Riickmeldung (FHPP) SPOS.MC = 0: Motion Complete
SPOS.ACK = steigende Flanke: Quittung Start
SPOS.MOV = 1: Antrieb bewegt sich
Voraussetzung Geratesteuerung durch SPS/Feldbus
Controller im Zustand “Betrieb freigegeben”

1) Die SPS iibertrégt in den Steuerbytes einen Prozentwert, der mit dem Basiswert multipliziert den endgiiltigen Sollwert ergibt

Tab.9.13  Parameter und E/As beim Direktauftrag

9.7.1 Ablauf Positionsregelung

1. Der Anwender stellt den gewiinschten Sollwert (Position) und die Verfahrbedingung (absolut/
relativ, prozentuale Geschwindigkeit) in seinen Ausgangsdaten ein.

2. Mit der steigenden Flanke an Start (CPOS.START) iibernimmt der Controller die Sollwerte und
startet den Fahrauftrag. Nach dem Start darf zu jedem Zeitpunkt ein neuer Sollwert gestartet
werden. MC muss nicht abgewarten werden.

3. Wenn die letzte Sollposition erreicht wurde, wird MC (SPOS.MC) gesetzt.
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Start des Fahrauftrages

1

Sollposition N-1Y | N N+1 N+2
Ausgangsdaten . ‘ ‘

Start
CPOS.START

Quittung Start
SPOS.ACK

1
Motion Complete |
SPOS.MC . ]

Fig. 9.6 Start des Fahrauftrags

e Die Abfolge der tibrigen Steuer- und Statusbits sowie die Funktionen Halt und Stopp ver-
I halten sich entsprechend der Funktion Satzselektion, siehe Fig. 9.3, Fig. 9.4 und Fig. 9.5.
9.7.2 Ablauf Kraftbetrieb (Drehmoment-, Stromregelung)

Der Kraftbetrieb wird durch das Umschalten des Regelmodus mit den Bits CDIR - COM1/2 vorbereitet.
Der Antrieb bleibt dabei positionsgeregelt stehen.

Nach der Sollwertvorgabe wird mit dem Startsignal (Start-Bit) das Drehmoment / das Moment mit der
Drehmomentrampe in der Richtung des Vorzeichens des Sollwerts aufgebaut und der aktive Dreh-
momentregelmodus (iber die Bits SDIR - COM1/2 angezeigt.

Die Geschwindigkeit wird dabei auf den Wert im Parameter “Zulédssige Geschwindigkeit” begrenzt.

Bei Erreichen des Sollwerts unter Beriicksichtigung des Zielfensters und des Zeitfensters wird das “MC”
Signal gesetzt. Drehmoment / Moment werden weiter geregelt.

Fehlerursachen in Anwendung
— Keine Referenzierung ausgefiihrt (sofern erforderlich, siehe PNU 1014).
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Sollwertvorgabe / Istwertabfrage bei Direktauftrag im Kraftbetrieb:
CCON.OPM1 =1, CCON.OPM2 =0

CDIR.COM1 =1, CDIR.COM2 =0
Direktauftrag

(Istmoment)

Bytel1 |Byte2 [Byte3 [Byte4 Byte5 [Byte6 [Byte7 [Byte8
A-Daten |CCON CPOS CDIR Sollwert 1 Sollwert 2
(reserviert) |(Drehmoment)
E-Daten | SCON SPOS SDIR Istwert 1 Istwert 2

(Istposition)

Tab.9.14  Steuer- und Statusbytes Direktauftrag Kraftbetrieb

Daten Bedeutung Einheit
Sollwert 1 Reserviert (keine Funktion, = 0) -
Sollwert 2 Sollmoment Prozent des Nennmoments (PNU 1036)
Istwert 1 Istmoment Prozent vom Nennwert (PNU 1036)
Istwert 2 Istposition Positionseinheit, siehe Anhang A.1
Tab.9.15 Soll- und Istwerte Direktauftrag Kraftbetrieb
9.7.3 Ablauf Drehzahlregelung

Die Drehzahlregelung wird durch das Umschalten des Regelmodus angefordert. Der Antrieb bleibt
dabei in der vorher eingestellten Betriebsart. Nach der Sollwertvorgabe wird mit dem Startsignal
(Start-Bit) in die Betriebsart Drehzahlregelung gewechselt und der Drehzahlsollwert wirksam.

Das Moment wird dabei auf den Wert im Parameter “Momentenbegrenzung” (PNU 565) begrenzt.
Das Signal “MC” (Motion Complete) wird in diesem Regelmodus im Sinne von “Drehzahlzielwert er-
reicht” benutzt:
Motion Complete / Stillstandsmeldung
Fiir die Ermittlung von “Drehzahl erreicht” und “Drehzahl 0” wird der gleiche Komparatortyp verwendet,
der sich entsprechend Fig. 9.7 verhalt, siehe Tab. 9.16.

Sollwert Vorgaben zum Erreichen von MC (Motion Complete)
#0 Zieldrehzahl: Sollwert gemdf E- Daten

Toleranz: Drehzahlzielfenster (PNU 561)

Einschwingzeit: Beruhigungszeit Drehzahlzielfenster (PNU 562)
=0 Zieldrehzahl: Sollwert gemdf E- Daten

Toleranz: Stillstandszielfenster (PNU 563)

Einschwingzeit: Beruhigungszeit Stillstandszielfenster (PNU 564)

Tab.9.16 Vorgaben Motion Complete / Stillstandsmeldung
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Drehzahl 4

Zieldrehzahl + Toleranz =~~~ = 4

Zieldrehzahl -~~~ =~ _

Zieldrehzahl - Toleranz - -~ -~~~ - T

Beruhigungszeit - -~~~ -~~~ -

Motion Complete (SPOS.MC) 1
oder Stillstandsiiberwachung
(SPOS.STILL) 0

Fig. 9.7 Motion Complete / Stillstandsmeldung

9.8 Stillstandsiiberwachung

Mit der Stillstandsiiberwachung ist ein Verlassen des Zielpositionsfensters im Stillstand erkennbar.

Die Stillstandsiiberwachung bezieht sich ausschlief3lich auf die Positionsregelung.

Nach Erreichen der Zielposition und Melden des MC-Signals im Statuswort geht der Antrieb in den Zu-
stand “Stillstand”, das Bit SPOS.STILL (Stillstandsiiberwachung) wird zuriickgesetzt. Wird der Antrieb
in diesem Zustand durch externe Kréfte oder sonstigen Einfluss aus dem Stillstandspositionsfenster fiir
eine definierte Zeit entfernt, dann wird das Bit SPOS.STILL gesetzt.

Sobald sich der Antrieb wieder fiir die Stillstandsiiberwachungszeit innerhalb des Stillstandspositions-
fenster befindet, wird das Bit SPOS.STILL zuriickgesetzt.

Die Stillstandiiberwachung kann nicht explizit ein- bzw. ausgeschaltet werden. Sie wird inaktiv, wenn
das Stillstandpositionsfenster auf den Wert “0” eingestellt wird.
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Zielposition
Istposition
Stillstandstiberwachung

7 (6] (SPOS.STILL)

\ Motion Complete
/ \ / (SPOS.MO)
Stillstandspositionsfen-
ster
Zielpositionsfenster
Uberwachungszeit
(Position window time)
Stillstandsuiberwa-
0 chungszeit

[I]=]

(=]

=
N
(
)

I
I

Fig. 9.8 Stillstandstiberwachung

Ubersicht Parameter und E/As bei der Stillstandsiiberwachung

Beteiligte Parameter Parameter PNU

=> Abschnitt B.4.18 Zielpositionsfenster 1022
Nachregelungszeit Position 1023
Sollposition 1040
Aktuelle Position 1041
Stillstandspositionsfenster 1042
Stillstandstiberwachungszeit 1043

Start (FHPP) SPOS.MC = steigende Flanke: Motion Complete

Riickmeldung (FHPP) SPOS.STILL = 1: Antrieb hat sich aus dem Stillstandspositions-
fenster bewegt

Voraussetzung Geratesteuerung durch SPS/Feldbus
Controller im Zustand “Betrieb freigegeben”

Tab.9.17 Parameter und E/As bei der Stillstandsiiberwachung
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9.9 Fliegendes Messen (Positions-Sampling)

Informationen ob und ab welcher Firmware-Version der Verwendete Controller diese Funk-
tion unterstiitzt finden Sie in der Hilfe zum zugehd6rigen FCT-Plugin.

Die lokalen digitalen Eingdnge kdnnen als schnelle Sample-Eingdnge genutzt werden: Bei jeder
steigenden und fallenden Flanke am konfigurierten Sample-Eingang (nur tiber das FCT maglich) wird der
aktuelle Positionswert in ein Register des Controllers geschrieben und kann im Anschluss durch die
ibergeordnete Steuerung (SPS/IPC) ausgelesen werden (PNU 350:01/02).

Parameter beim Positions-Sampling (Fliegendes Messen) PNU
Positionswert bei einer steigenden Flanke in Benutzereinheiten 350:01
Positionswert bei einer fallenden Flanke in Benutzereinheiten 350:02

Tab.9.18 Parameter bei Fliegendem Messen

9.10 Betrieb von Kurvenscheiben

Der CMMP-AS-...-M3 hat die Moglichkeit, 16 Kurvenscheiben mit jeweils 4 zugeordneten Nocken-

bahnen zu bearbeiten.

i Fiir diese Funktion bendtigen Sie die Software GSPF-CAM-MC-...

Der CMMP-AS-...-M3 stellt hierfiir {iber FHPP folgende Funktionalitdt zur Verfiigung:
— Synchronisationsbetrieb auf externen Eingang, Slavebetrieb.

— Synchronisationsbetrieb auf externen Eingang mit Kurvenscheibe, Slavebetrieb.
— Virtueller Master (intern) mit Kurvenscheibe.

Die Steuerung ist in folgenden Betriebsarten moglich:

— Satzselektion.

— Direktbetrieb Positionieren.

e Die Parametrierung der Kurvenscheiben erfolgt iber das FCT-Plugln. Informationen zur
I Parametrierung finden Sie in der Hilfe zum Plugin CMMP-AS-...-M3.
Vollstandige Informationen zur Kurvenscheibenfunktion finden Sie im speziellen Hand-
buch zur Kurvenscheibe.
9.10.1 Kurvenscheibenfunktion in Betriebsart Direktauftrag

Synchronisation auf externen Mastercontroller mit Kurvenscheibe (Slavebetrieb)

Der Synchronisationsbetrieb erméglicht es einem Slavecontroller einem Mastercontroller iiber einen
zusatzlichen externen Eingang nach parametrierten Regeln zu folgen.

Dies kann rein Lagesynchron oder {iber eine zusdtzliche Kurvenscheibenfunktion, CAM Funktion, er-
folgen.
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Aktivierung des Synchronisationsbetriebs im Direktmodus:

Die Auswahl des Synchronbetriebs erfolgt tiber das Controlbyte 3, CDIR mit einem gesetzten CDIR.-
FUNC und der gewiinschten Funktionalitédt in der Funktionsgruppe und der Funktionsnummer,
CDIR.FNUM1/2 und CDIR.FGRP1/2.

Aktiviert wird der Synchronbetrieb dann mit einer steigenden Flanke an Bit CPOS.START. Das Bit CCON.-
STOP stoppt den Synchonisationsbetrieb. Das Bit CPOS.HALT hat keine Zwischenhaltfunktion (Wechsel
nach Bereit mit Haltrampe). Mit der fallenden Flanke von CPOS.START wird der Synchronisationsbetrieb
ebenfalls beendet.

Soll- und Istwerte abhangig von den Funktionsnummern

Funktionsnummer Belegung der Soll-/Istwerte
FNUM = 0: reserviert -
FNUM =1, FNUM =2: |Sollwert 1: keine Bedeutung da der Lagesollwert {iber den externen
Synchronisationsbe- Eingang kommt.
trieb ohne/mit Kurven- | Sollwert 2: keine Bedeutung da der Lagesollwert {iber den externen
scheibe Eingang kommt.
Istwert 1: wie bei Positionierbetrieb Istgeschwindigkeit des Slaves
(nach der Kurvenscheibe)
Istwert 2: wie bei Positionierbetrieb Istposition des Slaves (nach der
Kurvenscheibe)
FNUM = 3: Virtueller Sollwert 1: Je nach Betriebsart des Masters, Sollgeschwindigkeit des
Master (intern) mit Masters
Kurvenscheibe Sollwert 2: Je nach Betriebsart des Masters, Sollposition des Masters
Istwert 1: Istgeschwindigkeit des Slaves (nach der Kurvenscheibe)
Istwert 2: Istposition des Slaves (nach der Kurvenscheibe)

Tab.9.19 Belegung Soll-/Istwerte

Die Kurvenscheibe wird tiber die PNU 700 ausgewahlt.
Uber FHPP+ kann diese Auswahl in die Prozessdaten gemappt werden.

9.10.2 Kurvenscheibenfunktion in Betriebsart Satzselektion

Bei Satzselektion wird die Art des Satzes mit dem Satzsteuerbyte in der Satzliste definiert. Die Erweite-
rung auf den Kurvenscheibenbetrieb kann wie im Direktbetrieb mit dem fiir allgemeine Funktionserwei-
terungen vorgesehenen Bit 7 (FUNC) im Satzsteuerbyte 1 aktiviert werden.

Die Kurvenscheibennummer wird tiber die PNU 419 ausgewdhlt. Ist PNU 419 = 0 wird der Inhalt von
PNU 700 verwendet.

9.10.3 Parameter fiir die Kurvenscheibenfunktion
Die Parameter fiir die Kurvenscheibenfunktion finden Sie in Abschnitt B.4.16.

9.10.4 Erweiterte Zustandmaschine fiir die Kurvenscheibenfunktion
Informationen zur Zustandsmaschine fiir die Kurvenscheibenfunktion finden Sie in Abschnitt 8.6.3
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10 Storverhalten und Diagnose
10.1 Einteilung der Stérungen

Es werden folgende Storungsarten unterschieden:

— Warnungen,

— Stérung Typ 1 (Endstufe wird nicht abgeschaltet),

— Stoérung Typ 2 (Endstufe wird abgeschaltet).

Die Einordnung der moglichen Stérungen sind teilweise parametrierbar =» Spalte Anhang D.
Die Controller signalisieren Fehler oder Stérungen durch entsprechende Fehlermeldungen oder War-
nungen. Diese kdnnen iiber folgende Méglichkeiten ausgewertet werden:

- Displayanzeige,

- Statusbytes (siehe Abschnitt 10.4),

— Busspezifische Diagnose (siehe Feldbus-spezifische Kapitel),

- Diagnosespeicher (siehe Abschnitt 10.2),

— FCT (siehe Hilfe zum FCT).

Die Liste der Diagnosemeldungen finden Sie in Anhang D.

10.1.1 Warnungen
Eine Warnung ist eine Information fiir den Anwender, die keinen Einfluss auf das Verhalten des Antriebs
hat.

Verhalten bei Warnungen

— Regler und Endstufe bleiben aktiv.

— Die aktuelle Positionierung wird nicht abgebrochen.

— Abhéngig von der Stornummer ist eine neue Positionierung unter Umstanden moglich.

— Das Bit SCON.WARN wird gesetzt.

— Wenn die Warnungsursache verschwindet, wird das Bit SCON.WARN automatisch wieder geldscht.
- Die Warnungsnummern werden im Warnungsregister protokolliert (PNU 211).

Ursachen von Warnungen

— Parameter kann nicht geschrieben oder gelesen werden (Im Betriebszustand nicht zuldssig, ungtl-
tige PNU, ...).

— Schleppfehler, Antrieb hat nach Motion Complete die Toleranz verlassen u.&. leichte Regelfehler.
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10.1.2 Storung Typ 1
Bei einem Fehler kann die geforderte Leistung nicht erbracht werden. Die Antrieb wechselt aus seinem
aktuellen Zustand in den Zustand “Fault”.

Verhalten bei Storungen Typ 1

— Die Endstufe wird nicht abgeschaltet.

— Die aktuelle Positionierung wird abgebrochen.

— Die Geschwindigkeit wird an der Not-Rampe runtergefahren.

— Die Ablaufsteuerung wechselt in den Zustand Fault. Eine neue Positionierung ist nicht moglich.

— Das Bit SCON.FAULT wird gesetzt.

— Der Zustand “Fault” kann durch Ausschalten, durch eine steigende Flanke am Eingang CCON.RESET
oder durch Riicksetzen/Setzen von DIN5 (Reglerfreigabe) verlassen werden.

- Haltebremse wird aktiviert, wenn Antrieb gestoppt ist.

Ursachen von Storungen Typ 1
— Software-Endlagen verletzt.
— Motion Complete-Timeout.

— Schleppfehleriiberwachung.

10.1.3 Storung Typ 2
Bei einem Fehler kann die geforderte Leistung nicht erbracht werden. Die Antrieb wechselt aus seinem
aktuellen Zustand in den Zustand "Fault”.

Verhalten bei Stérungen Typ 2

— Die Endstufe wird abgeschaltet.

— Die aktuelle Positionierung wird abgebrochen.

— Der Antrieb trudelt aus.

— Die Ablaufsteuerung wechselt in den Zustand Fault. Eine neue Positionierung ist nicht moglich.

— Das Bit SCON.FAULT wird gesetzt.

— Der Zustand “Fault” kann durch Ausschalten, durch eine steigende Flanke am Eingang CCON.RESET
oder durch Riicksetzen/Setzen von DIN5 (Reglerfreigabe) verlassen werden.

- Haltebremse wird aktiviert, wenn Antrieb gestoppt ist.

Ursachen von Storungen Typ 2
- Lastspannung fehlt (z. B. bei einer implementierten Notabschaltung).
— Hardware-Fehler:
— Messsystemfehler.
— Busfehler.
— SD-Kartenfehler.
— Unzuldssiger Betriebsartenwechsel.
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10.2 Diagnosespeicher (Stérungen)

Der Diagnosespeicher Storungen enthdlt die Codes der letzten aufgetretenen Stérungsmeldungen. Der
Diagnosespeicher wird nach Méglichkeit bei Netzausfall gesichert. Ist der Diagnosespeicher voll, wird
das édlteste Element tiberschrieben (FIFO-Prinzip).

Aufbau des Diagnosespeichers
Parameter 1) 200 201 202
Format uint8 uint1l6 uint32
Bedeutung Diagnoseereignis Stérnummer Zeitpunkt
Subindex 1 Neueste / aktuelle Stérung

Subindex 2 2. gespeicherte Stérung
w2

Subindex 32 32. gespeicherte Stérung

1) siehe Abschnitt B.4.5

Tab.10.1 Aufbau Diagnosespeicher

10.3 Warnungsspeicher

Der Warnungsspeicher enthdlt die Codes der letzten aufgetretenen Warnungen. Die Funktionalitat ent-
spricht dem Diagnosespeicher fiir Stérungen.

Aufbau des Warnungsspeichers

Parameter 1) 210 211 212
Format uint8 uint1l6 uint32
Bedeutung Warnungsereignis Warnungsnummer Zeitpunkt
Subindex 1 Neueste / aktuelle Warnung

Subindex 2 2. gespeicherte Warnung

w2

Subindex 32 32. gespeicherte Warnung

1) siehe Abschnitt B.4.5
Tab.10.2  Aufbau Warnungsspeicher
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10.4 Diagnose iiber FHPP-Statusbytes

Der Controller unterstitzt folgende Diagnosemdglichkeiten tiber FHPP-Status-Bytes (siehe Abschnitt
8.4):

— SCON.WARN - Warnung

— SCON.FAULT - Storung

— SPOS.DEV - Schleppfehler

— SPOS.STILL - Stillstandstiberwachung.

Zusatzlich kénnen tiber FPC (Festo Parameter Channel = Abschnitt C.1) oder FHPP+ (= Anhang C.2)
alle als PNU verfiigbaren Diagnoseinformationen gelesen werden (z. B. der Diagnosespeicher).
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A Technischer Anhang
A1l Umrechnungsfaktoren (Factor Group)
A1.1 Ubersicht

Motorcontroller werden in einer Vielzahl von Anwendungsféllen eingesetzt: Als Direktantrieb, mit nach-
geschaltetem Getriebe, fiir Linearantriebe etc.

Um fiir alle Anwendungsfélle eine einfache Parametrierung zu erméglichen, kann der Motorcontroller
mit den Parametern der ”Factor Group” (PNU 1001 bis 1007, siehe Abschnitt B.4.18) so parametriert
werden, dass Groen wie z. B. die Drehzahl direkt in den gewiinschten Einheiten angegeben bzw. aus-
gelesen werden konnen.

Der Motorcontroller rechnet die Eingaben dann mit Hilfe der Factor Group in seine internen Einheiten
um. Fiir die physikalische Grofen Position, Geschwindigkeit und Beschleunigung ist jeweils ein Um-
rechnungsfaktor vorhanden, um die Nutzer-Einheiten an die eigene Applikation anzupassen.

Fig. A.1 verdeutlicht die Funktion der Factor Group:

Nutzer- Factor Group Regler-interne
Einheiten ", Einheiten
Position
- —@7—>
Positionseinheiten Position Factor Inkremente (Inc.)

position_polarity_flag

@ 1 Umdrehung
: 4096 min

Geschwindigkei

Velocity Factor

A

Geschwindigkeits-

einheiten I
velocity_polarity_flag)
Beschleunigung
Beschleunigungs- ¥ . » 1 Umdrehung / min
Acceleration Factor T 9tdear
einheiten 256 sec

Fig. A.1 Factor Group

Alle Parameter werden im Motorcontroller grundsatzlich in den internen Einheiten gespeichert und erst
beim Einschreiben oder Auslesen mit Hilfe der Factor Group umgerechnet.

Daher sollte die Factor Group bei der Parametrierung als Erstes eingestellt werden und wédhrend der
Parametrierung nicht mehr gedndert werden.

Standardmafig ist die Factor Group auf folgende Einheiten eingestellt:

Grofle Bezeichnung Einheit Erklarung

Lange Positionseinheiten Inkremente | 65536 Inkremente pro Umdrehung
Geschwindigkeit |Geschwindigkeitseinheiten [mint Umdrehungen pro Minute
Beschleunigung | Beschleunigungseinheiten |(min1)/s Drehzahlerhdhung pro Sekunde

Tab.A.1  Voreinstellung Factor Group
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A.1.2 Objekte der Factor Group
Tab. A.2 zeigt die Parameter der Factor Group.
Name PNU | Objekt Typ Zugriff
Polarity (Richtungsumkehr) 1000 |Var uint8 w
Position Factor (Positionsfaktor) 1004 |Array uint32 rw
Velocity Factor (Geschwindigskeitsfaktor) 1006 |Array uint32 rw
Acceleration Factor (Beschleunigungskeitsfaktor) 1007 |Array uint32 rw
Tab.A.2  Ubersicht Factor Group
Tab. A.3 zeigt die bei der Umrechung beteiligten Parameter.
Name PNU | Objekt Typ Zugriff
Encoder Resolution (Encoder-Auflosung) 1001 |Array uint32 rw
Gear Ratio (Getriebefaktor) 1002 |Array uint32 rw
Feed Constant (Vorschubkonstante) 1003 |Array uint32 rw
Axis Parameter (Achsenparameter) 1005 |Array uint32 rw

Tab.A.3 Ubersicht beteiligte Parameter

A.13 Berechnung der Positionseinheiten

Der Positionsfaktor (PNU 1004, siehe Abschnitt B.4.18) dient zur Umrechnung aller Léngenwerte von

der Benutzer-Positionseinheit in die interne Einheit Inkremente (65536 Inkremente entsprechen 1

Motor-Umdrehung). Der Positionsfaktor besteht aus Zahler und Nenner.

Motor mit Getriebe Achse

Uein

Motor Getriebe

x in Positionseinheit
(z. B. “Grad”)

x in Positionseinheit

(z.B. “mm”

Fig. A.2 Berechnung der Positionseinheiten
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In die Berechnungsformel des Positionsfaktors gehen folgende Grofen ein:

Parameter Beschreibung

Gear Ratio Getriebeverhéltnis zwischen Umdrehungen am Eintrieb (Ugjy) und Umdrehungen
(Getriebefaktor) am Abtrieb (Uaus)-

Feed Constant Verhaltnis zwischen Bewegung in Positionseinheiten am Antrieb und Umdre-
(Vorschub- hungen am Abtrieb des Getriebes (Uays)-

konstante) Beispiel: 1 Umdrehung £ 63,15 mm oder 1 Umdrehung 2 360° Grad.

Tab. A.4 Parameter Positionsfaktor

Die Berechnung des Positionsfaktors erfolgt mit folgender Formel:

Getriebeiibersetzung * Inkremente/Umdrehung
Vorschubkonstante

Positionsfaktor =

Der Positionsfaktor muss getrennt nach Zahler und Nenner in den Motorcontroller geschrieben werden.
Daher kann es notwendig sein, den Bruch durch geeignete Erweiterung auf ganze Zahlen zu bringen.
Beispiel

Zundchst muss die gewlinschte Einheit (Spalte 1) und die gewiinschten Nachkommastellen (NK) festge-
legt, sowie der Getriebefaktor und ggf. die Vorschubkonstante der Applikation ermittelt werden. Diese

Vorschubkonstante wird dann in den gewiinschten Positions-Einheiten dargestellt (Spalte 2).
Damit konnen alle Werte in die Formel eingesetzt und der Bruch berechnet werden:

Ablauf Berechnung Positionsfaktor

Positions- Vorschub- Getriebe- Formel Ergebnis

einheiten konstante faktor gekirzt

>i0ce | 0| 3600 5 3600 1—3 div: 225
[

Fig. A.3 Ablauf Berechnung Positionsfaktor
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Beispiele Berechnung Positionsfaktor

Positions- Vorschub- Getriebe- Formel 4 Ergebnis
einheiten D konstante? | faktor3) gekiirzt
Inkremente, Uy = 1/1 %*65536 Ink Link S
0 NK 65536 Ink 65536 Ik 1Ink div: 1
= Inc.
Grad, 1u = 1/1 1
AU / 1765536 Ik 65536 Ink num : 4096
1 NK 3600 10 3600 = 3600 - div: 225
=> 1/10Grad 10 10
/10
Umdr., 1U = 1/1 1
AUS / 1765536 0k oeagink hum : 16384
2NK 100 -5 100~ 1001 div: 25
= 1/100 Umdr. 100 100 100
2/3 2465536 Ink
(/100 3 _ 131072Ink num : 32768
1 1 div : 75
100 755 300 7+
mm, 1U = 4/5 4
1NK AUS 57055361k 2621480 Ink num: 524288
/ 631,5 <0 631,5 % 31575 % div: 6315
=2 1/10 mm
(™/10)

1) Gewiinschte Einheit am Abtrieb
2) Positionseinheiten pro Umdrehung am Abtrieb (Uays). Vorschubkonstante des Antriebs (PNU 1003) * 10°NK (Nachkommastellen)

3) Umdrehungen am Eintrieb pro Umdrehungen am Austrieb (Ug|y pro Uaus)

4) Werte in Formel einsetzen.

Tab. A.5
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A.1.4 Berechnung der Geschwindigkeitseinheiten
Der Geschwindigkeitsfaktor (PNU 1006, siehe Abschnitt B.4.18) dient zur Umrechnung aller Geschwin-

digkeitswerte von der Benutzer-Geschwindigkeitseinheit in die interne Einheit Umdrehungen pro
4096 Minuten.

Der Geschwindigkeitsfaktor besteht aus Zahler und Nenner.

Die Berechnung des Geschwindigkeitsfaktors setzt sich aus zwei Teilen zusammen: Einem Umrech-
nungsfaktor von internen Langeneinheiten in Benutzer-Positionseinheiten und einem Umrechnungsfak-
tor von internen Zeiteinheiten in benutzerdefinierte Zeiteinheiten (z. B. von Sekunden in Minuten). Der

erste Teil entspricht der Berechnung des Positionsfaktors, fiir den zweiten Teil kommt ein zusétzlicher
Faktor hinzu:

Parameter Beschreibung

Zeitfaktor_v Verhiltnis zwischen interner Zeiteinheit und benutzerdefinierter Zeiteinheit.
Gear Ratio Getriebeverhéltnis zwischen Umdrehungen am Eintrieb (Ugjy) und Umdrehungen
(Getriebefaktor) am Abtrieb (Uays).-

Feed Constant Verhaltnis zwischen Bewegung in Positionseinheiten am Antrieb und Umdre-
(Vorschub- hungen am Abtrieb des Getriebes (Uays)-

konstante) Beispiel: 1 Umdrehung £ 63,15 mm oder 1 Umdrehung 2 360° Grad.

Tab.A.6 Parameter Geschwindigkeitsfaktor

Die Berechnung des Geschwindigkeitsfaktors erfolgt mit folgender Formel:

Getriebelibersetzung * Zeitfaktor_v

Geschwindigkeitsfaktor = Vorschubkonstante

Wie der Positionsfaktor muss auch der Geschwindigkeitsfaktor getrennt nach Zahler und Nenner in den

Motorcontroller geschrieben werden. Daher kann es notwendig sein, den Bruch durch geeignete Erwei-
terung auf ganze Zahlen zu bringen.

Beispiel
Zundchst muss die gewlinschte Einheit (Spalte 1) und die gewiinschten Nachkommastellen (NK) festge-
legt, sowie der Getriebefaktor und ggf. die Vorschubkonstante der Applikation ermittelt werden. Diese

Vorschubkonstante wird dann in den gewiinschten Positions-Einheiten dargestellt (Spalte 2).

AnschlieBend wird die gewiinschte Zeiteinheit in die Zeiteinheit des Motorcontrollers umgerechnet
werden (Spalte 3).

Damit konnen alle Werte in die Formel eingesetzt und der Bruch berechnet werden:
Ablauf Berechnung Geschwindigkeitsfaktor

Geschw.- Vorsch.- | Zeitkonstante Getr. | Formel Ergebnis
einheiten konst. gekiirzt
mm/s, mm 1| _ !* 1

63,15~ 15| = 5*6 4096 oo
1NK ~ ol | |RETE—— 2

1
2> 1/10mm/s | 1Uane = Qi - s _ 1966080 556 mi] num: 131072
- mm mm v 421
!mm/w s) 631,5 0 | |60 4096 Zo5 |_ 6315 %o 6315 "0
—

Fig. A.4 Ablauf Berechnung Geschwindigkeitsfaktor
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Beispiele Berechnung Geschwindigkeitsfaktor
Geschw.- Vorsch.- | Zeitkonstante 3 |Getr. [Formel Ergebnis
einheiten ) konst. 2 4) gekiirzt
U/min, Pas = 1 - 1, %% Z56mm
min
0 NK 1Upys 096 1 1/1 (77 1 096 1
> Y/ min 409 2096 min min__ 9% 7556 min num: 4096
1 1 div: 1
min
U/min, s = |41 _ 4096 —L—
AUS Yan = 2, % 2096 min
2 NK 100 — 2/3 (3" ——7
1 3 1 1
) 100 4096 ———— — 8192 ——
> 1/100 U/mm 4096 min min _ 4096 min num: 2048
1 1 div: 75
(Y/100 min) 100755 300 756 min
1
°/s, TWaus = |1 1 - . 60*4096m
1 NK 3600 - 1 1/1 |77 1
10 60 — = 1 11 245760 ———
> 1/10 0/S min S _ 4096 min| num: 1024
1 o o P
* Y S 3600 — 3600 div: 15
(°/10s) 604096 7596 min Tlo 10
mm/s, mm 1 _ 1
e 63,15 7 13 = u/s ﬁ*zso*409(3409‘,”]"]
= 0L = 5 1L 1966080 —L—|
> 1/10 mm/5 1 UAUS = min 1 S _ 4096 mir] num: 131072
mm mm e
* . 631,500 6315 00 |div: 421
(M™™/105) 631,5 T | 6074096 Zo0 i 10 105
1
1) Gewiinschte Einheit am Abtrieb
2) Positionseinheiten pro Umdrehung am Abtrieb (Uays). Vorschubkonstante des Antriebs (PNU 1003) * 10-NK (Nachkommastellen)
3) Zeitfaktor_v: Gewiinschte Zeiteinheit pro interne Zeiteinheit
4) Getriebefaktor: Ug|y pro Uaus
5) Werte in Formel einsetzen.
Tab.A.7 Beispiele Berechnung Geschwindigkeitsfaktor
A.1.5 Berechnung der Beschleunigungseinheiten

Der Beschleunigungsfaktor (PNU 1007, siehe Abschnitt B.4.18) dient zur Umrechnung aller
Beschleunigungswerte von der Benutzer-Beschleunigungseinheit in die interne Einheit Umdrehungen
pro Minuten pro 256 Sekunden.

Der Geschwindigkeitsfaktor besteht aus Zahler und Nenner.

Die Berechnung des Beschleunigungsfaktors setzt sich ebenfalls aus zwei Teilen zusammen: Einem
Umrechnungsfaktor von internen Langeneinheiten in Benutzer-Positionseinheiten und einem Umrech-
nungsfaktor von internen Zeiteinheiten zum Quadrat in benutzerdefinierte Zeiteinheiten zum Quadrat
(z. B. von Sekunden? in Minuten?). Der erste Teil entspricht der Berechnung des Positionsfaktors, fiir
den zweiten Teil kommt ein zusétzlicher Faktor hinzu:
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Parameter

Zeitfaktor_a

Beschreibung

Verhéltnis zwischen interner Zeiteinheit zum Quadrat und benutzerdefinierter
Zeiteinheit zum Quadrat

(z. B. 1 min’=1min* 1 min = 60 5 * 1 min = 60/ 5¢ min *s).

Gear Ratio Getriebeverhéltnis zwischen Umdrehungen am Eintrieb (Ugjy) und Umdrehungen
(Getriebefaktor) am Abtrieb (Uays)-

Feed Constant Verhdltnis zwischen Bewegung in Positionseinheiten am Antrieb und Umdre-
(Vorschub- hungen am Abtrieb des Getriebes (Uays)-

konstante) Beispiel: 1 Umdrehung £ 63,15 mm oder 1 Umdrehung 2 360° Grad.

Tab.A.8 Parameter Beschleunigungsfaktor

Die Berechnung des Beschleunigungsfaktors erfolgt mit folgender Formel:

Getriebelibersetzung * Zeitfaktor_a

Beschleunigungsfaktor = Vorschubkonstante

Wie der Positions- und der Geschwindigkeitsfaktor muss auch der Beschleunigungsfaktor getrennt
nach Zahler und Nenner in den Motorcontroller geschrieben werden. Daher kann es notwendig sein, den
Bruch durch geeignete Erweiterung auf ganze Zahlen zu bringen.

Beispiel

Zundchst muss die gewlinschte Einheit (Spalte 1) und die gewiinschten Nachkommastellen (NK) festge-
legt, sowie der Getriebefaktor und ggf. die Vorschubkonstante der Applikation ermittelt werden. Diese
Vorschubkonstante wird dann in den gewiinschten Positions-Einheiten dargestellt (Spalte 2).
AnschlieBend wird die gewiinschte Zeiteinheit’ in die Zeiteinheit® des Motorcontrollers umgerechnet
werden (Spalte 3) .

Damit konnen alle Werte in die Formel eingesetzt und der Bruch berechnet werden:

Ablauf Berechnung Beschleunigungsfaktor
Beschl.- Vorsch.- [ Zeitkonstante Getr. | Formel Ergebnis
einheiten konst. gekiirzt
mm/s’, 63,15 1M 60 *!56;
»15 7 —
1 NK — 4/ _%* 12?;6 min*s #
— = = +— _min_
= 1/10 mm/52 1Upys = min * s s2 _ 122880 256 s —zf’m: Slléi
2 | 1 mm = “mm_ iv:
(™M/10s) 631,T WI 60+ 256 T“l |_> 631,5 10 6315 1052
20 <
Fig. A.5 Ablauf Berechnung Beschleunigungsfaktor
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Beispiele Berechnung Beschleunigungsfaktor

Beschl.- Vorsch.- |Zeitkonstante 3 [Getr. [Formel® Ergebnis
einheiten ) | konst. 2 4) gekiirzt
U/min/s 1U = 1 1
s AUS 11— = 256 —————
in*s 1 256 min s 1
O NK LUaus 1 1/1 (77 1 256 min
> U/ . min min*s _ 256* s num: 256
[mins 256 756 * 5 1 1 div: 1
1 1 msin
2
°/s’, 1Upys = 1i2 - . 60*256m+*
1 NK 3600 - S 1/1 T* > min*s L
0 leo—L_ = 15 15360 —Min
min*s s2 _ 256*s num: 64
2 L 3600-% 3600 —> div: 15
= 1/10°/ 60+ 256 I 10 1052
(°/105°) 256 * s !
U/min’, Tays = |1 - 56—
in2 2 256 min*s
2 NK 00-L | ™ 2/3 |3—2opne L
100 — 60— 512 —Min_
> 1/100 %% = min2 _ 256 s num: 32
Uy .2 1 1 div: 1125
Jmin e 1004 18000 ——
(Y/100 min”) 256 _min 1
min 60 256*s
2
mm/s 31550 115 = b, 80 B8
O e T TR
S 1/10mm/ 21Uy g = 60 s T s2 _ 122880 5205 | num: 8192
1 mm B _mm_ div: 421
631,5 1M - 631,5° 6315 v
% 0 60 * 256 —MIN 10 1052
(™M/1057) 256 * s 1

1) Gewiinschte Einheit am Abtrieb

2) Positionseinheiten pro Umdrehung am Abtrieb (Uays). Vorschubkonstante des Antriebs (PNU 1003) * 10-NK (Nachkommastellen)
3) Zeitfaktor_v: Gewiinschte Zeiteinheit pro interne Zeiteinheit

4) Getriebefaktor: Ug|y pro Uaus

5) Werte in Formel einsetzen.

Tab. A.9
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B Referenz Parameter

B.1 Allgemeine Parameterstruktur FHPP

Ein Controller enthalt pro Achse einen Parametersatz mit folgender Struktur.

Gruppe Indizes Beschreibung

Verwaltungs- und 1..99 Spezielle Objekte, z. B. fiir FHPP+

Konfigurationsdaten

Gerdtedaten 100...199 Gerédteidentifikation und gerdtespezifische Einstellungen,
Versionsnummern, usw.

Diagnose 200...299 Diagnoseereignisse und Diagnosespeicher. Stornummern,
Storzeit, kommendes/gehendes Ereignis.

Prozessdaten 300...399 Aktuelle Soll- und Istwerte, lokale E/As, Statusdaten usw.

Satzliste 400 ... 499 Ein Satz enhalt alle fiir einen Positioniervorgang notwendi-

gen Sollwertparameter.

Projektdaten 500... 599 Grundlegende Projekt-Einstellungen. Maximale Geschwindig-
keit und Beschleunigung, Offset Projektnullpunkt usw.
Diese Parameter sind die Basis fiir die Satzliste

Funktionsdaten 700 ...799 Parameter fiir spezielle Funktionen, z. B. fiir die Kurvenschei-
benfunktion.

Achsdaten 1000 ... 1099 | Alle achsspezifischen Parameter fiir elektrische Antriebe:

Elektrische Antriebe 1 Getriebefaktor, Vorschubkonstante, Referenzparameter ...

Funktionsparameter 1200 ... 1239 | Spezifische Parameter zur Steuerung und Auswertung der

digitale E/As digitalen E/As.

Tab.B.1 Parameterstruktur

B.2 Zugriffsschutz

Der Anwender kann die gleichzeitige Bedienung des Antriebs durch SPS und FCT verriegeln. Dazu
dienen die Bits CCON.LOCK (FCT Zugriff blockiert) und SCON.FCT/MMI (Steuerhoheit FCT).

Bedienung durch FCT verhindern: CCON.LOCK

Durch Setzen des Steuer-Bits CCON.LOCK verhindert die SPS, dass das FCT die Steuerhoheit {iber-
nimmt. FCT kann bei gesetztem CCON.LOCK also weder Parameter schreiben noch den Antrieb steuern,
Referenzfahrt ausfiihren usw.

Die SPS wird so programmiert, dass sie diese Freigabe erst durch eine entsprechende Benutzeraktion
erteilt. Dabei wird in der Regel der Automatik-Betrieb verlassen. Damit kann der SPS-Programmierer
gewadhrleisten, dass die SPS immer weif3, wann sie die Kontrolle tiber den Antrieb hat.

Wichtig: Die Sperre ist aktiv, wenn das Bit CCON.LOCK 1-Signal fiihrt. Es muss also nicht zwangsweise
gesetzt werden. Der Anwender, der eine solche Verriegelung nicht benétigt, kann es immer auf 0 stehen
lassen.
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Riickmeldung Steuerhoheit bei FCT: SCON.FCT/MMI

Dieses Bit informiert die SPS dariiber, dass der Antrieb durch das FCT gefiihrt wird und sie keine Kon-
trolle mehr tiber den Antrieb hat. Dieses Bit muss nicht ausgewertet werden. Eine mogliche Reaktion

der SPS ist der Ubergang in den Stopp- oder Hand-Betrieb.

B.3 Parameter-Ubersicht nach FHPP

Die folgende Ubersicht (Tab. B.2) zeigt die Parameter des FHPP.

Die Beschreibung der Parameter finden Sie in den Abschnitten B.4.2 bis B.4.22.

I Allgemeiner Hinweis zu den Parameternamen: Die Namen sind meist an das CANopen

Profil CIA 402 angelehnt. Produktspezifisch kdnnen einige Namen unter Beibehaltung der
identischen Funktionalitdt von anderen Angaben abweichen (z. B. im FCT). Beispiele:

Drehzahl und Geschwindigkeit oder Drehmoment und Kraft.

Gruppe / Name | PNU |Subindex | Typ
PNUs fiir die Telegrammeintrage FHPP+ => Abschnitt B.4.2

FHPP Receive Telegram 40 1..10 uint32
(FHPP Empfangs-Telegramm)

FHPP Response Telegram 41 1..10 uint32
(FHPP Antwort-Telegramm)

FHPP Receive Telegram State 42 1 uint32
(FHPP Empfangs-Telegramm Status)

FHPP Response Telegram State 43 1 uint32
(FHPP Antwort-Telegramm Status)

Gerdtedaten

Gerdtedaten - Standardparameter =>Abschnitt B.4.3

Manufacturer Hardware Version 100 1 uint16
(Hardware-Version des Herstellers)

Manufacturer Firmware Version 101 1 uint16
(Firmware-Version des Herstellers)

Version FHPP 102 1 uint16
(Version FHPP)

Project Identifier 113 1 uint32
(Projektidentifikation)

Controller Serial Number 114 1 uint32
(Seriennummer Controller)

Festo - GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH

177




B Referenz Parameter

Gruppe / Name PNU Subindex | Typ
Gerdtedaten - Erweiterte Parameter =» Abschnitt B.4.4

Manufacturer Device Name 120 01..30 uint8
(Gerdtename des Herstellers)

User Device Name 121 01..32 uint8
(Gerdtename des Anwenders)

Drive Manufacturer 122 01..30 uint8
(Herstellername)

HTTP Drive Catalog Address 123 01..30 uint8
(HTTP-Adresse des Herstellers)

Festo Order Number 124 01..30 uint8
(Festo Bestellnummer)

Device Control 125 01 uint8
(Gerétesteuerung)

Data Memory Control 127 01...03, uint8
(Datenspeichersteuerung) 06

Diagnose = Abschnitt B.4.5

Diagnostic Event 200 01..32 uint8
(Diagnoseereignis)

Fault Number 201 01..32 uint16
(Stornummer)

Fault Time Stamp 202 01..32 uint32
(Fehler Zeitstempel)

Fault Additional Information 203 01..32 unt32
(Fehler Erganzende Information)

Diagnosis Memory Parameter 204 01,02,04 | uint8
(Diagnosespeicher Parameter)

Field Bus Diagnosis 206 05 uint8
(Feldbus Diagnose)

Device Warnings 210 01..16 uint8
(Geratewarnungen)

Warning Number 211 01..16 uint16
(Warnungsnummer)

Warning Time Stamp 212 01..16 uint32
(Warnung Zeitstempel)

Warning Additional Information 213 01..16 unt32
(Warnung Fehler Ergéanzende Information)

Warning Memory Parameter 214 01,02,04 | uint8
(Warnungsspeicher Parameter)
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(Verfahrsatz Drehzahlgrenze)

Gruppe / Name PNU Subindex | Typ
Safety State 280 01 uint32
(Safety Status)

Prozessdaten =» Abschnitt B.4.6

Position Values 300 01..04 int32
(Positionswerte)

Torque Values 301 01..03 int32
(Drehmomentwerte)

Local Digital Inputs 303 01,02,04 | uint8
(Lokale Digitale Eingédnge)

Local Digital Outputs 304 01,03 uint8
(Lokale Digitale Ausgénge)

Maintenance Parameter 305 03 uint32
(Wartungsparameter)

Velocity Values 310 01..03 int32
(Drehzahlwerte)

State Signal Outputs 311 01,02 uint32
(Status Meldeausgange)

Fliegendes Messen => Abschnitt B.4.7

Position Value Storage 350 01, 02 int32
(Positionswertspeicher)

Satzliste = Abschnitt B.4.8

Record Status 400 01..03 uint8
(Satzstatus)

Record Control Byte 1 401 01..250 | uint8
(Satzsteuerbyte 1)

Record Control Byte 2 402 01..250 | uint8
(Satzsteuerbyte 2)

Record Setpoint Value 404 01..250 | int32
(Verfahrsatz Sollwert)

Record Velocity 406 01..250 | uint32
(Verfahrsatz Geschwindigkeit)

Record Acceleration 407 01..250 | uint32
(Verfahrsatz Beschleunigung)

Record Deceleration 408 01..250 | uint32
(Verfahrsatz Verzégerung)

Record Velocity Limit 412 01..250 | uint32
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Gruppe / Name PNU Subindex | Typ
Record Jerkfree Filter Time 413 01..250 uint32
(Verfahrsatz Ruckfreie Filterzeit)

Record Following Position 416 01..250 | uint8
(Verfahrsatz Satzweiterschaltziel)

Record Torque Limitation 418 01...250 | uint32
(Verfahrsatz Momentenbegrenzung)

Record CAM ID 419 01..250 | uint8
(Verfahrsatz Kurvenscheibennummer)

Record Remaining Distance Message 420 01..250 | uint32
(Verfahrsatz Restwegmeldung)

Record Record Control Byte 3 421 01..250 | uint8

(Satzsteuerbyte 3)

Projektdaten

Projektdaten - Allgemeine Projektdaten > Abschnitt B.4.9

Project Zero Point 500 01 int32
(Offset Projektnullpunkt)

Software End Positions 501 01,02 int32
(Software-Endlagen)

Max. Speed 502 01 uint32
(Max. zuldssige Geschwindigkeit)

Max. Acceleration 503 01 uint32
(Max. zuldssige Beschleunigung)

Max. Jerkfree Filter Time 505 01 uint32

(Max. Ruckfreie Filterzeit)

Projektdaten - Teachen = Abschnitt B.4.10

Teach Target 520 01 uint8
(Teachziel)

Projektdaten - Tippbetrieb > Abschnitt B.4.11

Jog Mode Velocity Slow — Phase 1 530 01 int32
(Tippbetrieb Geschwindigkeit langsam — Phase 1)

Jog Mode Velocity Fast — Phase 2 531 01 int32
(Tippbetrieb Geschwindigkeit schnell - Phase 2)

Jog Mode Acceleration 532 01 uint32
(Tippbetrieb Beschleunigung)

Jog Mode Deceleration 533 01 uint32
(Tippbetrieb Verzégerung)

Jog Mode Time Phase 1 534 01 uint32

(Tippbetrieb Zeitdauer Phase 1)
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Gruppe / Name PNU Subindex | Typ
Projektdaten - Direktbetrieb Positionsregelung = Abschnitt B.4.12

Direct Mode Position Base Velocity 540 01 int32
(Direktbetrieb Position Basisgeschwindigkeit)

Direct Mode Position Acceleration 541 01 uint32
(Direktbetrieb Position Beschleunigung)

Direct Mode Position Deceleration 542 01 uint32
(Direktbetrieb Position Verzégerung)

Direct Mode Jerkfree Filter Time 546 01 uint32
(Direktbetrieb Position Ruckfreie Filterzeit)

Projektdaten - Direktbetrieb Drehmomentregelung = Abschnitt B.4.13

Direct Mode Torque Base Torque Ramp 550 01 uint32
(Direktb. Drehmoment Basiswert Momentenrampe)

Direct Mode Torque Target Torque Window 552 01 uint16
(Direktbetrieb Drehmoment Zielmomentfenster)

Direct Mode Torque Time Window 553 01 uint16
(Direktbetrieb Drehmoment Zeitfenster)

Direct Mode Torque Speed Limit 554 01 uint32
(Direkth. Drehmoment Geschwindigkeitsbegrenz.)

Projektdaten - Direktbetrieb Drehzahlregelung = Abschnitt B.4.14

Direct Mode Velocity Base Velocity Ramp 560 01 uint32
(Direktbetrieb Drehzahl Beschleunigungsrampe)

Direct Mode Velocity Target Window 561 01 uint16
(Direktbetrieb Drehzahl Drehzahlzielfenster)

Direct Mode Velocity Window Time 562 01 uint16
(Direktb. Drehzahl Beruhigungszeit Zielfenster)

Direct Mode Velocity Treshold 563 01 uint16
(Direktbetrieb Drehzahl Stillstandszielfenster)

Direct Mode Velocity Treshold Time 564 01 uint16
(Direktbetrieb Drehzahl Beruhigungszeit)

Direct Mode Velocity Torque Limit 565 01 uint32
(Direktbetrieb Drehzahl Momentenbegrenzung)

Projektdaten - Direktbetrieb Allgemein <> Abschnitt B.4.15

Direct Mode General Torque Limit Selector 580 01 int8
(Direktbetrieb Allgemein Momentenbegrenzung Selektor)

Direct Mode General Torque Limit 581 01 uint32

(Direktbetrieb Allgemein Momentenbegrenzung)

Festo - GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH

181




B Referenz Parameter

Gruppe / Name PNU Subindex | Typ

Funktionsdaten

Funktionsdaten - Kurvenscheibenfunktion = Abschnitt B.4.16

CAMID 700 01 uint8
(Kurvenscheibennummer)

Master Start Position Direkt Mode 701 01 int32
(Masterstartposition Direktbetrieb)

Input Config Sync. 710 01 uint32
(Eingangskonfiguration Synchronisation)

Gear Sync. 711 01, 02 uint32
(Getriebefaktor Synchronisation)

Output Konfig Encoder Emulation 720 01 uint32

(Ausgangskonfiguration Encoderemulation)

Funktionsdaten - Lage- und Rotorpositionsschalter = Abschnitt B.4.17

Position Trigger Control 730 01 uint32
(Positionstrigger Auswahl)

Position Switch Low 731 01.. 04 int32
(Lageschalter Low)

Position Switch High 732 01..04 int32
(Lageschalter High)

Rotor Position Switch Low 733 01..04 int32
(Rotorpositionsschalter Low)

Rotor Position Switch High 734 01..04 int32

(Rotorpositionsschalter High)

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 — Parameter Mechanik

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Parameter Mechanik <> Abschnitt B.4.18

Polarity 1000 01 uint8
(Richtungsumkehr)

Encoder Resolution 1001 01,02 uint32
(Encoder-Auflésung)

Gear Ratio 1002 01, 02 uint32
(Getriebefaktor)

Feed Constant 1003 01,02 uint32
(Vorschubkonstante)

Position Factor 1004 01, 02 uint32
(Positionsfaktor)

Axis Parameter 1005 02,03 int32
(Achsparameter)
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(Motor Nennmoment)

Gruppe / Name PNU Subindex | Typ
Velocity Factor 1006 01,02 uint32
(Geschwindigkeitsfaktor)

Acceleration Factor 1007 01, 02 uint32
(Beschleunigungsfaktor)

Polarity Slave 1008 01 uint8
(Richtungsumkehr Slave)

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 — Parameter Referenzfahrt = Abschnitt B.4.19

Offset Axis Zero Point 1010 01 int32
(Offset Achsennullpunkt)

Homing Method 1011 01 int8
(Referenzfahrtmethode)

Homing Velocities 1012 01,02 uint32
(Geschwindigkeiten Referenzfahrt)

Homing Acceleration 1013 01 uint32
(Beschleunigung Referenzfahrt)

Homing Required 1014 01 uint8
(Referenzfahrt erforderlich)

Homing Max. Torque 1015 01 uint8
(Referenzfahrt max. Drehmoment)

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Reglerparameter <> Abschnitt B.4.20

Halt Option Code 1020 01 uint16
(Halt Optionscode)

Position Window 1022 01 uint32
(Toleranzfenster Position)

Position Window Time 1023 01 uint16
(Nachregelungszeit Position)

Control Parameter Set 1024 18.. 22, uint16
(Parameter des Reglers) 32

Motor Data 1025 01,03 uint32/
(Motor-Daten) uint16
Drive Data 1026 01...04, uint32
(Antriebs-Daten) 07

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Elektronisches Typenschild > Abschnitt B.4.21

Max. Current 1034 01 uint16
(Maximaler Strom)

Motor Rated Current 1035 01 uint32
(Motor Nennstrom)

Motor Rated Torque 1036 01 uint32
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Gruppe / Name

PNU Subindex | Typ

Torque Constant
(Drehmomentkonstante)

1037 01 uint32

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Stillstandsiiberwachung > Abschnitt B.4.22

(Stillstandsiiberwachungszeit)

Position Demand Value 1040 01 int32
(Sollposition)

Position Actual Value 1041 01 int32
(Aktuelle Position)

Standstill Position Window 1042 01 uint32
(Stillstandspositionsfenster)

Standstill Timeout 1043 01 uint16

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 — Schleppfehleriiberwachung = Abschnitt B.4.23

(Schleppfehler Zeitfenster)

Following Error Window 1044 01 uint32
(Schleppfehler Fenster)
Following Error Timeout 1045 01 uint16

Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Sonstige Parameter > Abschnitt B.4.24

(Restweg fiir Restwegmeldung)

Torque Feed Forward Control 1080 01 int32
(Drehmomentvorsteuerung)

Setup Velocity 1081 01 uint8
(Einrichtdrehzahl)

Velocity Override 1082 01 uint8
(Geschwindigkeits-Override)

Funktionsparameter digitale E/As = Abschnitt B.4.25

Remaining Distance for Remaining Distance Message 1230 01 uint32

Tab.B.2  Parameter-Ubersicht FHPP
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B.4 Beschreibung der Parameter nach FHPP
B.4.1 Darstellung der Parametereintrage
PNU 1001 Encoder Resolution (Encoder-Auflésung)
Subindex 01,02 |Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 |Zugriff: rw
Encoder-Auflosung in Encoder-Inkremente / Motor-Umdrehungen.

Der Rechenwert wird aus dem Bruch “Encoder-Inkremente/Motorumdrehung® bestimmt.

Subindex 01 | Encoder Increments (Encoder-Inkremente)

Fix: 0x00010000 (65536)

Subindex 02 | Motor Revolutions (Motorumdrehungen)

Fix: 000000001 (1)

Parameternummer (PNU)

Name des Parameters in Englisch (Deutsch in Klammern)

Allgemeine Informationen zum Parameter:

- Subindizes (01: kein Subindex, simple Variable),

- Klasse (Var, Array, Struct),

- Datentyp (int8, int32, uint8, uint32, etc.),

— gilt fiir Firmwarestand,

— Zugriff (Lese/Schreibrecht, ro = nur lesen, rw = lesen und schreiben).
Beschreibung des Parameters

Name und Beschreibung der Subindizes, wenn vorhanden

(][]

[][=]

Fi

g.B.1 Darstellung der Parametereintrage
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B.4.2 PNUs fiir die Telegrammeintrage bei FHPP+
PNU 40 FHPP Receive Telegram (FHPP Empfangs-Telegramm)
Subindex 01 ... 10 [Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Mit diesem Array wird der Inhalt der Empfangs-Telegramme (Ausgangsdaten der Steuerung) in den
zyklischen Prozessdaten definiert. Die Konfiguration erfolgt (iber den FHPP+-Editor des FCT-Plugln.
Liicken zwischen 1-Byte PNUs und folgende 16- oder 32-Byte-PNUs sowie unbenutzte Subindizes
werden mit Platzhalter-PNUs gefiillt. Format =» Tab. B.5.

Subindex 01 [1.PNU

1. Ubertragene PNU: immer PNU 1:01

Subindex 02 [2.PNU

2. libertragene PNU: — mit FPC: Immer PNU 2:01
— ohne FPC: beliebige PNU

Subindex 03 [3.PNU

3. Ubertragene PNU: beliebige PNU

Subindex 04...10 [4..10.PNU

4...10. Uibertragene PNU: beliebige PNU

Tab.B.3  PNU 40

PNU 41 FHPP Response Telegram (FHPP Antwort-Telegramm)

Subindex 01 ... 10 [Klasse: Array | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Mit diesem Array wird der Inhalt der Antwort-Telegramme (Eingangsdaten der Steuerung) in den
zyklischen Prozessdaten definiert =» PNU 40. Format =» Tab. B.5.

Subindex 01 [1.PNU

1. Ubertragene PNU: immer PNU 1:1

Subindex 02 [2.PNU

2. libertragene PNU: —  mit FPC: Immer PNU 2:1
— ohne FPC: beliebige PNU

Subindex 03 [3.PNU

3. Ubertragene PNU: beliebige PNU

Subindex 04 [4...10.PNU

4...10. Uibertragene PNU: beliebige PNU

Tab.B.4  PNU41
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Inhalt eines Subindex PNU 40 und 41 (uint32 - 4 Byte)

Byte 0 1 2 [3
Inhalt reserviert (= 0) Subindex ibertragene PNU (2-Byte-Wert)
Tab. B.5 Format der Eintrdge in PNU 40 und 41
PNU 42 Receive Telegram State (FHPP Empfangs-Telegramm Status)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw
Art des Fehlers im Telegrammeditor. Eintrag und der Fehlerort:
Bit Wert [Bedeutung
0..15 Fehlerort:  Bitweise, ein Bit pro Telegrammeintrag
16...23 reserviert
24 1 Fehlerart:  ungiiltige PNU (mit Fehlerort in Bit O .... 15)
25 1 Fehlerart: ~ PNU nicht schreibbar (mit Fehlerort in Bit 0... 15)
26 1 Fehlerart:  maximale Telegrammlange {iberschritten
27 1 Fehlerart: ~ PNU darf nicht in einem Telegramm gemappt werden
28 1 Fehlerart:  Eintragim aktuellen Zustand (z. B. bei laufender zyklischer Kommu-
nikation) nicht d&nderbar
29 1 Fehlerart: ~ 16/32-Bit Eintrag fangt an einer ungeraden Adresse an
30..31 reserviert
Hinweis Ist das libertragene Telegramm korrekt, sind alle Bits = 0
Tab.B.6  PNU 42
PNU 43 Response Telegram State (FHPP Antwort-Telegramm Status)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw
Art des Fehlers im Telegrammeditor. Eintrag und der Fehlerort:
Bit Wert |Bedeutung
0..15 Fehlerort:  Bitweise, ein Bit pro Telegrammeintrag
16...23 reserviert
24 1 Fehlerart:  ungiiltige PNU (mit Fehlerort in Bit O .... 15)
25 1 Fehlerart: ~ PNU nicht lesbar (mit Fehlerort in Bit 0... 15)
26 1 Fehlerart:  maximale Telegrammlange {iberschritten
27 1 Fehlerart: ~ PNU darf nicht in einem Telegramm gemappt werden
28 1 Fehlerart:  Eintragim aktuellen Zustand (z. B. bei laufender zyklischer Kommu-
nikation) nicht d&nderbar
29 1 Fehlerart: ~ 16/32-Bit Eintrag fangt an einer ungeraden Adresse an
30..31 reserviert
Hinweis Ist das libertragene Telegramm korrekt, sind alle Bits = 0
Tab.B.7  PNU43
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B.4.3 Gerdtedaten — Standard Parameter
PNU 100 Manufacturer Hardware Version (Hardware-Version des Herstellers)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint16 |ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Codierung der Hardware-Version, Angabe in BCD: xxyy (xx = Hauptversion, yy = Nebenversion)

Tab.B.8  PNU 100
PNU 101 Manufacturer Firmware Version (Firmware-Version des Herstellers)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Codierung der Firmware-Version, Angabe in BCD: xxyy (xx = Hauptversion, yy = Nebenversion)

Tab. B.9 PNU 101
PNU 102 Version FHPP (Version FHPP)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Versionsnummer des FHPP, Angabe in BCD: xxyy (xx = Hauptversion, yy = Nebenversion)

Tab.B.10 PNU 102

PNU 113 Project Identifier (Projektidentifikation)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
32-Bit Wert, der dem FCT-Plugln eine Identifikation des Projekts ermdglichen kann.

Wertebereich: 000000001 ... OXFFFFFFFF (1 ... 23%1)
Tab.B.11 PNU 113

PNU 114 Controller Serial Number (Seriennummer Controller)

Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
Seriennummer zur eindeutigen Identifizierung des Controllers.
Tab.B.12 PNU 114

B.4.4 Gerdtedaten - Erweiterte Parameter

PNU 120 Manufacturer Device Name (Gerdtename des Herstellers)

Subindex 01 ... 30 [Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Bezeichnung des Antriebs bzw. Controllers (ASCII, 7-bit).
Nicht benutzte Zeichen werden mit Null (00h="\0") gefiillt. Beispiel: “CMMP-AS”

Tab.B.13  PNU 120
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PNU 121 User Device Name (Gerdtename des Anwenders)

Subindex 01 ... 32 [Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Bezeichnung des Controllers durch den Benutzer (ASCII, 7-bit).
Nicht benutzte Zeichen werden mit Null (00h="\0") gefiillt.

Tab.B.14 PNU 121

PNU 122 Drive Manufacturer (Herstellername)

Subindex 01 ... 30 [Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Name des Antriebs-Herstellers (ASCII, 7-bit). Fix: “Festo AG & Co. KG”

Tab.B.15 PNU 122

PNU 123 HTTP Drive Catalog Address (HTTP-Adresse des Herstellers)

Subindex 01 ... 30 [Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Internet-Adresse des Herstellers (ASCII, 7-bit). Fix: “www.festo.com”

Tab.B.16 PNU 123

PNU 124 Festo Order Number (Festo Bestellnummer)

Subindex 01 ... 30 [Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Festo Bestellnummer / Bestellcode (ASCII, 7-bit).

Tab.B.17 PNU 124

PNU 125 Device Control (Geritesteuerung)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Legt fest welche Schnittstelle aktuell die Steuerhoheit des Antriebs hat, d.h. tiber welche Schnitt-
stelle der Antrieb freigegeben und gestartet bzw. gestoppt (gesteuert) werden kann:

— Feldbus: (CANopen, PROFIBUS, DeviceNet, ...)

— DIN: Digitales 1/0 Interface (z. B. Multipol, E/A-Interface)

— Parametrier-Schnittstelle USB/EtherNet (FCT)

Die letzten beiden Schnittstellen werden gleichberechtigt behandelt.

Zusétzlich zur jeweiligen Schnittstelle muss die Endstufen-Freigabe (DIN4) und die Regler-Freigabe
(DIN5) gesetzt werden (Und-Verkniipfung).

Wert Bedeutung SCON.FCT/MMI
0x00 (0) | Steuerhoheit bei Software (+ DIN) 1
0x01 (1) | Steuerhoheit bei Feldbus (+ DIN) (Voreinstellung nach Poweron) |0
0x02 (2) | Nur DIN hat Steuerhoheit 1

Tab.B.18 PNU 125
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PNU 127 Data Memory Control (Datenspeichersteuerung)
Subindex 01 ... 06 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint8  [ab FW 4.0.1501.1.0.1.0 | Zugriff: wo

Befehle fir nichtfliichtigen Speicher (EEPROM, Encoder).

Subindex 01 Delete EEPROM (EEPROM loschen)
Nach Schreiben des Objekts und Aus-/Einschalten sind die Daten im EEPROM auf Werkseinstellungen
zurlickgesetzt.

Wert Bedeutung

0x10 (16) Losche Daten im EEPROM und stelle Werkseinstellungen her.

Hinweis Alle anwenderspezifischen Einstellungen gehen beim Loschen verloren

(Werkseinstellungen).
e Fiihren Sie nach dem Loschen immer ein Erst-Inbetriebnahme durch.

Subindex 02 | Save Data (Daten speichern)
Durch Schreiben des Objekts werden die Daten im EEPROM mit den aktuellen anwenderspezifischen
Einstellungen tiberschrieben.

Wert Bedeutung
0x01 (1) Speichere anwenderspezifische Daten im EEPROM
Subindex 03 | Reset Device (Gerat zuriicksetzen)

Durch Schreiben des Objekts werden die Daten aus dem EEPROM gelesen und als aktuelle Ein-
stellungen tibernommen (EEPROM wird nicht geldscht, Zustand wie nach dem Aus-/Einschalten).
Wert Bedeutung

0x10 (16) Gerat zuriicksetzen

0x20 (32) Auto-Reset bei falschem Buszyklus (abweichend von der konfigurierten
Buszykluszeit)

Subindex 06 | Encoder Data Memory Control (Encoder-Daten Speichersteuerung)
Wert Bedeutung
0x00 (0) Keine Aktion (z. B. fiir Testzwecke)
0x01 (1) Laden der Parameter aus dem Encoder
0x02 (2) Speichern der Parameter im Encoder ohne Nullpunktverschiebung
0x03 (3) Speichern der Parameter im Encoder mit Nullpunktverschiebung

Tab.B.19 PNU 127
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B.4.5 Diagnose
i Beschreibung der Funktionsweise des Diagnosespeichers =» Abschnitt 10.2.
PNU 200 Diagnostic Event (Diagnoseereignis)
Subindex 01 ... 32 [Klasse: Array [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Im Diagnosespeicher abgelegte Art der Storung oder Diagnoseinformation. Anzeige, ob eine
kommende oder gehende Storung gespeichert wurde.

Wert Bedeutung
0x00 (0) Keine Stérung (oder Stérungsmeldung geldscht)
0x01 (1) Kommende Stérung
0x02 (2) reserviert (gehende Storung)
0x03 (3) reserviert
0x04 (4) reserviert (Uberlauf Zeitstempel)
Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)

Art der neuesten / aktuellen Diagnosemeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)

Art der 2. gespeicherten Diagnosemeldung

Subindex 03 ... 32 | Event 03 ... 32 (Ereignis 03 ... 32)

Art der 3. ... 32. gespeicherten Diagnosemeldung

Tab.B.20 PNU 200

PNU 201 Fault Number (Stornummer)

Subindex 01 ...32 |Klasse: Array | Datentyp: uint16 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Im Diagnosespeicher abgelegte Stérungsnummer, dient zur Identifikation der Stérung.
Fehlernummer, z. B. 402 fiir Hauptindex 40, Subindex 2 =» Abschnitt D.

Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)

Neueste / aktuelle Diagnosemeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)

2. gespeicherte Diagnosemeldung

Subindex 03 ... 32 | Event 03 ... 32 (Ereignis 03 ... 32)

3....32. gespeicherte Diagnosemeldung

Tab.B.21 PNU 201
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PNU 202 Fault Time Stamp (Fehler Zeitstempel)
Subindex 01 ... 32 [Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Zeitpunkt des Diagnoseereignisses in Sekunden seit dem Einschalten.
Bei Uberlauf springt der Zeitstempel von OXFFFFFFFF auf 0.

Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)
Zeitpunkt neueste / aktuelle Diagnosemeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)
Zeitpunkt 2. gespeicherte Diagnosemeldung

Subindex 03 ... 32 | Event 03 ... 32 (Ereignis 03 ... 32)
Zeitpunkt 3. ... 32. gespeicherte Diagnosemeldung

Tab.B.22 PNU 202

PNU 203 Fault Additional Information (Fehler Zusatzinformation)
Subindex 01 ...32 |Klasse: Array | Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Zusatzinformation fiir Servicepersonal.

Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)
Zusatzinformation neueste / aktuelle Diagnosemeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)
Zusatzinformation 2. gespeicherte Diagnosemeldung

Subindex 03 ... 32 | Event 03 ... 32 (Ereignis 03 ... 32)
Zusatzinformation 3. ... 32. gespeicherte Diagnosemeldung

Tab.B.23  PNU 203
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PNU 204 Diagnosis Memory Parameter (Diagnosespeicher Parameter)
Subindex Klasse: Struct Datentyp: uint8 ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
01, 02, 04
Konfiguration des Diagnosespeichers.
Subindex 01 | Fault Type (Storungstyp)
Kommende und gehende Storungen.
Wert Bedeutung
Fix 0x02 (2) Nur kommende St6rungen aufzeichnen
Subindex 02 | Resolution (Auflosung)
Auflosung Zeitstempel.
Wert Bedeutung
Fix 0x03 (3) 1 Sekunde
Subindex 04 | Number of Entries (Anzahl Eintrdge)
Anzahl giiltiger Eintrdge im Diagnosespeicher auslesen
Wert Bedeutung
0..32 Anzahl
Tab.B.24 PNU 204
PNU 206 Fieldbus Diagnosis (Feldbus Diagnose)
Subindex 05 Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Auslesen von Feldbus-Diagnosedaten.

Subindex 05 |CANopen Diagnosis (CANopen Diagnose)
Gewidbhltes Profil (Protokolltyp):

Wert Bedeutung

0 DS 402 (nicht tiber FHPP verfiigbar)

1 FHPP

Tab.B.25 PNU 206
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PNU 210 Device Warnings (Gerdtewarnungen)

Subindex 01 ... 16 [Klasse: Array [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
Im Warnungsspeicher abgelegte Art der Warnung oder Diagnoseinformation. Anzeige, ob eine
kommende oder gehende Warnung gespeichert wurde.

Wert Bedeutung
0x00 (0) Keine Warnung (oder Warnungsmeldung geldscht)
0x01 (1) Kommende Warnung
0x02 (2) reserviert (gehende Warnung)
0x03 (3) Power Down (mit giiltigem Zeitstempel)
0x04 (4) reserviert (Uberlauf Zeitstempel)
Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)

Art der neuesten / aktuellen Warnungsmeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)
Art der 2. gespeicherten Warnungsmeldung

Subindex 03 ... 16 | Event 03 ... 16 (Ereignis 03 ... 16)
Art der 03. ... 16. gespeicherten Warnungsmeldung

Tab.B.26 PNU 210

PNU 211 Warning Number (Warnungsnummer)

Subindex 01 ... 16 [Klasse: Array | Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro
Im Warnungsspeicher abgelegte Warnungsnummer (z. B. 190 fiir Hauptindex 19, Subindex 0), dient
zur ldentifikation der Warnung =» Abschnitt 10.2 und D.

Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)
Neueste / aktuelle Warnungsmeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)
2. gespeicherte Warnungsmeldung

Subindex 03 ... 16 | Event 03 ... 16 (Ereignis 03 ... 16)
03. ... 16. gespeicherte Warnungsmeldung

Tab.B.27 PNU 211
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PNU 212 Time Stamp (Zeitstempel)

Subindex 01 ...16 |Klasse: Array | Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0

Zugriff: ro

Zeitpunkt des Warnungsereignisses in Sekunden seit dem Einschalten.
Bei Uberlauf springt der Zeitstempel von OXFFFFFFFF auf 0.

Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)

Zeitpunkt neueste / aktuelle Warnungsmeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)

Zeitpunkt 2. gespeicherte Warnungsmeldung

Subindex 03 ... 16 | Event 03 ... 16 (Ereignis 03 ... 16)

Zeitpunkt 03. ... 16. gespeicherte Warnungsmeldung

Tab.B.28 PNU 212

PNU 213 Warning Additional Information (Warnung Zusatzinformation)

Subindex 01 ... 16 [Klasse: Array | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0

| Zugriff: ro

Zusatzinformation fiir Servicepersonal.

Subindex 01 | Event 1 (Ereignis 1)

Zeitpunkt neueste / aktuelle Diagnosemeldung

Subindex 02 | Event 2 (Ereignis 2)

Zeitpunkt 2. gespeicherte Diagnosemeldung

Subindex 03 ... 16 | Event 03 ... 16 (Ereignis 03 ... 16)

Zeitpunkt 03. ... 16. gespeicherte Diagnosemeldung

Tab.B.29 PNU 213
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PNU 214 Warning Memory Parameter (Warnungsspeicher Parameter)
Subindex Klasse: Struct Datentyp: uint8 ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
01, 02, 04

Konfiguration des Wi

arnungsspeichers.

Subindex 01 |Warning Type (Warnungstyp)
Kommende und gehende Warnungen.

Wert Bedeutung

Fix 0x02 (2) Nur kommende Warnungen aufzeichnen
Subindex 02 | Resolution (Auflosung)
Auflosung Zeitstempel.

Wert Bedeutung

Fix 0x03 (3) 1 Sekunde
Subindex 04 | Number of Entries (Anzahl Eintrage)
Anzahl giiltiger Eintrage im Warnungsspeicher auslesen

Wert Bedeutung

0..16 Anzahl

Tab.B.30 PNU 214
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PNU 280 Safety State (Safety Status)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
Statuswort der Sicherheitsfunktion.
Bit Wert Bedeutung
0..7 reserviert
8 0x0000 0100 Power Stage Enable possible.
Freigabe der Endstufe moglich.
CAMC-G-S1: Keiner der Eingange STO-A oder STO-B wurde
geschaltet.
9 0x0000 0200 reserviert
10 0x0000 0400 reserviert
11 0x0000 0800 Internal Failure.
CAMC-G-S1: Diskrepanzzeit verletzt .
12 0x0000 1000 Safety State reached.
Angeforderte Sicherheitsfunktion aktiv.
13 0x0000 2000 Safety Function requested.
CAMC-G-S1: Mindestens einer der Eingdnge STO-A oder
STO-B wurde geschaltet.
14 0x0000 4000 reserviert
15 0x0000 8000 Ready.
Normalzustand, keine Sicherheitsfunktion angefordert.
16...31 reserviert

Tab.B.31 PNU 280
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B.4.6 Prozessdaten

PNU 300 Position Values (Positionswerte)

Subindex 01 ... 04 [Klasse: Struct [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
Aktuelle Werte des Positionsreglers in Positionseinheit (= PNU 1004).

Subindex 01 |Actual Position (Istposition)

Aktuelle Istposition des Reglers

Subindex 02 | Nominal Position (Sollposition)

Aktuelle Sollposition des Reglers.

Subindex 03 |Actual Deviation (Regelabweichung)

Aktuelle Regelabweichung.

Subindex 04 | Nominal Position Virtual Master (Sollposition virtueller Master)

Aktuelle Sollposition des virtuellen Masters.
Tab.B.32 PNU 300

PNU 301 Torque Values (Drehmomentwerte)

Subindex 01 ... Klasse: Struct [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Aktuelle Werte des Drehmomentreglers in mNm.

Subindex 01 |Actual Force (Istkraft)

Aktueller Istwert des Reglers.

Subindex 02 | Nominal Force (Sollkraft)

Aktueller Sollwert des Reglers.

Subindex 03 |Actual Deviation (Regelabweichung)

Aktuelle Regelabweichung.

Tab.B.33 PNU 301
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PNU 303 Local Digital Inputs (Lokale Digitale Eingange)

Subindex Klasse: Struct Datentyp: uint8 ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
01, 02, 04

Lokale Digitale Eingdnge des Contollers

Subindex 01 Input DIN O ... 7 (Eingédnge DIN O ... 7)

Digitale Eingdnge: Standard DIN (DIN O ... DIN 7)

Belegung Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
DIN7 DIN 6 DIN 5 DIN 4 DIN 3 DIN 2 DIN1 DINO
rechter |linker Regler- |End-

End- End- frei- stufen-

schalter [schalter | gabe freigabe
Subindex 02 Input DIN 8 ... 13 (Eingdnge DIN 8 ... 13)
Digitale Eingdnge: Standard DIN (DIN 8 ... DIN 13)

Belegung Bit7  [Bit6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
reserviert (=0) DINA13 |DINA12 |DIN11 [DIN10 |DIN9 DIN 8

Subindex 04 Input CAMCDIN O ... 7 (Eingénge CAMCDIN O ... 7)
Digitale Eingdnge: CAMC-D-8E8A (DIN O ... DIN 7)

Belegung Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

DIN7 DIN 6 DIN 5 DIN 4 DIN 3 DIN 2 DIN 1 DINO

Tab.B.34 PNU303
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PNU 304 Local Digital Outputs (Lokale Digitale Ausgénge)
Subindex 01,03 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Lokale Digitale Ausgdnge des Contollers.

Subindex 01 Output DOUT 0 ... 3 (Ausgdnge DOUTO ... 3)
Digitale Ausgange: Standard DOUT (DOUT 0 ... DOUT 3)
Belegung Bit 7 | Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
reserviert (=0) DOUT: DOUT: DOUT3 |DOUT2 |DOUT1 |DOUTO
READY |CAN Regler
LED LED betriebs-
bereit
Subindex 03 Output CAMC DOUTO ... 7 (Ausgange CAMC DOUTO ... 7)
Digitale Ausgange: CAMC-D-8E8A (DOUT 0 ... DOUT 7)
Belegung Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
DOUT7 |DOUT6 |DOUT5 |DOUT4 |DOUT3 |DOUT2 |DOUT1 |DOUTO

Tab.B.35 PNU304

PNU 305 Maintenance Parameter (Wartungsparameter)
Subindex 03 Klasse: Var | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Informationen {iber die Laufleistung des Controllers bzw. Antriebs.

Subindex 03 Operating Hours (Betriebsstunden)
Betriebsstundenzéhlerins.

Tab.B.36 PNU 305

PNU 310 Velocity Values (Drehzahlwerte)
Subindex 01 ... 03 [Klasse: Struct [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Aktuelle Werte des Drehzahlreglers.

Subindex 01 |Actual Revolutions (Istdrehzahl)
Aktueller Istwert des Reglers.

Subindex 02 | Nominal Revolutions (Solldrehzahl)
Aktueller Sollwert des Reglers

Subindex 03 |Actual Deviation (Regelabweichung)

Drehzahl-Abweichung.

Tab.B.37 PNU 310
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PNU 311 State Signal Outputs (Status Meldeausgéange)
Subindex 01,02 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro
Parameter zum Anzeigen der Stati der Meldeausgdnge

Subindex 01 Outputs Part 1 (Ausgénge Teil 1)

Status der Meldeausgange Teil 1
Bit Wert Bedeutung
0 reserviert (0)
1 0x0000 0002 12t Motor Uberwachung aktiv
2 0x0000 0004 Vergleichsgeschwindigkeit erreicht
3 0x0000 0008 Position Xsoll = Xziel
4 0x0000 0010 Position Xist = Xziel
5 0x0000 0020 Restweg
6 0x0000 0040 Referenzfahrt aktiv
7 0x0000 0080 Referenzposition giiltig
8 0x0000 0100 Unterspannung Zwischenkreis
9 0x0000 0200 Schleppfehler
10 0x0000 0400 Endstufe aktiv
11 0x0000 0800 Feststellbremse geliiftet
12 0x0000 1000 Linearmotor identifiziert
13 0x0000 2000 Sollwertsperre negativ aktiv
14 0x0000 4000 Sollwertsperre positiv aktiv
15 0x0000 8000 Alternatives Ziel erreicht
16 0x0001 0000 Geschwindigkeit 0
17 0x0002 0000 Vergleichsmoment erreicht
18 reserviert (0)
19 0x0008 0000 Kurvenscheibe aktiv
20 0x0010 0000 CAM-IN aktiv
21 0x0020 0000 CAM-CHANGE aktiv
22 0x0040 0000 CAM-OUT aktiv
23 0x0080 0000 CAM aktiv ohne CAM-IN / CAM-CHANGE / CAM-OUT
24 0x0100 0000 Teach Acknowledge (Low-aktiv)
25 0x0200 0000 Speichervorgang lauft (SAVE!, Save positions)
26 0x0400 0000 FHPP MC (Motion Complete)
27 0x0800 0000 Sicherer Halt aktiv
28 0x1000 0000 Sicherheitsfunktion: STO aktiv
29 0x2000 0000 Sicherheitsfunktion: STO angefordert
30...31 reserviert (0)
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PNU 311 State Signal Outputs (Status Meldeausgéange)
Subindex 02 Outputs Part 2 (Ausgénge Teil 2)
Status der Meldeausgénge Teil 2
Bit Wert Bedeutung
0 0x0000 0001 Nockenschaltwerk 1
1 0x0000 0002 Nockenschaltwerk 2
2 0x0000 0004 Nockenschaltwerk 3
3 0x0000 0008 Nockenschaltwerk 4
4.7 reserviert
8 0x0000 0100 Lageschalter 1
9 0x0000 0200 Lageschalter 2
10 0x0000 0400 Lageschalter 3
11 0x0000 0800 Lageschalter 4
12..15 reserviert
16 0x0001 0000 Rotorpositionsschalter 1
17 0x0002 0000 Rotorpositionsschalter2
18 0x0004 0000 Rotorpositionsschalter3
19 0x0008 0000 Rotorpositionsschalter4
20..31 reserviert

Tab.B.38 PNU 311
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B.4.7 Fliegendes Messen
i Fliegendes Messen =» Abschnitt 9.9.
PNU 350 Position Value Storage (Positionswertspeicher)
Subindex 01,02 [Klasse: Array [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Gesampelte Positionen.

Subindex 01 | Sample Value Rising Edge (Sample-Wert steigende Flanke)

Letzte gesampelte Position in Positionseinheiten (= PNU 1004) bei steigender Flanke.

Subindex 02 | Sample Value Falling Edge (Sample-Wert fallende Flanke)

Letzte gesampelte Position in Positionseinheiten (= PNU 1004) bei fallender Flanke.

Tab.B.39 PNU 350

B.4.8 Satzliste

Bei FHPP erfolgt die Satzauswabhl flir Lesen und Schreiben iiber den Subindex der PNUs 401 ... 421.

Uber PNU 400 wird der aktive Satz fiir Positionieren oder Teachen ausgewéhlt.

PNU Bezeichnung Datentyp Subindex
401 RCB1 (Satzsteuerbyte 1) uint8 1..250
402 RCB2 (Satzsteuerbyte 2) uint8 1..250
404 Sollwert int32 1..250
406 Geschwindigkeit uint32 1..250
407 Beschleunigung Anfahren uint32 1..250
408 Beschleunigung Bremsen uint32 1..250
412 Drehzahlgrenze uint32 1..250
413 Ruckfreie Filterzeit uint32 1..250
416 Satzweiterschaltziel uint8 1..250
418 Momentenbegrenzung uint32 1..250
419 Kurvenscheibennummer uint8 1..250
420 Restwegmeldung int32 1..250
421 RCB3 (Satzsteuerbyte 3) uint8 1..250

Tab. B.40 Aufbau der Satzliste bei FHPP
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PNU 400 Record Status (Satzstatus)
Subindex 01 ... 03 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw/ro
Subindex 01 Demand Record Number (Soll-Satznummer) |Zugriff: rw

Soll-Satznummer. Der Wert kann per FHPP gedndert werden.
Im Satzselektionsbetrieb wird immer die Sollsatznummer aus den Ausgangsdaten des Masters mit
einer steigenden Flanke an START tibernommen. Wertebereich: 0x00 ... OxFA (0 ... 250)

Subindex 02 |Actual Record Number (Aktuelle Satznummer) |Zugriff: ro

Aktuelle Satznummer

Subindex 03 | Record Status Byte (Satzstatusbyte) | Zugriff: ro

Das Satzstatusbyte (RSB) enthilt eine Riickmeldecode, der in die Eingangsdaten tibertragen wird.
Bei Start eines Fahrauftrages wird das RSB genullt.

Hinweis Dieses Byte ist nicht identisch mit SDIR, zuriickgemeldet werden nur die dynami-
schen Zustédnde, nicht zum Beispiel Absolut/Relativ. Damit ist es moglich, z. B.
die Satzweiterschaltung zurtickzumelden.

Bit Wert |Bedeutung
0RC1 0 Eine Weiterschaltbedingung wurde nicht konfiguriert/erreicht.
1 Die erste Weiterschaltbedingung wurde erreicht.

Giltig, sobald MC vorliegt.

1 RCC 0 Satzverkettung abgebrochen. Mindestens eine Weiterschaltbedingung nicht er-
reicht.

1 Satzkette wurde bis zum Ende abgearbeitet.

2.7 Reserviert.

Tab.B.41 PNU 400
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PNU 401 Record Control Byte 1 (Satzsteuerbyte 1)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Das Satzsteuerbyte 1 (RCB1) steuert die wichtigsten Einstellungen fiir den Positionierauftrag bei
Satzselektion. Das Satzsteuerbyte ist bitorientiert. Belegung =» Tab. B.43

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)
Satzsteuerbyte 1 Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)
Satzsteuerbyte 1 Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 3 ... 250 (Verfahrsatz 3 ... 250)
Satzsteuerbyte 1 Verfahrsatz 3 ... 250.

Tab.B.42 PNU 401
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Satzsteuerbyte 1
Bit DE EN Beschreibung
BO Absolut/ Absolute / =1: Sollwert ist relativzum letzten Sollwert.
ABS Relativ Relative =0: Sollwert ist absolut.
Uber FHPP sind andere Modi nicht verfiigbar,
z. B. relativ zum Istwert, Analogeingang ...
B1 Regelmodus Control Mode |Nr. |Bit2 |Bit1 |Regelmodus
CcoM1 0 0 0 Positionsregelung.
B2 0 1 Kraftbetrieb (Drehmoment, Strom).
COM2 2 1 0 Geschwindigkeitsregelung
(Drehzahl).
3 1 1 reserviert.
Fiir die Kurvenscheibenfunktion ist ausschliellich
Positionsregelung zuldssig.
B3 Funktions- Function Ohne Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 0):
FNUM1 |nummer Number Keine Funktion, = 0!
B4 Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FNUM2 Nr. |[Bit4 |Bit3 [Funktionsnummer
0 0 0 reserviert.
1 0 1 Synchronisation auf externen Ein-
gang.
2 1 0 Synchronisation auf externen Ein-
gang mit Kurvenscheibenfunktion.
3 1 1 Synchronisation auf virtuellen
Master mit Kurvenscheibenfunktion.
B5 Funktions- Function Ohne Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 0):
FGRP1 |gruppe Group Keine Funktion, = 0!
B6 Mit Kurvenscheibenfunktion (CDIR.FUNC = 1):
FGRP2 Nr. |Bit6 |Bit5 |Funktionsgruppe
0 0 0 Synchronisation mit/ohne
Kurvenscheibe.
Alle anderen Werte (Nr. 1 ... 3) sind reserviert.
B7 Funktion Function =1: Kurvenscheibenfunktion ausfiihren, Bit 3 ...6 =
FUNC Funktionsnummer und -gruppe.
=0: Normaler Auftrag.

Tab.B.43 Belegung RCB1
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PNU 402 Record Control Byte 2 (Satzsteuerbyte 2)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Das Satzsteuerbyte 2 (RCB2) steuert die bedingte Satzweiterschaltung.

Falls eine Bedingung definiert wurde, kann die automatische Weiterschaltung durch Setzen des Bits
B7 verboten werden. Diese Funktion ist zu Debugzwecken vorgesehen, nicht zu normalen Steue-
rungszwecken.

Bit | Wert Bedeutung

0..6 [0...128 | Weiterschaltbedingung als Aufzahlung =» Abschnitt 9.6.3, Tab. 9.12.

7 0 Satzweiterschaltung (Bit O .... 6) ist nicht gesperrt
1 Satzweiterschaltung gesperrt
Subindex 01 | Record 1 (Satz 1)

Satzsteuerbyte 2 Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Satz 2)

Satzsteuerbyte 2 Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 3 ... 250 (Satz 3 ... 250)

Satzsteuerbyte 2 Verfahrsatz 3 ... 250.

Tab. B.44  PNU 402

PNU 404 Record Setpoint Value (Verfahrsatz Sollwert)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw
Zielposition der Verfahrsatztabelle. Positions-Sollwert entsprechend PNU 401 / RCB1 absolut oder
relativ in Positionseinheit (= PNU 1004).

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)
Positions-Sollwert Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)
Positions-Sollwert Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)
Positions-Sollwert Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.45 PNU 404
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Regelung | Schrittweite Default Minimum Maximum
Position 1) 1/100 mm 0 |[(=0,0mm) [-1.000.000 (=-10,0m) |1.000.000 (=10,0m)
1/1000 inch 0 [(=0,0inch) [-400.000 (=-400 inch)| 400.000 (=400 inch)
1/100° 0|(=0,0° -36.000 (=-360,0°) |36.000 (=360,0°)
D Beispiele fiir Positionseinheit (= PNU 1004).
Tab.B.46  Sollwerte fiir Positionseinheiten in PNU 404
PNU 406 Record Velocity (Verfahrsatz Geschwindigkeit)
Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Geschwindigkeits-Sollwert in Geschwindigkeitseinheit (= PNU 1006).

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Geschwindigkeits-Sollwert Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Geschwindigkeits-Sollwert Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Geschwindigkeits-Sollwert Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.47 PNU 406

PNU 407 Record Acceleration (Verfahrsatz Beschleunigung)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw
Beschleunigungs-Sollwert fiir das Anfahren in Beschleunigungseinheit (& PNU 1007).

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Beschleunigungs-Sollwert Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)
Beschleunigungs-Sollwert Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)
Beschleunigungs-Sollwert Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.48 PNU 407
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PNU 408 Record Deceleration (Verfahrsatz Verzégerung)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0

| Zugriff: rw

Beschleunigungs-Sollwert fiir das Bremsen (Verzogerung) in Beschleunigungseinheit (& PNU 1007).

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Verzogerungs-Sollwert Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Verzogerungs-Sollwert Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Verzogerungs-Sollwert Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.49 PNU 408

PNU 412 Record Velocity Limit (Verfahrsatz Drehzahlgrenze)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0

Zugriff: rw

Drehzahlgrenze bei Kraftbetrieb in Geschwindigkeitseinheit (= PNU 1006).

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Drehzahlgrenze Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Drehzahlgrenze Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Drehzahlgrenze Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.50 PNU 412
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PNU 413 Record Jerkfree Filter Time (Verfahrsatz Ruckfreie Filterzeit)
Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Ruckfreie Filterzeit in ms. Gibt die Filterzeitkonstante des Ausgangsfilters an, mit dem die linearen
Bewegungsprofile gegldttet werden. Eine vollstandig ruckfreie Bewegung wird erreicht, wenn die
Filterzeit der Beschleunigungszeit entspricht.

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Ruckfreie Filterzeit Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Ruckfreie Filterzeit Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Ruckfreie Filterzeit Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.51 PNU 413

PNU 416 Record Following Position (Verfahrsatz Satzweiterschaltziel)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Satznummer auf die weitergeschaltet wird wenn die Weiterschaltbedingung erfiillt ist.
Wertebereich: 0x01 ... 0x7F (1 ... 250)

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Satzweiterschaltziel Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Satzweiterschaltziel Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Satzweiterschaltziel Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.52 PNU 416
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PNU 418 Record Torque Limitation (Verfahrsatz Momentenbegrenzung)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Momenten- bzw. Strombegrenzung beim Positionierbetrieb in mNm.

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Momentenbegrenzung Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Momentenbegrenzung Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Momentenbegrenzung Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.53 PNU 418

PNU 419 Record CAM ID (Verfahrsatz Kurvenscheibennummer)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Mit diesem Parameter wird die Kurvenscheibe fiir den jeweiligen Satz ausgewabhlt.
Wertebereich: 0 ... 16 (mit dem Wert 0 wird die Kurvenscheibe aus PNU 700 verwendet)

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Kurvenscheibennummer Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Kurvenscheibennummer Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Kurvenscheibennummer Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.54 PNU 419
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PNU 420 Record Remaining Distance Message (Verfahrsatz Restwegmeldung)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Restwegmeldung in der Satzliste in Positionseinheit (= PNU 1004).

Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Restwegmeldung Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Restwegmeldung Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Restwegmeldung Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.55 PNU 420

PNU 421 Record Control Byte 3 (Satzsteuerbyte 3)

Subindex 01 ... 250 | Klasse: Array [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Das Satzsteuerbyte 3 (RCB3) steuert das spezifische Verhalten des Satzes bei Auftreten von ge-
wissen Ereignissen. Das Satzsteuerbyte ist bitorientiert.

Bit Bit 1 | Bit 0 | Bedeutung
B0o,B1 (O 0 Ignorieren
0 1 laufende unterbrechen
1 0 an laufende Positionierung anhangen (warten)
1 1 reserviert
B2...B9 reserviert (= 0!)
Subindex 01 | Record 1 (Verfahrsatz 1)

Satzsteuerbyte 3 Verfahrsatz 1.

Subindex 02 | Record 2 (Verfahrsatz 2)

Satzsteuerbyte 3 Verfahrsatz 2.

Subindex 03 ... 250 | Record 03 ... 250 (Verfahrsatz 03 ... 250)

Satzsteuerbyte 3 Verfahrsatz 03 ... 250.

Tab.B.56 PNU 421
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B.4.9 Projektdaten - Allgemeine Projektdaten
PNU 500 Project Zero Point (Offset Projektnullpunkt)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Offset vom Achsnullpunkt zum Projektnullpunkt in Positionseinheit (< PNU 1004).
Bezugspunkt fiir Positionswerte in der Anwendung (= PNU 404).

Tab.B.57 PNU 500

PNU 501 Software End Positions (Software-Endlagen)
Subindex 01,02 [Klasse: Array [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Softwareendlagen in Positionseinheit (= PNU 1004).
Eine Sollwertvorgabe (Position) aufierhalb der Endlagen ist nicht zuldssig und fiihrt zu einem Fehler.
Eingegeben wird der Offset zum Achsnullpunkt. Plausibilitdtsregel: Min-Limit < Max-Limit

Subindex 01 | Lower Limit (Unterer Grenzwert)
Untere Software-Endlage

Subindex 02 | Upper Limit (Unterer Grenzwert)
Obere Software-Endlage

Tab.B.58 PNU 501

PNU 502 Max. Speed (Max. zuldssige Geschwindigkeit)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Max. zuldssige Geschwindigkeit in Geschwindigkeitseinheit (= PNU 1006).
Dieser Wert begrenzt die Geschwindigkeit in allen Betriebsarten aufier beim Drehmomentbetrieb.

Tab.B.59 PNU 502

PNU 503 Max. Acceleration (Max. zuldssige Beschleunigung)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Max. zuldssige Beschleunigung in Beschleunigungseinheit (& PNU 1007).

Tab.B.60 PNU 503

PNU 505 Max. Jerkfree Filter Time (Max. Ruckfreie Filterzeit)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Max. zuldssige Ruckfreie Filterzeit in ms.
Wertebereich:  0x00000000 ... OXFFFFFFFF (0 ... 4294967295)

Tab.B.61 PNU 505
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B.4.10 Projektdaten - Teachen
PNU 520 Teach Target (Teachziel)
Subindex 01 Klasse: Var |Datentyp: uint8 ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Es wird der Parameter definiert, der beim nachsten Teachkommando mit der Istposition beschrieben
wird (= Abschnitt 9.5).

Wert Bedeutung

0x01 1 Sollposition in Verfahrsatz (default).
— Bei Satzselektion: Verfahrsatz entsprechend FHPP Steuerbytes
— Bei Direktbetrieb: Verfahrsatz entsprechend PNU 400/1

0x02 2 Achsennullpunkt (PNU 1010)

0x03 3 Projektnullpunkt (PNU 500)

0x04 4 Untere Softwareendlage (PNU 501/01)
0x05 5 Obere Softwareendlage (PNU 501/02)

Tab.B.62 PNU 520

B.4.11 Projektdaten - Tippbetrieb
PNU 530 Jog Mode Velocity Slow — Phase 1
(Tippbetrieb Geschwindigkeit langsam - Phase 1)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: int32 ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Zugriff: rw

Maximal-Geschwindigkeit fiir Phase 1 in Geschwindigkeitseinheit (= PNU 1006).

Tab.B.63 PNU 530

PNU 531 Jog Mode Velocity Fast - Phase 2
(Tippbetrieb Geschwindigkeit schnell — Phase 2)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Maximal-Geschwindigkeit fiir Phase 2 in Geschwindigkeitseinheit (= PNU 1006).

Tab.B.64 PNU 531

PNU 532 Jog Mode Acceleration (Tippbetrieb Beschleunigung)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Beschleunigung beim Tippen in Beschleunigungseinheit (& PNU 1007).

Tab.B.65 PNU 532
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PNU 533 Jog Mode Deceleration (Tippbetrieb Verzogerung)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Verzdgerung beim Tippen in Beschleunigungseinheit (& PNU 1007).
Tab.B.66 PNU 533

PNU 534 Jog Mode Time Phase 1 (Tippbetrieb Zeitdauer Phase 1)

Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Zeitdauer der Phase 1 (T1) in ms.
Tab.B.67 PNU 534

B.4.12 Projektdaten - Direktbetrieb Positionsregelung

PNU 540 Direct Mode Position Base Velocity

(Direktbetrieb Position Basisgeschwindigkeit)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

1006).

Basisgeschwindigkeit beim Direktbetrieb Positionsregelung in Geschwindigkeitseinheit (= PNU

Tab.B.68 PNU 540

PNU 541

Direct Mode Position Acceleration (Direktbetrieb Position Beschleunigung)

Subindex 01

Klasse: Var Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Beschleunigung beim Direktbetrieb Positionsregelung in Beschleunigungseinheit (& PNU 1007).

Tab.B.69 PNU 541

PNU 542

Direct Mode Position Deceleration (Direktbetrieb Position Verzégerung)

Subindex 01

Klasse: Var Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Verzégerung beim Direktbetrieb Positionsregelung in Beschleunigungseinheit (= PNU 1007).

Tab.B.70 PNU 542

PNU 546

Direct Mode Position Jerkfree Filter Time
(Direktbetrieb Position Ruckfreie Filterzeit)

Subindex 01

Klasse: Var | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Ruckfreie Filterzeit beim Direktbetrieb Positionsregelung in ms.
Wertebereich: 0x00000000 ... OXFFFFFFFF (0 ... 4294967295)

Tab.B.71

PNU 546
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B.4.13 Projektdaten - Direktbetrieb Drehmomentregelung
PNU 550 Direct Mode Torque Base Torque Ramp
(Direktb. Drehm. Basiswert Momentenrampe)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Basiswert Drehmomentrampe beim Direktbetrieb Drehmomementregelung in mNm/s.

Tab.B.72 PNU 550

PNU 552 Direct Mode Torque Target Torque Window
(Direktb. Drehmoment Zielmomentfenster)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint16 | ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Drehmoment in mNm, um den das aktuelle Drehmoment vom Sollmoment abweichen darf, um noch
als im Zielfenster befindlich interpretiert zu werden. D.h. die Breite des Fensters ist 2 mal der {iberge-
bene Wert, mit dem Zielmoment in der Mitte des Fenster.

Tab.B.73 PNU 552

PNU 553 Direct Mode Torque Time Window (Direktbetrieb Drehmoment Zeitfenster)

Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Beruhigungszeit fiir das Drehmomentzielfenster beim Direktbetrieb Drehmoment in ms.

Tab.B.74 PNU553

PNU 554 Direct Mode Torque Speed Limit
(Direktbetrieb Drehmoment Geschwindigkeitsbegrenzung)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Bei einer aktiven Drehmomentregelung wird die Geschwindigkeit auf diesen Wert in Geschwindig-
keitseinheit (PNU 1007) begrenzt.

Hinweis Mit PNU 514 kann ein absoluter Geschwindigkeitsgrenzwert angegeben werden,
der beim Erreichen zu einer Stérung fiihrt. Sollen beide Funktionen (Begrenzung
und Uberwachung) gleichzeitig aktiv sein, muss PNU 554 deutlich kleiner als
PNU 514 sein.

Tab.B.75 PNU554
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B.4.14 Projektdaten - Direktbetrieb Drehzahlregelung
PNU 560 Direct Mode Velocity Base Velocity Ramp
(Direktbetrieb Drehzahl Beschleunigungsrampe)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Basiswert Beschleunigung (Drehzahlrampe) beim Direktbetrieb Drehzahlregelung in Beschleuni-
gungseinheit (& PNU 1007).

Tab.B.76 PNU 560

PNU 561 Direct Mode Velocity Target Window
(Direktbetrieb Drehzahl Drehzahlzielfenster)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Drehzahlzielfenster beim Direktbetrieb Drehzahlregelung in Drehzahleinheit (= PNU 1006).

Tab.B.77 PNU 561

PNU 562 Direct Mode Velocity Window Time
(Direktbetrieb Drehzahl Beruhigungszeit Zielfenster)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint16 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Beruhigungszeit fiir Drehzahlzielfenster beim Direktbetrieb Drehzahlregelung in ms.

Tab.B.78 PNU 562

PNU 563 Direct Mode Velocity Treshold (Direktbetrieb Drehzahl Stillstandszielfenster)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Stillstandszielfenster beim Direktbetrieb Drehzahlregelung in Drehzahleinheit (= PNU 1006).

Tab.B.79 PNU563

PNU 564 Direct Mode Velocity Treshold Time (Direktbetrieb Drehzahl Beruhigungszeit)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Beruhigungszeit fiir Stillstandszielfenster beim Direktbetrieb Drehzahlregelung in ms.

Tab.B.80 PNU 564
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PNU 565 Direct Mode Velocity Torque Limit
(Direktbetrieb Drehzahl Momentenbegrenzung)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Momentenbegrenzung beim Direktbetrieb Drehzahlregelung in mNm.
Die PNU 565 ist beim CMMP-AS-...-M3 durch PNU 581 ersetzt, ist aber aus Griinden der Kompatibili-
tat weiter verfiighar. Anderungen der PNU 565 werden direkt in PNU 581 geschrieben.

Tab.B.81 PNU 565

B.4.15 Projektdaten - Direktbetrieb Allgemein
PNU 580 Direct Mode General Torque Limit Selector
(Direktbetrieb Allgemein Momentenbegrenzung Selektor)

Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: int8 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Aktivierung der Momentenbegrenzung im Direktbetrieb (PNU 581).
Wert Bedeutung
0x00 0 Momentenbegrenzung nicht aktiv.
0x04 4 Symmetrische Momentenbegrenzung aktiv = PNU 581.

Tab.B.82 PNU 580

PNU 581 Direct Mode General Torque Limit
(Direktbetrieb Allgemein Momentenbegrenzung)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Momentenbegrenzung beim Direktbetrieb in mNm.

Die Begrenzung gilt fiir alle Auftrdge im Direktbetrieb:

— Referenzfahrt (die PNU 1015 wird durch die globale Einstellung ,iiberschrieben®)

— Tippen.

— Fahrauftrage.

Anderungen der PNU 581 werden aus Griindern der Kompatibilitdt auch in PNU 565 geschrieben.
Beim Wechsel in Satzselektion werden die Einstellungen fiir die Momentenbegrenzung vom ausge-
wahlten Satz beim Start aktiviert. Beim Zuriickschalten in Direktbetrieb werden die letzten Einstel-
lungen fiir die Momentenbegrenzung beibehalten, da der gleiche Selektor in beiden Betriebsarten
benutzt wird. Daher wird empfohlen, nach der Umschaltung in Direktbetrieb die Momentenbe-
grenzung zu Uberpriifen.

Tab.B.83 PNU 581
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B.4.16 Funktionsdaten - Kurvenscheibenfunktion

Kurvenscheibe wéhlen

PNU 700 CAM ID (Kurvenscheibennummer)

Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: uint8 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Mit diesem Parameter wird beim Direktauftrag die Nummer der Kurvenscheibe ausgewahilt.
Wertebereich: 1... 16

Tab.B.84 PNU 700

PNU 701 Master Start Position Direct Mode (Masterstartposition Direktbetrieb)
Subindex 01 Klasse: Var Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Legt bei der Kuvenscheibenfunktion die Startposition des Masters fest.

Tab.B.85 PNU 701

Synchronisation (Eingang, X10)
PNU 710 Input Config Sync. (Eingangskonfiguration Synchronisation)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Konfiguration des Encoder-Eingangs bei Synchronisation (Pysikalischer Master an X10, Slavebetrieb).

Bit Wert |Bedeutung
0 0 Nullimpuls auswerten
1 Nullimpuls ignorieren
1 Reserviert
2 0 A/B Spur auswerten
A/B Spur abschalten
3..31 Reserviert =0

Tab.B.86 PNU 710

PNU 711 Gear Sync. (Getriebefaktor Synchronisation)
Subindex 01,02 [Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Getriebefaktor bei Synchronisation auf externen Eingang (Pysikalischer Master an X10, Slavebetrieb).

Subindex 01 | Motor revolutions (Motorumdrehungen)
Motorumdrehungen (Antrieb).

Subindex 02 | Shaft revolutions (Spindelumdrehungen)
Spindelumdrehungen (Abtrieb).

Tab.B.87 PNU711
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Encoderemulation (Ausgang, X11)

PNU 720 Output Konfig Encoder Emulation (Ausgangskonfiguration Encoderemulation)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Konfiguration des Encoders bei Encoderemulation (Virtueller Master).
Bit Wert |Bedeutung
0 0 A/B Spur auswerten
1 A/B Spur abschalten
1 0 Nullimpuls auswerten
1 Nullimpuls ignorieren
2 0 Drehrichtungsumkehr auswerten
1 Drehrichtungsumkehr ignorieren
3..31 Reserviert =0

Tab.B.88 PNU 720

B.4.17 Funktionsdaten — Lage- und Rotorpositionsschalter
PNU 730 Position Trigger Control (Positionstrigger Auswahl)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Bitweise Aktivierung der zugehorigen Trigger. Bit gesetzt = Trigger wird gerechnet,
d.h. der Lagevergleich wird durchgefiihrt. Nicht gerechnete Trigger sparen Rechenzeit.
Wert Bit Beschreibung
0x0000 0001 |0 Lageschalter (Istposition) O
0x0000 0002 |1 Lageschalter (Istposition) 1
0x0000 0004 |2 Lageschalter (Istposition) 2
0x0000 0005 |3 Lageschalter (Istposition) 3
4..15 reserviert
0x0001 0000 |16 Rotorpositionsschalter 0
0x0002 0000 (17 Rotorpositionsschalter 1
0x0004 0000 (18 Rotorpositionsschalter 2
0x0008 0000 |19 Rotorpositionsschalter 3
20..31 reserviert

Tab.B.89 PNU 730
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PNU 731 Lageschalter Low (Position Switch Low)

Subindex 01 ... 04 [Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Positionswerte fiir den Lageschalter Low in Positionseinheit (= PNU 1004).

Subindex 01 | Position Switch 1 (Lageschalter 1)

Positionswerte des 1. Lageschalters Low.

Subindex 02 | Position Switch 2 (Lageschalter 2)

Positionswerte des 2. Lageschalters Low.

Subindex 03 | Position Switch 3 (Lageschalter 3)

Positionswerte des 3. Lageschalters Low.

Subindex 04 | Position Switch 4 (Lageschalter 4)

Positionswerte des 4. Lageschalters Low.
Tab.B.90 PNU 731

PNU 732 Lageschalter High (Position Switch High)

Subindex 01 ... 04 [Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Positionswerte fiir den Lageschalter High in Positionseinheit (= PNU 1004).

Subindex 01 | Position Switch 1 (Lageschalter 1)

Positionswerte des 1. Lageschalters High.

Subindex 02 | Position Switch 2 (Lageschalter 2)

Positionswerte des 2. Lageschalters High.

Subindex 03 | Position Switch 3 (Lageschalter 3)

Positionswerte des 3. Lageschalters High.

Subindex 04 | Position Switch 4 (Lageschalter 4)

Positionswerte des 4. Lageschalters High.

Tab.B.91 PNU732
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PNU 733 Rotor Position Switch Low (Rotorpositionsschalter Low)

Subindex 01 ... 04 [Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Winkel fiir den Rotorpositionsschalter Low in °. Wertebereich: -180 ... 180

Subindex 01 | Rotor Position Switch 1 (Rotorpositionsschalter 1)

Winkel des 1. Rotorpositionsschalters Low.

Subindex 02 | Rotor Position Switch 2 (Rotorpositionsschalter 2)

Winkel des 2. Rotorpositionsschalters Low.

Subindex 03 | Rotor Position Switch 3 (Rotorpositionsschalter 3)

Winkel des 3. Rotorpositionsschalters Low.

Subindex 04 | Rotor Position Switch 4 (Rotorpositionsschalter 4)

Winkel des 4. Rotorpositionsschalters Low.

Tab.B.92 PNU733

PNU 734 Rotor Position Switch High (Rotorpositionsschalter High)

Subindex 01 ... 04 [Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Winkel fiir den Rotorpositionsschalter High in °. Wertebereich: -180 ... 180

Subindex 01 | Rotor Position Switch 1 (Rotorpositionsschalter 1)

Winkel des 1. Rotorpositionsschalters High.

Subindex 02 | Rotor Position Switch 2 (Rotorpositionsschalter 2)

Winkel des 2. Rotorpositionsschalters High.

Subindex 03 | Rotor Position Switch 3 (Rotorpositionsschalter 3)

Winkel des 3. Rotorpositionsschalters High.

Subindex 04 | Rotor Position Switch 4 (Rotorpositionsschalter 4)

Winkel des 4. Rotorpositionsschalters High.

Tab.B.93 PNU734
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B.4.18 Achsparameter Elektrische Antriebe 1 — Parameter Mechanik
PNU 1000 Polarity (Richtungsumkehr)
Subindex 01 Klasse: Var |Datentyp: uint8 ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Richtung der Positionswerte.
Wert Bedeutung
0x00 (0) normal (default)
0x80 (128) invertiert (multipliziert mit -1)

Tab.B.94 PNU 1000

PNU 1001 Encoder Resolution (Encoder-Auflésung)
Subindex 01,02 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Encoder-Auflosung in Encoder-Inkremente / Motor-Umdrehungen.
Festgelegter interner Umrechnungsfaktor.
Der Rechenwert wird aus dem Bruch “Encoder-Inkremente/Motorumdrehung* bestimmt.

Subindex 01 | Encoder Increments (Encoder-Inkremente)
Fix: 0x00010000 (65536)

Subindex 02 | Motor Revolutions (Motorumdrehungen)
Fix: 0x00000001 (1)

Tab.B.95 PNU 1001

PNU 1002 Gear Ratio (Getriebefaktor)
Subindex 01,02 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Verhéltnis von Motor- zu Getriebe-Spindelumdrehungen (Abtriebsumdrehungen) = Anhang A.1.
Getrieblibersetzung = Motorumdrehungen / Spindelumdrehungen

Subindex 01 Motor Revolutions (Motorumdrehungen)
Getriebefaktor — Zdhler.
Wertebereich: 000000000 ... 0x7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Subindex 02 Shaft Revolutions (Spindelumdrehungen)
Getriebefaktor — Nenner.
Wertebereich: 000000000 ... 0x7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.96 PNU 1002
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PNU 1003 Feed Constant (Vorschubkonstante)

Subindex 01,02 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Die Vorschubkonstante gibt die Steigung der Spindel des Antriebs pro Umdrehung an = Anhang A.1.
Vorschubkonstante = Vorschub / Spindelumdrehung

Subindex 01 |Feed (Vorschub)
Vorschubkonstante — Zahler.
Wertebereich: 000000000 ... 0x7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Subindex 02 Shaft Revolutions (Spindelumdrehungen)
Vorschubkonstante — Nenner.
Wertebereich: 000000000 ... 0x7FFFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.97 PNU 1003

PNU 1004 Position Factor (Positionsfaktor)
Subindex 01,02 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Umrechnungsfaktor fiir alle Positionseinheiten
(Umrechnung der Nutzereinheiten in reglerinterne Einheiten). Berechnung = Anhang A.1.

Encoder-Auflosung * Getriebelibersetzung

Positionsfaktor =

Vorschubkonstante

Subindex 01 | Numerator (Zdhler)

Positionsfaktor — Zghler.

Subindex 02 | Denominator (Nenner)

Positionsfaktor — Nenner.
Tab.B.98 PNU 1004

PNU 1005 Axis Parameter (Achsparameter)

Subindex 02,03 [Klasse: Struct [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Angeben und Auslesen der Achsparameter.

Subindex 02 | Gear Numerator (Getriebe Z&hler)

Getriebeiibersetzung — Achsengetriebe Zahler. Wertebereich: 0x0 ... Ox7FFFFFFF (0 ... +(231-1))

Subindex 03 | Gear Denominator (Getriebe Nenner)
Getriebeiibersetzung — Achsengetriebe Nenner. Wertebereich: 0x0 ... 0X7FFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.99 PNU 1005
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PNU 1006 Velocity Factor (Geschwindigkeitsfaktor)

Subindex 01,02 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Umrechnungsfaktor fiir alle Geschwindigkeitseinheiten
(Umrechnung der Nutzereinheiten in reglerinterne Einheiten). Berechnung = Anhang A.1.

Encoder-Auflosung * Zeitfaktor_v

Geschwindigkeitsfaktor =

Vorschubkonstante
Subindex 01 | Numerator (Zdhler)
Geschwindigkeitsfaktor — Zdhler.
Subindex 02 | Denominator (Nenner)
Geschwindigkeitsfaktor — Nenner.
Tab. B.100 PNU 1006
PNU 1007 Acceleration Factor (Beschleunigungsfaktor)
Subindex 01,02 [Klasse: Struct [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Umrechnungsfaktor fiir alle Beschleunigungseinheiten.
(Umrechnung der Nutzereinheiten in reglerinterne Einheiten). Berechnung = Anhang A.1.

Encoder-Auflosung * Zeitfaktor_a

Beschleunigungsfaktor =

Vorschubkonstante

Subindex 01 | Numerator (Zdhler)

Beschleunigungsfaktor — Zahler.

Subindex 02 | Denominator (Nenner)

Beschleunigungsfaktor — Nenner.
Tab. B.101 PNU 1007

PNU 1008 Polarity Slave (Richtungsumkehr Slave)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Mit diesem Parameter kann die Positionsvorgabe fiir Signale an X10 (Slave-Betrieb) umgekehrt
werden. Dies gilt fiir die Funktionen “Synchronisation” (auch elektronisches Getriebe), “Fliegende
Sdge”, “Kurvenscheiben”.

Wert Bedeutung
0x00 Positionwert Vektor normal (default)
0x80 Positionwert Vektor invertiert

Tab. B.102 PNU 1008
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B.4.19 Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Parameter Referenzfahrt
PNU 1010 Offset Axis Zero Point (Offset Achsennullpunkt)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Offset Achsennullpunkt in Positionseinheit (= PNU 1004).

Der Offset Achsennullpunkt (Home-Offset) legt den Achsennullpunkt <AZ> als MaBbezugspunkt relativ
zum physikalischen Referenzpunkt <REF> fest.

Der Achsennullpunkt ist Bezugspunkt fiir den Projektnullpunkt <PZ> und fiir die Software-Endlagen.
Alle Positionieroperationen beziehen sich auf den Projektnullpunkt (PNU 500).

Der Achsnullpunkt (AZ) berechnet sich aus: AZ = REF + Offset Achsennullpunkt

Tab.B.103 PNU 1010

PNU 1011 Homing Method (Referenzfahrt-Methode)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: int8 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Definiert die Methode, mit der der Antrieb die Referenzfahrt durchfiihrt = Abschnitt 9.3 und 9.3.2.

Tab.B.104 PNU 1011

PNU 1012 Homing Velocities (Geschwindigkeiten Referenzfahrt)
Subindex 01,02 [Klasse: Struct | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Geschwindigkeiten wahrend der Referenzfahrt in Geschwindigkeitseinheit (= PNU 1006).

Subindex 01 |Search for Switch (Suchgeschw.)
Geschwindigkeit beim Suchen des Referenzpunktes REF bzw. eines Anschlags oder Schalters.

Subindex 02 |Running for Zero (Fahrtgeschw.)
Geschwindigkeit bei der Fahrt zum Achsennullpunkt AZ.
Wertebereich: 000000000 ... 0x7FFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.105 PNU 1012

PNU 1013 Homing Acceleration (Beschleunigung Referenzfahrt)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw
Beschleunigung wéahrend der Referenzfahrt in Beschleunigungseinheit (= PNU 1007).
Wertebereich: 000000000 ... Ox7FFFFFFF (0 ... +(231-1))

Tab.B.106 PNU 1013
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PNU 1014

Homing Required (Referenzfahrt erforderlich)

Subindex 01

Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Legt fest, ob die Referenzfahrt nach dem Einschalten durchgefiihrt werden muss, um Fahrauftrage
durchfiihren zu kdnnen.

Hinweis Bei Antrieben mit Multiturn Absolut-Wegmess-System ist nach der Montage
nur einmalig eine Referenzfahrt notwendig.
Wert Bedeutung
0x00 (0) reserviert

0x01 (1) (Fix)

Referenzfahrt muss durchgefiihrt werden

PNU 1015

Tab.B.107 PNU 1014

Homing Max. Torque (Referenzfahrt max. Drehmoment)

Subindex 01

Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Maximales Drehmoment wahrend der Referenzfahrt.

Angabe als Vielfaches des Nennmoments in % (= PNU 1036).

Das maximal zuldssige Drehmoment (iiber Strombegrenzung) bei der Referenzfahrt. Wird dieser Wert
erreicht, erkennt der Antrieb den Anschlag (REF) und fahrt auf den Achsnullpunkt.

Tab. B.108 PNU 1015

B.4.20 Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Reglerparameter
PNU 1020 Halt Option Code (Halt Optionscode)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw
Reaktion auf ein Halt-Kommando (fallende Flanke an SPOS.HALT).
Wert Bedeutung
0x00 (0) reserviert (Motor aus — Spulen ohne Strom, Bremse unbetatigt)
0x01 (1) Bremsen mit Halterampe
0x02 (2) reserviert (Bremsen mit Nothalt-Rampe)

PNU 1022

Tab. B.109 PNU 1020

Position Window (Toleranzfenster Position)

Subindex 01

Klasse: Var | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Toleranzfenster in Positionseinheit (= PNU 1004).

Betrag, um den die aktuelle Position von der Zielposition abweichen darf, um noch als im Zielfenster
befindlich interpretiert werden zu kénnen.

Die Breite des Fensters ist 2 mal der ibergebene Wert, mit der Zielposition in der Mitte des Fenster.

Tab.B.110 PNU 1022
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PNU 1023 Position Window Time (Nachregelungszeit Position)

Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint16 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Nachregelungszeit in Millisekunden.
Wenn die Istposition sich diese Zeit im Zielpositionsfenster befunden hat, wird SPOS.MC gesetzt.

Tab.B.111 PNU 1023

PNU 1024 Control Parameter Set (Parameter des Reglers)
Subindex Klasse: Struct Datentyp: uint16 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
18...22,32

Regelungstechnische Parameter sowie Parameter fiir “quasi-absolute Positionserfassung”.

Subindex 18 Gain Position (Verstadrkung Position)

Verstarkung Positionsregler.
Wertebereich: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindex 19 Gain Velocity (Verstarkung Geschwindigkeit)

Verstarkung Geschwindigkeitsregler.
Wertebereich: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindex 20 Time Velocity (Zeitkonstante Geschwindigkeit)

Zeitkonstante Geschwindigkeitsregler.
Wertebereich: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindex 21 Gain Current (Verstarkung Strom)

Verstarkung Stromregler.
Wertebereich: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindex 22 Time Current (Zeitkonstante Strom)

Zeitkonstante Stromregler.
Wertebereich: 0x0000 ... OXFFFF (0 ... 65535)

Subindex 32 Save Position (Position speichern)

Speichern der aktuellen Position beim Ausschalten, vergleiche =» PNU 1014.

Bit Wert [Bedeutung

0x00F0 [240 |[Aktuelle Position wird bei Power-Off nicht gespeichert (default)

0x000F |15 reserviert

Tab.B.112 PNU 1024

228 Festo — GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH




B Referenz Parameter

PNU 1025 Motor Data (Motor-Daten)

Subindex 01, 03 Klasse: Struct Datentyp: ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw/ro
uint32/uint16

Motor-spezifische Daten.

Subindex 01 [ Serial number (Seriennummer) [ Datentyp: uint32 | Zugriff: ro

Festo Seriennummer und Motor Seriennummer.

Subindex 03 | Time Max. Current (Zeit Max. Strom) | Datentyp: uint16 | Zugriff: rw

I’t-Zeit in ms. Nach Ablauf der I’t-Zeit wird der Strom zum Schutz des Motors automatisch auf den
Motor-Nennstrom begrenzt (Motor Rated Current, PNU 1035).

Tab.B.113 PNU 1025

PNU 1026 Drive Data (Antriebs-Daten)
Subindex Klasse: Struct Datentyp: uint32 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw/ro
01...04,07

Allgemeine Motor-Daten.

Subindex 01 | Power Temp. (Temp. Endstufe) | Zugriff: ro

Aktuelle Temperatur der Endstufe in ° C.

Subindex 02 | Power Stage Max. Temp.(Max.Temp. Endst.) | Zugriff: ro

Maximale Temperatur der Endstufe in° C.

Subindex 03 | Motor Rated Current (Motor Nennstrom) | Zugriff: rw

Motor-Nennstrom in mA, identisch mit PNU 1035.

Subindex 04 |Current Limit (Max. Motorstrom) |Zugriff: rw

Maximaler Motorstrom, identisch mit PNU 1034.

Subindex 07 |Controller Serial Number (Regler-Seriennummer) |Zugriff: ro

Interne Seriennummer des Reglers.

Tab.B.114 PNU 1026
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B.4.21 Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Elektronisches Typenschild
PNU 1034 Max. Current (Maximaler Strom)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0

Servomotoren diirfen in der Regel fiir einen bestimmten Zeitraum iiberlastet werden. Mit PNU 1034
(identisch mit PNU 1026/4) wird der hochstzuldssige Motorstrom eingestellt. Er bezieht sich auf den
Motornennstrom (PNU 1035) und wird in Tausendstel eingestellt.

Der Wertebereich wird nach oben durch den maximalen Controllerstrom begrenzt (siehe Technische
Daten, abhéngig von der Reglerzykluszeit und der Endstufentaktfrequenz).

PNU 1034 darf erst beschrieben werden, wenn zuvor PNU 1035 giiltig beschrieben wurde.

Zugriff: rw

Hinweis Beachten Sie, dass die Strombegrenzung auch die maximal mégliche Geschwin-
digkeit begrenzt und (héhere) Sollgeschwindigkeiten dadurch ggf. nicht erreicht

werden.

Tab.B.115 PNU 1034

PNU 1035 Motor Rated Current (Motor Nennstrom)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Nennstrom des Motors in mA, identisch mit PNU 1026/3.
Tab.B.116 PNU 1035
PNU 1036 Motor Rated Torque (Motor Nennmoment)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw
Nennmoment des Motors in 0,001 Nm.
Tab.B.117 PNU 1036
PNU 1037 Torque Constant (Drehmomentkonstante)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw
Verhiltnis zwischen Strom und Drehmoment des verwendeten Motors in mNm/A.
Tab.B.118 PNU 1037
B.4.22 Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Stillstandsiiberwachung
PNU 1040 Position Demand Value (Sollposition)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: ro

Soll-Zielposition des letzten Posionierauftrags in Positionseinheit (= PNU 1004).

Tab.B.119 PNU 1040
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PNU 1041 Position Actual Value (Aktuelle Position)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: ro

Aktuelle Position des Antriebs in Positionseinheit (= PNU 1004).

Tab.B.120 PNU 1041

PNU 1042 Standstill Position Window (Stillstandspositionsfenster)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Stillstandspositionsfenster in Positionseinheit (= PNU 1004).
Betrag der Position, um den sich der Antrieb nach MC bewegen darf, bis die Stillstandsiiberwachung
anspricht.

Tab.B.121 PNU 1042

PNU 1043 Standstill Timeout (Stillstandsiiberwachungszeit)

Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint16 |ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Stillstandsiiberwachungszeit in ms.
Zeit, die der Antrieb auf3erhalb des Stillstandspositionsfensters sein muss bis die Stillstands-
Uberwachung anspricht.

Tab.B.122 PNU 1043

B.4.23 Achsparameter Elektrische Antriebe 1 — Schleppfehler-Uberwachung
PNU 1044 Following Error Window (Schleppfehler Fenster)
Subindex 01 Klasse: Var | Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Festlegen oder Lesen des zuldssigen Bereichs fiir Schleppfehler in Positionseinheiten.
OXFFFFFFFF = Schleppfehleriiberwachung AUS

Tab.B.123 PNU 1044

PNU 1045 Following Error Timeout (Schleppfehler Zeitfenster)

Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint16 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Festlegen oder Lesen einer Timeoutzeit fiir die Schleppfehleriiberwachung in ms.
Wertebereich: 1 ... 60000

Tab. B.124 PNU 1045
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B.4.24 Achsparameter Elektrische Antriebe 1 - Sonstige Parameter
PNU 1080 Torque Feed Forward Control (Drehmomentvorsteuerung)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: int32  [ab FW 4.0.1501.1.0 | Zugriff: rw

Drehmomentenvorsteuerung in mNm (nur bei Direktauftrag mit Positionsregelung wirksam).

Tab.B.125 PNU 1080

PNU 1081 Setup Velocity (Einrichtdrehzahl)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Einrichtedrehzahlin % der jeweils vorgegebenen Geschwindigkeit.
Wertebereich: 0... 100

Tab.B.126 PNU 1081

PNU 1082 Velocity Override (Geschwindigkeits-Override)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint8 ~ [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Geschwindigkeits-Override in % der jeweils vorgegebenen Geschwindigkeit.
Wertebereich: 0... 255

Tab. B.127 PNU 1082

B.4.25 Funktionsparameter digitale E/As
PNU 1230 Remaining Distance for Remaining Distance Message
(Restweg fiir Restweg-Meldung)
Subindex 01 Klasse: Var [ Datentyp: uint32 [ab FW 4.0.1501.1.0 Zugriff: rw

Der Restweg ist die Triggerbedingung fiir die Restweg-Meldung, die auf einen digitalen Ausgang ge-
geben werden kann. Beim CMMP-AS-...-M3 nur bei Direktauftrag wirksam.

Tab.B.128 PNU 1230
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C

C1

C11

Folgendem zusammen:

Festo Parameter Channel (FPC) und FHPP+

Festo Parameterkanal (FPC) fiir zyklische Daten (E/A-Daten)

Ubersicht FPC
Der Parameterkanal dient zur Ubertragung von Parametern. Der Parameterkanal setzt sich aus

Bestandteile

Beschreibung

Parameterkennung (PKE) |Bestandteil des Parameterkanals, der die Auftrags- bzw. die Antwortken-

nung (AK) und die Parameternummer (PNU) enthilt.

Die Parameternummer dient zur Identifizierung bzw. Adressierung des
jeweiligen Parameters. Die Auftrags- bzw. die Antwortkennung (AK) be-
schreibt den Auftrag bzw. die Antwort in Form einer Kennzahl.

Subindex (IND)

Adressiert ein Element eines Array-Parameters (Unterparameternummer).

Parameterwert (PWE)

Wert des Parameters.

Wenn ein Auftrag der Parameterbearbeitung nicht ausgefiihrt werden
kann, wird im Antworttelegramm an der Stelle des Wertes eine Fehler-
nummer Ubertragen. Die Fehlernummer beschreibt die Fehlerursache.

Tab. C.1

Bestandteile Parameterkanal (PKW)

Der Parameterkanal besteht aus 8 Bytes. Den Aufbau des Parameterkanals in Abhdngigkeit der Grofe
bzw. des Typs des Parameterwertes zeigt die folgende Tabelle:

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Byte8
A-Daten 0 INDYV ParlD (PKE) P Value (PWE) 3

E-Daten 0 INDD ParlD (PKE) 2 Value (PWE) 3

1) IND Subindex - zur Adressierung eines Array-Elementes

2) ParlD (PKE)

Parameter Identifier - bestehend aus ReqlD bzw. ResID und PNU

3) Value (PWE) Parameter Value, Parameterwert: bei Doppelwort: Bytes 5...8; bei Wort: Bytes 7, 8; bei Byte: Byte 8
Aufbau Parameterkanal

Tab. C.2

Parameterkennung (PKE)
Die Parameterkennung enthalt Auftrags- bzw. Antwortkennung (AK) und die Parameternummer (PNU).

PKE Byte 4 Byte 3

Bit 15 [14 J13 [12 J11 J10 o [8 |7 Je [5 Ja [3 [2 [1 Jo
Auftrag |ReqID (AK) U res. | Parameternummer (PNU) g

Antwort [ResID (AK) 2 res. | Parameternummer (PNU) 3

1) ReqlD (AK): Request Identifier — Auftragskennung (lesen, schreiben, ...)

2) ReslD (AK): Response Identifier — Antwortkennung (Wert iibertragen, Fehler, ...)

3) Parameternummer (PNU): Parameter Number - dient zur |dentifizierung bzw. Adressierung des jeweiligen Parameters = Ab-
schnitt C.1. Die Auftrags- bzw. Antwortkennung kennzeichnet die Art des Auftrags bzw. der Antwort =» Abschnitt C.1.2.

Aufbau Parameterkennung (PKE)

Tab.C.3
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C.1.2 Auftragskennungen, Antwortkennungen und Fehlernummern
Die Auftragskennungen zeigt folgende Tabelle. Alle Parameterwerte werden unabhangig vom Datentyp
immer als Doppelwort {ibertragen.

ReqID Beschreibung Antwortkennung
positiv negativ
0 Kein Auftrag (,Null-Request*) 0 -

Parameterwert anfordern (Array, Doppelwort) 5 7
Parameterwert dndern (Array, Doppelwort) 5 7
13 Unteren Grenzwert anfordern 5 7
14 Oberen Grenzwert anfordern 5 7

Tab.C.4  Auftragskennungen und Antwortkennungen

Ist der Auftrag nicht ausfiihrbar, wird die Antwortkennung 7 sowie die entsprechende Fehlernummer
Ubertragen (negative Antwort).
Antwortkennungen zeigt folgende Tabelle:

ResID Beschreibung

0 Keine Antwort
5 Parameterwert tibertragen (Array Doppelwort)
7 Auftrag nicht ausfiihrbar (mit Fehlernummer) D

1) Fehlernummern =» Tab. C.6
Tab.C.5  Antwortkennungen

Wenn der Auftrag der Parameterbearbeitung nicht ausgefiihrt werden kann, wird eine entsprechende
Fehlernummer im Antworttelegramm (Byte 5 ... 8 des FPC-Bereichs) iibertragen. Die Reihenfolge der
Fehlerpriifung und die méglichen Fehlernummern zeigt die folgende Tabelle:

Nr. Fehlernummern Beschreibung
1 0 0x00 Unzuldssige PNU. Der Parameter existiert nicht.
2 3 0x03 Fehlerhafter Subindex
3 101 0x65 ReqlD wird nicht unterstiitzt
4 1 0x01 Parameterwert nicht dnderbar (nur lesen)
102 0x66 Parameter ist WriteOnly (z. B. bei Passwdrtern)
5 17 0x11 Auftrag wegen Betriebszustand nicht ausfiihrbar
6 11 0x0B keine Bedienhoheit
7 12 0x0C Passwort falsch
8 2 0x02 Untere oder obere Wertgrenze iiberschritten

Tab.C.6 Reihenfolge der Fehlerpriifung und Fehlernummern
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C.1.3 Regeln fiir die Auftrags-Antwort-Bearbeitung
Regel Beschreibung
1 Sendet der Master die Kennung fiir "Kein Auftrag” reagiert der Controller mit der Antwort-
kennung fiir ”Keine Antwort”.
Ein Auftrags- oder Antwort-Telegramm bezieht sich immer auf einen einzigen Parameter.
Der Master muss einen Auftrag solange senden, bis er die zugehdrige Antwort vom Con-
troller empfangen hat.
4 Der Master erkennt die Antwort auf den gestellten Auftrag:
— durch die Auswertung der Antwortkennung
— durch die Auswertung der Parameternummer (PNU)
— ggf. durch die Auswertung des Subindex (IND)
— ggf. durch Auswertung des Parameterwertes.
5 Der Controller stellt die Antwort solange bereit, bis der Master einen neuen Auftrag sendet.
6 a) Ein Schreibauftrag wird, auch bei zyklischer Wiederholung desselben Auftrags, vom
Controller nur einmalig ausgefiihrt.
b) Wichtig:
Zwischen zwei aufeinander folgenden Auftragen muss die Auftragskennung 0 (kein
Auftrag, ,,Null-Request®) gesendet und die Antwortkennung O (keine Antwort) ab-
gewartet werden. Damit ist sichergestellt, dass eine “alte” Antwort nicht als “neue”
Antwort interpretiert wird.
Tab.C.7 Regeln fiir die Auftrags-Antwort-Bearbeitung

Ablauf der Parameter-Bearbeitung

2

Hinweis

Beachten Sie beim Andern von Parametern:

Ein FHPP-Steuersignal (z. B. Start eines Fahrauftrags), das sich auf einen gednderten
Parameter beziehen soll, darf erst dann erfolgen, wenn zum entsprechenden Parameter
die Antwortkennung “Parameterwert {ibertragen eingetroffen ist.

Soll z. B. ein Positionswert in einem Positionsregister gedndert und anschlieffend auf diese Position
verfahren werden, darf der Fahrbefehl erst dann erfolgen, wenn der Controller die Anderung des Posi-
tionsregisters abgeschlossen und bestatigt hat.
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Beispiel zur Parametrierung iiber FPC
Die folgenden Tabellen zeigen ein Beispiel einer Parametrierung eines Verfahrsatzes der Verfahrsatz-
tabelle tiber (FPC - Festo Parameter Channel).

e Beachten Sie die Spezifikation im Busmaster bei der Darstellung von Worten und
I Doppelworten (Intel/Motorola). Im Beispiel erfolgt die Darstellung in der “little endian”-
Darstellung (niederwertigstes Byte zuerst).
Schritt 1

Ausgangszustand der 8 Byte FPC-Daten:
FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes

reserviert | Subindex |ReqlD/ResID + PNU [Parameterwert

A-Daten | 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

E-Daten | 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

Tab.C.8  Beispiel Schritt 1

Schritt 2

Lese Sollwert aus Satznummer 2:

PNU 404 (0x0194), Subindex 2 — Parameterwert anfordern (Array, Doppelwort): ReglD 6.
Empfangener Wert in der Antwort: 0x64 = 1004

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes

reserviert | Subindex |ReqlD/ResID + PNU [Parameterwert

A-Daten | 0x00 0x02 0x94 0x61 0x00 0x00 0x00 0x00

E-Daten | 0x00 0x02 0x94 0x51 0x64 0x00 0x00 0x00

Tab.C.9  Beispiel Schritt 2

Schritt 3
»Null-Request“: Nach Empfang der E-Daten mit ResID 5 sende A-Daten mit ReqlD = 0 und warte auf
E-Daten mit ResID = 0:

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes

reserviert | Subindex |ReqlD/ResID + PNU [Parameterwert

A-Daten | 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00 0x00

E-Daten | 0x00 0x00 0x00 0x00 0x64 0x00 0x00 0x00

Tab.C.10  Beispiel Schritt 3
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Schritt 4

Schreibe Sollwert 46604 (0x1234) in Satznummer 2:
PNU 404 (0x0194), Subindex 2 — Parameterwert dndern (Array, Doppelwort): ReqlD 8 — Wert 0x1234.

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
reserviert | Subindex |ReqlD/ResID + PNU [Parameterwert
A-Daten | 0x00 0x02 0x94 0x81 0x34 0x12 0x00 0x00
E-Daten | 0x00 0x02 0x94 0x51 0x34 0x12 0x00 0x00
Tab.C.11 Beispiel Schritt 4
Schritt 5

Nach Empfang der E-Daten mit ResID 5: ,,Null-Request“, wie Schritt 3 = Tab. C.10.

Schritt 6

Schreibe Geschwindigkeit 305314 (0x7743) in Satznummer 2:
PNU 406 (0x0196), Subindex 2 — Parameterwert dndern (Array, Doppelwort): ReqlD 8 — Wert 0x7743.

FPC Bytel |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Bytes
reserviert | Subindex |ReqlD/ResID + PNU [Parameterwert
A-Daten | 0x00 0x00 0x96 0x81 0x43 0x77 0x00 0x00
E-Daten | 0x00 0x00 0x96 0x51 0x43 ox77 0x00 0x00
Tab.C.12  Beispiel Schritt 6
Schritt 7

Nach Empfang der E-Daten mit ResID 5: ,,Null-Request“, wie Schritt 3 =» Tab. C.10.
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C.2 FHPP+

c21 Ubersicht FHPP+

FHPP+ ist eine Erweiterung des Kommunikationsprotokolls FHPP.
[ ]

Informationen ob und ab welcher Firmware-Version der verwendete Controller diese Funk-
I tion unterstiitzt finden Sie in der Hilfe zum zugehd6rigen FCT-Plugin.

Mit der Erweiterung FHPP+ kdnnen neben den Steuer- und Statusbytes und dem optionalen Parameter-
kanal (FPC) vom Anwender konfigurierbare weitere PNUs {iber das zyklische Telegramm tbertragen
werden.

Die minimale Telegrammkonfiguration enthalt jeweils die Steuer- und Statusbytes, d.h. es werden 8
Byte gesendet und empfangen. Wird der Parameterkanal mit iibertragen, so folgt er stets direkt dem
1/0-Kanal.

Mit FHPP+ kdnnen im Empfangstelegramm weitere Sollwerte angehédngt werden, die in den Steuer- und
Statusbytes bzw. im FPC nicht abgebildet sind. In dem Antworttelegramm kdnnen zusdtzliche Istwerte
tibermittelt werden, wie z. B. aktuelle Zwischenkreisspannung oder Temperatur der Endstufe.

Fir die zusatzlichen Daten (FHPP+) gilt, dass bis zu einer Gesamtlange von 32 Byte immer Vielfache von

8 Byte Uibertragen werden.

e Die Konfiguration der iber FHPP+ tibertragenen Daten erfolgt {iber den FHPP+-Tele-

I grammeditor im FCT-Pluglin des Controllers.

9 Hinweis

Nicht alle PNUs sind fiir das FHPP+-Telegramm konfigurierbar. Z. B. kdnnen die PNUs 40
bis 43 gar nicht tibertragen werden, PNUs ohne Schreibzugriff kdnnen nicht in den Aus-
gangsdaten konfiguriert werden, usw.

C.2.2 Aufbau des FHPP+-Telegramms

Der erste Eintrag im Telegramm (Adresse 0) ist fiir den I/O-Kanal reserviert.

Optional muss als zweiter Eintrag (Adresse 8) der Parameterkanal FPC ausgewahlt werden, falls dieser
in der Applikation bendtigt wird und {iber die Buskonfiguration festgelegt ist. Der Parameterkanal darf
ausschlieBlich an dieser Stelle konfiguriert werden.

Ab dem dritten Eintrag im Telegramm (Adresse 16) bzw. zweiten Eintrag ohne FPC (Adresse 8) kdnnen
frei wahlbar alle ibrigen PNUs gemappt werden, die in der Applikation notwendig sind.

Bei bestimmten Steuerungen (z.B. SIEMENS S7) ist darauf zu achten, dass sich PNUs mit Ldngen von 2
bzw. 4 Byte passenden Adressen befinden. Diese PNUs sollten nur an geraden Adressen vorgesehen
werden. Um mogliche auftretende Liicken fiillen zu kénnen, werden sogenannte Platzhalter deklariert.
Mit deren Hilfe kann dafiir gesorgt werden, dass PNUs an gewiinschte Adressen gemappt werden
kdnnen.

Alle nicht verwendeten Teile eines Telegramms und insbesondere alle nicht verwendeten Eintrage im
Telegrammeditor werden mit den Platzhaltern aufgefillt.
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c.23 Beispiele
Beispiel 1: Mit FPC, maximal 16 Byte fiir FHPP+
Ausgangsdaten Byte 1 ... 32
1 ]2 3 T4 5 [6 |7 [8 Jo Jro]11]12]13]1a]15]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 27 28] 29 30 [ 3132
CCON, CPOS, ... PKW (PNU, SI) .|| PNU.. PNU...
Steuerbytes Parameterkanal FPC FHPP+ (max. 16 Byte)

Tab.C.13 Beispiel 1, Ausgangsdaten

Eingangsdaten Byte 1.... 32

1 [2 3 74 J5 Je [7 8 Jo Jro]ua]i2]13]a4]15]16]17]18]19]20]21]22]23]24 25 [26 ] 27 [ 28] 29 303132
SCON, SPOS, ... PKW (PNU, SI) PNU... PNU... PNU... PNU...

Statusbytes Parameterkanal FPC FHPP+ (max. 16 Byte)

Tab.C.14 Beispiel 1, Eingangsdaten

Beispiel 2: Ohne FPC, maximal 24 Byte fiir FHPP+
Ausgangsdaten Byte 1 ... 32

1 ]2 3 T4 5 6 |7 [8 Jo Jro]1n]12]13]1a]15]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 [27 28] 29 30 [31] 32
CCON, CPOS, ... PNU... PNU... PNU... PNU...

Steuerbytes FHPP+ (max. 24 Byte)

Tab.C.15 Beispiel 2, Ausgangsdaten

Eingangsdaten Byte 1.... 32
1 ]2 3 T4 5 [6 |7 [8 Jo Jro]1n]12]13]1a]15]16]17]18]19]20]21]22]23 2425 [26 27 28] 29 30 [31] 32
SCON, SPOS, ... PNU... PNU... PNU... PNU... w || PNU...
Statusbytes FHPP+ (max. 24 Byte)

Tab.C.16 Beispiel 2, Eingangsdaten

Die Ldnge der Ausgangs- & Eingangsdaten kann voneinander abweichen.
Z.B. sind 8 Byte Ausgangsdaten & 16 Byte Eingangsdaten moglich.

C.2.4 Telegrammeditor fiir FHPP+

Die Konfiguration der tibertragenen Daten erfolgt ausschlielich tiber den FHPP+- Editor des FCT-Plug-
Ins. Die entsprechenden PNUs 40 und 41 kénnen nur gelesen werden =» Abschnitt B.4.2.

Der FHPP+ Telegrammeditor ordnet die Dateninhalte des zyklischen FHPP-Telegramms den PNUs
eindeutig zu. Die Spezifikation sieht allgemein 16 Eintrage pro Empfang- und Sendetelegramm vor. In
der aktuellen Ausbaustufe sind maximal 10 Eintrdge fiir die Controller CMMP-AS-...-M3 zuldssig. Die
maximale Lange eines Telegramms ist auf 32 Byte begrenzt.

Die PNUs zum Einstellen des Telegrammmappings diirfen im FHPP+ Telegramm nicht gemappt werden.

C.2.5 Konfiguration der Feldbusse mit FHPP+
Die im Telegrammeditor festgelegten Daten miissen jeweils feldbusspezifisch am Master/Scanner kon-
figuriert werden, je nach Feldbus z. B. {iber die entsprechenden GSD- oder EDS-Dateien.
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D

Diagnosemeldungen

Wenn ein Fehler auftritt, zeigt der Motorcontroller CMMP-AS-...-M3 eine Diagnosemeldung zyklisch in
der Sieben-Segment-Anzeige des Motorcontrollers CMMP-AS-...-M3 an. Eine Fehlermeldung setzt sich
aus einem E (fir Error), einem Hauptindex und ein Subindex zusammen, z. B.: E0 1 0.

Warnungen haben die gleiche Nummer wie eine Fehlermeldung. Im Unterschied dazu erscheint aber
eine Warnung durch einen vorangestellten und nachgestellten Mittelbalken, z. B.: 170 -.

Die Bedeutung und ihre MaBnahmen der Diagnosemeldungen sind in der folgenden Tabelle zu-

sammengefasst:
Spalte Bedeutung
Code Die Spalte Code enthélt den Errorcode (Hex) tiber CiA 301.
Nr. Hauptindex und Subindex der Diagnosemeldung.
Anzeige im Display, in FCT bzw. im Diagnosespeicher iiber FHPP.
Meldung Meldung die im FCT angezeigt wird.
Ursache Mbgliche Ursachen fiir die Meldung.
Manahme Mafinahme durch den Anwender.
Reaktion Die Spalte Reaktion enthdlt die Fehlerreaktion (Defaulteinstellung, teilweise

konfigurierbar):

PS off (Endstufe abschalten),

MCStop (Schnellhalt mit maximalem Strom),
QStop (Schnellhalt mit parametrierter Rampe),
Warn (Warnung),

Eintrag (Eintrag in Diagnosespeicher)

Ignore (Ignorieren),

Tab.D.1 Erlduterungen zur Tabelle ,,Diagnosemeldungen des CMMP-AS-...-M3“

Folgende Tabelle enthélt die Fehlermeldungen entsprechend der Firmwarestande zum Zeitpunkt der
Drucklegung dieses Dokuments.
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

00-0

Ungiiltiger Fehler

Information: Ein ungulti-
ger Fehlereintrag (kor-
rumpiert) wurde im Dia-
gnosespeicher mit dieser
Fehlernummer markiert.
Der Eintrag der System-
zeit wird auf ”0” gesetzt.

Eintrag

00-1

Ungiiltiger Fehler

entdeckt und kor-

rigiert

Information: Ein ungulti-
ger Fehlereintrag (kor-
rumpiert) wurde im Dia-
gnosespeicher entdeckt
und korrigiert. In der Zu-
satz-Information steht die
urspriingliche Fehlernum-
mer.

Der Eintrag der System-
zeit enthalt die Adresse
der korrumpierten Fehler-
nummer.

Eintrag

00-2

Fehler geloscht

Information: Aktive Fehler
wurden quittiert.

Eintrag

6180,

Stack overflow

Falsche Firmware?
Sporadische hohe Re-
chenlast durch zu kleine
Zykluszeit und spezielle
rechenintensive Prozesse
(Parametersatz speichern
etc.).

e Eine freigegebene
Firmware laden.

e Rechenlast vermin-
dern.

e Kontakt zum Techni-
schen Support auf-
nehmen.

PS off
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

02-0 |[3220y| Unterspannung Zwischenkreisspannung e Schnellentladung auf- | konfigu-

Zwischenkreis sinkt unter die parame- grund abgeschalteter |rierbar
trierte Schwelle. V Netzversorgung.
Fehlerprioritat zu hoch e Leistungsversorgung
eingestellt? priifen.

e Zwischenkreise kop-
peln, sofern technisch
zuldssig.

e Zwischenkreisspan-
nung priifen (messen).

03-0 |[4310p| Ubertemperatur | Motor iiberlastet, Tempe- | Bei Uberlastung: QStop
Motor analog ratur zu hoch. e Parametrierung prii-
— Passender Sensor fen (Stromregler,
oder Sensorkennlinie Stromgrenzwerte).
parametriert? e Parametrierung des
— Sensor defekt? Sensors oder der Sen-

sorkennlinie priifen.
Falls Fehler auch bei
iberbriicktem Sensor
vorhanden: Gerét defekt.

03-1 | 4310y | Ubertemperatur | Motor iiberlastet, Tempe- | Bei Uberlastung: konfigu-
Motor digital ratur zu hoch. e Parametrierung prii- rierbar
— Passender Sensor fen (Stromregler,
oder Sensorkennlinie Stromgrenzwerte).
parametriert? e Parametrierung des
— Sensor defekt? Sensors oder der Sen-

sorkennlinie priifen.
Falls Fehler auch bei
iberbriicktem Sensor
vorhanden: Gerat defekt.

03-2 | 4310y | Ubertemperatur | Gemessener Wider- e Anschlussleitungen konfigu-
Motor analog: standswert liegt oberhalb Temperatursensor auf |rierbar
Drahtbruch der Schwelle fiir die Drahtbruch priifen.
Drahtbrucherkennung. e Parametrierung
(Schwellwert) der
Drahtbrucherkennung
priifen.

1) Zusatzinfo in PNU 203/213:
Obere 16 Bit: Zustandsnummer interne Statemachine
Untere 16 Bit: Zwischenkreisspannung (interne Skalierung ca. 17,1 digit/V).
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Spannung 3

ratur durch den Her-
steller.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

03-3 | 4310y | Ubertemperatur | Gemessener Wider- e Anschlussleitungen konfigu-
Motor analog: standswert liegt unter- Temperatursensor auf |rierbar
Kurzschluss halb der Schwelle fiir die Drahtbruch priifen.

Kurzschlusserkennung. e Parametrierung
(Schwellwert) der
Kurzschlusserkennung
priifen.

04-0 | 4210y, | Ubertemperatur | Gerét ist tiberhitzt e Einbaubedingungen konfigu-
Leistungsteil - Temperaturanzeige priifen, Filter der rierbar

plausibel? Schaltschrank-Lufter

— Gerételufter defekt? verschmutzt?

— Gerét Uberlastet? e Antriebsauslegung
priifen (wegen
moglicher Uberlas-
tung im Dauerbe-
trieb).

04-1 | 4280y | Ubertemperatur | Gerét ist tiberhitzt e Einbaubedingungen konfigu-
Zwischenkreis - Temperaturanzeige priifen, Filter der rierbar

plausibel? Schaltschrank-Lufter

— Gerételufter defekt? verschmutzt?

— Gerét Uberlastet? e Antriebsauslegung
priifen (wegen
moglicher Uberlas-
tung im Dauerbe-
trieb).

05-5 |- Ausfall Spannung | Defekt auf dem einge- Austausch Interface = PS off
Interface steckten Interface Reparatur durch den Her-

Ext1/Ext2 steller.

05-6 |- Ausfall Spannung | Uberlastung durch ange- | Pin-Belegung der PS off
[X10], [X11] schlossene Peripherie angeschlossenen Peri-

pherie priifen.
e KurzschluB3?

05-7 |- Ausfall interne Defekt auf dem Si- Austausch Sicherheits- PS off
Spannung Si- cherheitsmodul modul =» Reparatur
cherheitsmodul durch den Hersteller.

05-8 |- Ausfall interne Defekt im Motorcontroller | Interner Defekt =» Repa- [PS off
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Nr.

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

05-9

Riickmessung der Geber-

spannung nicht in Ord-
nung.

Interner Defekt =» Repa-
ratur durch den Her-
steller.

PS off

Uberwachung der inter-
nen Spannungsversor-

gung hat eine Unterspan-

nung erkannt. Entweder
ein interner Defekt oder
eine Uberlastung / Kurz-
schluss durch ange-
schlossene Peripherie.

e Gerdtvon der ge-
samten Peripherie
trennen und priifen,

ob der Fehler nach Re-

set immer noch vor-
liegt. Wenn ja, dann
liegt ein interner De-
fekt vor =» Reparatur
durch den Hersteller.

PS off

Uberwachung der inter-
nen Spannungsversor-

gung hat eine Unterspan-

nung erkannt. Entweder
ein interner Defekt oder
eine Uberlastung / Kurz-
schluss durch ange-
schlossene Peripherie.

e Gerdtvon der ge-
samten Peripherie
trennen und priifen,

ob der Fehler nach Re-

set immer noch vor-
liegt. Wenn ja, dann
liegt ein interner De-
fekt vor =» Reparatur
durch den Hersteller.

PS off

Uberwachung der inter-
nen Spannungsversor-

gung hat eine Unterspan-

nung erkannt. Entweder
ein interner Defekt oder
eine Uberlastung / Kurz-
schluss durch ange-
schlossene Peripherie.

e Gerdtvon der ge-
samten Peripherie
trennen und priifen,

ob der Fehler nach Re-

set immer noch vor-
liegt. Wenn ja, dann
liegt ein interner De-
fekt vor =» Reparatur
durch den Hersteller.

PS off

Code | Meldung

- Geberversorgung
fehlerhaft

5114y | Ausfall interne
Spannung 1

5115k | Ausfallinterne
Spannung 2

51164 | Ausfall Treiber-
versorgung

5410y | Unterspannung
dig.1/0

Peripherie defekt?

e Angeschlossene Peri-
pherie auf Kurz-
schluss bzw. spezifi-
zierte Belastung pri-
fen.

e Anschluss der Bremse
priifen (falsch ange-
schlossen?).

PS off
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reakt

ion

05-4

5410y,

Uberstrom dig.

Peripherie defekt?

e Angeschlossene Peri-

PS off

1/0 pherie auf Kurz-
schluss bzw. spezifi-
zierte Belastung prii-
fen.

e Anschluss der Bremse
priifen (falsch ange-
schlossen?).

06-0 | 2320 | Kurzschluss — Motor defekt, z. B. Abhé&ngig vom Zustand PS off

Endstufe Windungskurzschluss | der Anlage
durch Uberhitzung = FuBnote 2, Fall a) ... f)
des Motors oder
Schluss motorintern
gegen PE.

— Kurzschluss im Kabel
oder den Verbin-
dungssteckern, d.h.
Kurzschluss der Mo-
torphasen gegenein-
ander oder gegen
Schirm/PE.

— Endstufe defekt (Kurz-
schluss).

- Fehlparametrierung
des Stromreglers.

2) MaBnahmen:

Festo - GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH

Fall a) Fehler nur bei aktivem Brems-Chopper: Externen Bremswiderstand auf Kurzschluss oder zu
kleinen Widerstandswert priifen. Beschaltung des Brems-Chopper-Ausgang am Motorcontroller priifen
(Briicke etc.).

Fall b) Fehlermeldung unmittelbar bei Zuschalten der Leistungsversorgung: interner Kurzschluss in der
Endstufe (Kurzschluss einer kompletten Halbbriicke). Der Motorcontroller kann nicht mehr an die Leis-
tungsversorgung angeschlossen werden, es fallen die internen (und ggf. die externen) Sicherungen aus.
Reparatur durch Hersteller erforderlich.

Fall ¢) Fehlermeldung Kurzschluss erst bei Erteilen der Endstufen- bzw. Reglerfreigabe.

Fall d) Losen des Motorsteckers [X6] direkt am Motorcontroller. Tritt der Fehler immer noch auf, liegt ein
Defekt im Motorcontroller vor. Reparatur durch Hersteller erforderlich.

Fall e) Tritt der Fehler nur bei angeschlossenem Motorkabel auf: Motor und Kabel auf Kurzschliisse
priifen, z. B. mit einem Multimeter.

Fall f) Parametrierung des Stromreglers priifen. Ein falsch parametrierter Stromregler kann durch
Schwingen Strome bis zur Kurzschluss-Grenze erzeugen, in der Regel durch hochfrequentens Pfeifen
deutlich wahrnehmbar. Verifikation ggf. mit dem Trace im FCT (Wirkstrom-Istwert).
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
06-1 | 2320y | Uberstrom Uberstrom am Brems- e Externen Bremswider- |PS off
Brems-Chopper Chopper-Ausgang. stand auf Kurzschluss

oder zu kleinen Wider-
standswert priifen.

e Beschaltung des
Brems-Chopper-Aus-
gangs am Motorcon-
troller priifen
(Briicken etc.).

07-0 | 3210y | Uberspannungim | Bremswiderstand wird e Auslegung des Brems- | PS off
Zwischenkreis iberlastet, zu hohe widerstands priifen,
Bremsenergie, die nicht Widerstandswert ggf.
schnell genug abgebaut zu grof3.
werden kann. e Anschluss zum Brems-
— Widerstand falsch widerstand priifen
dimensioniert? (intern/extern).

— Widerstand nicht
richtig angeschlos-

sen?

08-1 |- Drehsinn inkre- Nur Geber mit serieller e Tauschen der folgen- | konfigu-
mentelle Lage- Positionsiibertragung den Signale an der rierbar
erfassung un- kombinbiert mit einer Winkelgeberschnitt-
gleich analogen SIN/COS- stelle [X2B] (Anderung

Signalspur: Drehsinn von der Adern im An-
geberinterner Positions- schlussstecker erfor-
bestimmung und inkre- derlich), ggf. Daten-
menteller Auswertung blatt des Winkelge-
des analogen Spur- bers beachten:
systems im Motorcontrol- |- SIN-/ COS-Spur tau-
ler ist vertauscht. schen.
= FuBSnote 3 — Tauschen der SIN+ /
SIN- bzw. COS+ / COS-
Signale.

3) Der Geber zdhlt intern z. B. im Uhrzeigersinn positiv wahrend die inkrementelle Auswertung bei gleicher
mechanischer Drehung in negativer Richtung zahlt. Bei der ersten Bewegung um iiber 30° mechanisch
wird die Vertauschung der Drehrichtung erkannt und der Fehler ausgeldst.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

08-0 | 7380 | Winkelgeber- Signalamplitude Resolver | Schrittweises Vorgehen konfigu-
fehler Resolver fehlerhaft S FuBnote ¥, a) ... ¢): rierbar

08-2 | 7380 | Fehler Spur- Signalamplitude der Konfiguration Winkelge- konfigu-
signale Z0 Inkre- [ ZO-Spur an[X2B] fehler- berinterface priifen: rierbar
mentalgeber haft. a) Z0-Auswertung akti-

— Winkelgeber ange- viert aber es sind
schlossen? keine Spursignale an-
— Winkelgeberkabel de- geschlossen oder vor-
fekt? handen.
— Winkelgeber defekt? b) Gebersignale gestort?
c) Test mit anderem Ge-
ber.
=> Tab. D.3, Seite 287.

08-3 | 7383} | Fehler Spursi- Signalamplitude der Konfiguration Winkelge- konfigu-
gnale Z1 Inkre- Z1-Spur an X2B fehler- berinterface priifen: rierbar
mentalgeber haft. a) Z1-Auswertung akti-

— Winkelgeber ange- viert aber nicht ange-
schlossen? schlossen.
—  Winkelgeberkabel b) Gebersignale gestort?
defekt? c) Test mit anderem Ge-
— Winkelgeber defekt? ber.
=> Tab. D.3, Seite 287.

4) a) Falls moglich Test mit einem anderen (fehlerfreien) Resolver (auch die Anschlussleitung tauschen).

Tritt der Fehler immer noch auf, liegt ein Defekt im Motorcontroller vor. Reparatur durch Hersteller er-

forderlich.

b) Tritt der Fehler nur mit einem speziellen Resolver und dessen Anschlussleitung auf: Resolversignale
priifen (Trager und SIN/COS-Signale), siehe Spezifikation. Wird die Signalspezifikation nicht eingehal-

ten, ist der Resolver zu tauschen.

c) Tritt der Fehler immer wieder sporadisch auf, ist die Schirmanbindung zu untersuchen oder zu prii-

fen ob der Resolver grundsétzlich ein zu kleines Ubertragungsverhéltnis hat (Normresolver: A = 0,5).

5) z.B.EnDat2.2 oder EnDat 2.1 ohne Analogspur.
Heidenhain-Geber: Bestellbezeichnungen EnDat 22 und EnDat 21. Bei diesen Gebern sind keine Inkre-

mentalsignale vorhanden, auch wenn die Leitungen angeschlossen sind.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

08-4 | 7384 | Fehler Spursi- A, B, oder N-Spursignale | Konfiguration Winkelge- konfigu-
gnale digitaler In- | an[X2B] fehlerhaft. berinterface priifen. Vor-  |rierbar
krementalgeber — Winkelgeber ange- gehen entsprechend a)

[X2B] schlossen? und b):
—  Winkelgeberkabel a) Gebersignale gestort?
defekt? b) Test mit anderem Ge-
— Winkelgeber defekt? ber.
=> Tab. D.3, Seite 287.

08-5 | 7385 | Fehler Hallgeber- | Hallgeber-Signale eines Konfiguration Winkelge- konfigu-
signale Inkre- dig. Ink. an[X2B] fehler- berinterface priifen. Vor-  |rierbar
mentalgeber haft. gehen entsprechend a)

- Winkelgeber ange- und b):
schlossen? a) Gebersignale gestort?
—  Winkelgeberkabel b) Test mit anderem Ge-
defekt? ber.
— Winkelgeber defekt? => Tab. D.3, Seite 287.

08-6 | 7386y | Kommunikations- | Kommunikation zu seriel- [ Konfiguration Winkelge- | konfigu-
fehler Winkelge- len Winkelgebern gestort | berinterface priifen: rierbar
ber (EnDat-Geber, HIPER- Vorgehen entsprechend

FACE-Geber, BiSS-Geber). | a) ... c):
— Winkelgeber ange- a) Serieller Geber para-
schlossen? metriert aber nicht an-
— Winkelgeberkabel de- geschlossen?
fekt? Falsches serielles Pro-
— Winkelgeber defekt? tokoll ausgewahlt?
b) Gebersignale gestort?
c) Test mit anderem Ge-
ber.
=> Tab. D.3, Seite 287.

08-7 | 7387y | Signalamplitude | A, B, oder N-Spursignale | Konfiguration Winkelge- konfigu-
Inkrementalspu- | an[X10] fehlerhaft. berinterface priifen. rierbar
ren fehlerhaft — Winkelgeber ange- Vorgehen entsprechend
[X10] schlossen? a) und b):

— Winkelgeberkabel de- | a) Gebersignale gestort?
fekt? b) Test mit anderem Ge-
— Winkelgeber defekt? ber.
=> Tab. D.3, Seite 287.
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

08-8

7388k,

Interner Win-
kelgeberfehler

Interne Uberwachung des
Winkelgebers [X2B] hat
einen Fehler erkannt und
uber die serielle Kom-
munikation an den Regler
weitergeleitet.

— Nachlassende Be-
leuchtungsstarke bei
optischen Gebern

— Drehzahliiber-
schreitung

— Winkelgeber defekt?

Tritt der Fehler nachhaltig
auf, ist der Geber defekt.
=> Geber wechseln.

konfigu-

rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
08-9 | 7389 | Winkelgeber an Winkelgebertyp an[X2B] [ Je nach Zusatzinformation |konfigu-
[X2B] wird nicht gelesen, der nicht unter- | der Fehlermeldung rierbar
unterstiitzt stiitzt wird oder in der ge- | = FuBnote ©:
wiinschten Betriebsart ® Geeignete Firmware
nicht verwendet werden laden.
kann. e Konfiguration der
— Falscher oder unge- Geberauswertung
eigneter Protokolltyp priifen / korrigieren.
gewdhlt? ® Geeigneten Gebertyp
— Firmware unterstiitzt anschlieBen.
die angeschlossene
Gebervariante nicht?

6) Zusatzinfo (PNU 203/213):
0001: HIPERFACE: Gebertyp wird von der FW nicht unterstiitzt -» anderen Gebertyp verwenden oder ggf.
neuere Firmware laden.
0002: EnDat: Der Adressraum, in dem Geberparameter liegen miissten, gibt es bei dem angeschlos-
senen EnDat-Geber nicht -> Gebertyp priifen.
0003: EnDat: Gebertyp wird von der FW nicht unterstiitzt -> anderen Gebertyp verwenden oder ggf.
neuere Firmware laden.
0004: EnDat: Gebertypenschild kann aus dem angeschlossenen Geber nicht ausgelesen werden. -»
Geber wechseln oder ggf. neuere Firmware laden.
0005: EnDat: EnDat 2.2-Interface parametriert, angeschlossener Geber unterstiitzt aber nur EnDat2.1. -»
Gebertyp wechseln oder auf EnDat 2.1 umparametrieren.
0006: EnDat: EnDat2.1-Interface mit analoger Spurauswertung parametriert aber laut Typenschild un-
terstiitzt der angeschlossene Geber keine Spursignale. -> Geber wechseln oder Z0-Spursignal-
auswertung abschalten.
0007: Codeldngenmesssystem mit EnDat2.1 angeschlossen aber als rein serieller Geber parametriert.
Aufgrund der langen Antwortzeiten dieses Systems ist eine rein serielle Auswertung nicht moglich.
Geber muss mit analoger Spursignalauswertung betrieben werden -» Analoge Z0-Spursignalauswertung
zuschalten.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

09-4 |- EEPROM-Daten: Nur bei speziellen Moto- | ® Wenn Motor repariert: [konfigu-
Kundenspezifi- ren: Neu referenzieren und |rierbar
sche Konfigura- Die Plausibilitatspriifung Speichern im Winkel-
tion fehlerhaft liefert einen Fehler, z. B. geber, danach (!) spei-

weil der Motor repariert chernim Motorcon-
oder getauscht wurde. troller.

e Wenn Motor ge-
tauscht: Controller
neu parametrieren,
danach wieder neu re-
ferenzieren und Spei-
chern im Winkelgeber,
danach (1) speichern
im Motorcontroller.

09-0 | 73A1p| Alter Winkelge- Warnung: Soweit keine Aktivitat. konfigu-
ber-Parameter- Im EEPROM des ange- Die Warnung sollte beim [rierbar
satz schlossenen Gebers erneuten Einschalten der

wurde ein Geberparame- | 24V nicht mehr auftau-
tersatz in einem alten For- | chen.

mat gefunden. Dieser

wurde jetzt konvertiert

und neu gespeichert.

09-1 | 73A2y| Winkelgeber-Pa- | Datenim EEPROM des Im EEPROM des Gebers konfigu-
rametersatz kann | Winkelgebers konnten sind Daten (Kommunikati- | rierbar
nicht dekodiert nicht vollstédndig gelesen | onsobjekte) hinterlegt,
werden werden, bzw. der Zugriff die von der geladenen

wurde teilweise abge- Firmware nicht unter-

wehrt. stiitzt werden. Die ent-
sprechenden Daten wer-
den dann verworfen.

e Durch Schreiben der
Geberdaten in den Ge-
ber kann der Parame-
tersatz an die aktuelle
Firmware angepasst
werden.

e Alternativ geeignete
(neuere) Firmware
laden.
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

09-2

73A34

Unbekannte Ver-
sion Winkelgeber-
Parametersatz

Im EEPROM gespeicherte
Daten nicht kompatibel
zur aktuellen Version. Es
ist eine Datenstruktur ge-
funden worden, die die
geladene Firmware nicht
decodieren kann.

e Geberparameter er-
neut speichern um
den Parametersatz im
Geber zu l6schen und
gegen einen lesbaren
Satz zu tauschen (al-
lerdings werden dann
die Daten im Geber ir-
reversibel geldscht).

e Alternativ geeignete
(neuere) Firmware
laden.

konfigu-
rierbar

09-3

73A4

Defekte Daten-
struktur Winkel-
geber-Parameter-
satz

Datenim EEPROM passen
nicht zur hinterlegten Da-
tenstruktur. Datenstruk-
tur wurde als giiltig er-
kannt, ist aber eventuell
korrumpiert.

e Geberparameter er-
neut speichern um
den Parametersatz im
Geber zu l6schen und
gegen einen lesbaren
Satz zu tauschen. Tritt
der Fehler danach im-
mer noch auf, ist
eventuell der Geber
defekt.

e Testweise Geber
tauschen.

konfigu-
rierbar

09-7

73A54

Schreibgeschiitz-
tes EEPROM Win-
kelgeber

Kein Speichern von Daten
im EEPROM des Winkel-
gebers moglich.

Tritt bei Hiperface-Gebern
auf.

Ein Datenfeld des Geber
EEPROMs ist schreibge-
schiitzt (z. B. nach Be-
trieb an Motorcontroller
eines anderen Herstel-
lers). Keine Losung mog-
lich, Geberspeicher muss
{iber entsprechendes Pa-
rametriertool (Hersteller)
entsperrt werden.

konfigu-
rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

09-9 | 73A6p| EEPROM Winkel- | Es konnen nicht alle Da- e Anzahl der Datensédtze |konfigu-
geber zu klein tenim EEPROM des Win- fir das Speichernre-  |rierbar

kelgebers gespeichert duzieren. Bitte lesen

werden. Sie die Dokumenta-
tion oder nehmen Sie
Kontakt zum Techni-
schen Support auf.

10-0 |- Uberdrehzahl — Motor hat durchge- e Kommutierwinkeloff- | konfigu-
(Durchdreh- dreht weil der Kom- set priifen. rierbar
schutz) mutierwinkeloffset e Parametrierung des

falsch ist. Grenzwertes priifen.
— Motor ist korrekt para-

metriert, aber Grenz-

wert flir Durchdreh-

schutz ist zu klein ein-

gestellt.

11-7 |- Referenzfahrt: Abweichung zwischen e Abweichung schwankt |konfigu-
Fehler Geberdif- Lageistwert und Kommu- z.B. aufgrund von Ge- |rierbar
ferenziiberwa- tierlage zu grof3. Externer triebespiel, ggf. Ab-
chung Winkelgeber nicht ange- schaltschwelle

schlossen bzw. defekt? vergrofern.
e Anschluss des Istwert-
gebers priifen.

11-0 | 8A80y| Fehler beim Star- | Reglerfreigabe fehlt. Ein Start der Referenz- konfigu-
ten der Referenz- fahrt ist nur bei aktiver rierbar
fahrt Reglerfreigabe moglich.

e Bedingung bzw.
Ablauf priifen.
11-1 | 8A81y| Fehler wahrend Referenzfahrt wurde un- | ® Ablauf der Referenz- konfigu-
der Referenzfahrt | terbrochen, z. B. durch: fahrt priifen. rierbar

— Wegnahme der Re- e Anordnung der Schal-
glerfreigabe. ter priifen.

— Referenzschalter liegt | ® Stop-Eingang wah-
hinter dem Endschal- rend der Referenz-
ter. fahrt ggf. verriegeln

— Externes Stop-Signal falls unerwiinscht.
(Abbruch einer Phase
der Referenzfahrt).
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metriert.
Richtungswechsel
durch vorzeitig ausge-
l6sten Schleppfehler,
Parametrierung des
Schleppfehlers prii-
fen.

Zwischen den Endan-
schldgen keinen Refe-
renzschalter erreicht.
Methode Nullimpuls:
Endanschlag erreicht
(hier nicht zuldssig).

trieren.

Anschluss eines Refe-
renzschalters priifen.
Methode fiir Applika-
tion geeignet?

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

11-3 | 8A83},| Referenzfahrt: Die maximal fiir die Refe- | ® Parametrierung der konfigu-
Zeitliberschrei- renzfahrt parametrierte Zeit priifen. rierbar
tung Zeit wurde erreicht, noch

bevor die Referenzfahrt
beendet wurde.

11-4 | 8A84y,| Referenzfahrt: — Zugehoriger Endschal- | ® Priifung, ob die End- konfigu-
falscher / ter nicht angeschlos- schalterin derrichti- [rierbar
ungiiltiger End- sen. gen Fahrtrichtung an-
schalter — Endschalter ver- geschlossen sind oder

tauscht? ob die Endschalter auf

— Kein Referenzschalter die vorgesehehen Ein-
zwischen den beiden gange wirken.
Endschaltern gefun- e Referenzschalter an-
den. geschlossen?

— Referenzschalter liegt | ® Anordnung Referenz-
auf Endschalter. schalter priifen.

— Methode "Aktuelle e Endschalter verschie-
Position mit ben, so dass er nicht
Nullimpuls”: End- im Bereich des Nullim-
schalter im Bereich pulses liegt.
des Nullimpulses aktiv | ® Parametrierung End-
(nicht zul&ssig). schalter (Offner/

— Beide Endschalter SchlieRer) priifen.
gleichzeitig aktiv.

11-5 | 8A85y| Referenzfahrt: 12t | - Beschleunigungsram- | e Beschleunigungsram- |konfigu-
/ Schleppfehler pen ungeeignet para- pen flacher parame- rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
11-6 | 8A86y,| Referenzfahrt: Die fiir die Referenzfahrt | Stérung bei der Erken- konfigu-
Ende der Such- maximal zuldssige nung des Schalters. rierbar
strecke Strecke ist abgefahren, e Schalter fiir Referenz-
ohne dass der Bezugs- fahrt defekt?
punkt oder das Ziel der
Referenzfahrt erreicht
wurde.
12-4 |- CAN: Node Guar- | Kein Node Guarding Tele- [ Zykluszeit der Remo- | konfigu-
ding gramm innerhalb der pa- teframes mit der rierbar
rametrierten Zeit empfan- Steuerung abgleichen
gen. e Priifen: Ausfall der
Signale gestort? Steuerung?
12-5 |- CAN: RPDO zu Ein empfangenes RPDO Anzahl der parametrier- konfigu-
kurz enthalt nicht die parame- [ ten Bytes entspricht nicht |rierbar
trierte Anzahlvon Bytes. [ der Anzahl der empfange-
nen Bytes.
e Parametrierung prii-
fen und korrigieren.
12-9 |- CAN: Protokoll- Fehlerhaftes Busproto- e Parametrierung des konfigu-
fehler koll. ausgewdhlten CAN- rierbar
Busporotokolls prii-
fen.
12-1 | 8120 | CAN: Kommu- Der CAN-Chip hat die e Verkabelung priifen: konfigu-
nikationsfehler, Kommunikation aufgrund Kabelspezifikation rierbar
Bus AUS von Kommunikationsfeh- eingehalten, Kabel-
lern abgeschaltet (BUS bruch, maximale Ka-
OFF). bellange tberschrit-
ten, Abschlusswider-
stande korrekt, Kabel-
schirm geerdet, alle
Signale aufgelegt?
e Gerdt ggf. testweise
tauschen. Wenn ein
anderes Gerét bei
gleicher Verkabelung
fehlerfrei arbeitet, Ge-
rdt zur Prifung zum
Hersteller einschi-
cken.
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beim Empfangen

gnale gestort.

eingehalten, Kabel-

bruch, maximale Ka-
belldnge tberschrit-
ten, Abschlusswider-

stande korrekt, Kabel-

schirm geerdet, alle
Signale aufgelegt?

e Gerdt ggf. testweise
tauschen. Wenn ein
anderes Gerdat bei
gleicher Verkabelung

fehlerfrei arbeitet, Ge-

rdt zur Prifung zum
Hersteller einschi-
cken.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
12-0 | 8180p| CAN: Knotennum- | Doppelt vergebene Kno- e Konfiguration der Teil- | konfigu-
mer doppelt tennummer. nehmer am CAN-Bus  [rierbar
priifen
12-2 | 8181 | CAN: Kommu- Beim Senden von Nach- e Verkabelung priifen: konfigu-
nikationsfehler richten sind die Signale Kabelspezifikation rierbar
beim Senden gestort. eingehalten, Kabel-
Hochlauf des Gerétes so bruch, maximale Ka-
schnell, dass beim Sen- belldnge tberschrit-
den der Boot-Up Nach- ten, Abschlusswider-
richt noch kein weiterer stande korrekt, Kabel-
Knoten am Bus erkannt schirm geerdet, alle
wird. Signale aufgelegt?
e Gerdt ggf. testweise
tauschen. Wenn ein
anderes Gerét bei
gleicher Verkabelung
fehlerfrei arbeitet, Ge-
rdt zur Prifung zum
Hersteller einschi-
cken.
e Start-Sequenz der Ap-
plikation prifen.
12-3 | 8182 | CAN: Kommu- Beim Empfangen von e Verkabelung priifen: konfigu-
nikationsfehler Nachrichten sind die Si- Kabelspezifikation rierbar
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gliltig

oder ungiiltig.

Die Impulsfolge bzw. Seg-

mentierung der Hallsi-
gnale ist ungeeignet.

Anhand Datenblatt
priifen, ob der Geber 3
Hallsignale mit 120°
oder 60° Segmenten
aufweist, ggf. Kontakt
zum Technischen Sup-
port aufnehmen.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
13-0 |- Timeout CAN-Bus | Fehlermeldung aus her- e CAN-Parametrierung | konfigu-
stellerspezifischem Pro- priifen rierbar
tokoll.
14-0 |- Unzureichende Stromregler-Parameter Die zur Verfligung ste- PS off
Versorgung fir konnen nicht bestimmt hende Zwischenkreis-
Identifizierung werden (unzureichende spannung ist fiir die
Versorgung). Durchfiihrung der Mes-
sung zu gering.
14-1 |- Identifizierung Fiir angeschlossen Motor | Die automatische Para- PS off
Stromregler: zu wenig oder zu viele meterbestimmung liefert
Messzyklus unzu- | Messzyklen erforderlich. | eine Zeitkonstante, die
reichend auBerhalb des parame-
trierbaren Wertebereichs
liegt.
e Die Parameter
miissen manuell opti-
miert werden.
14-2 |- Endstufenfrei- Die Erteilung der Endstu- | ® Anschluss von DIN4 PS off
gabe konnte nicht | fenfreigabe ist nicht er- priifen.
erteilt werden folgt.
14-3 |- Endstufe wurde Die Endstufenfreigabe e Ablaufsteuerung prii- | PS off
vorzeitig abge- wurde bei laufender fen.
schaltet Identifizierung abgeschal-
tet.
14-5 |- Nullimpuls Der Nullimpuls konnte e Nullimpulssignal prii- | PS off
konnte nicht ge- nach Ausflihrung der ma- fen.
funden werden ximal zuldssigen Anzahl e Winkelgeber korrekt
elektrischer Umdrehun- parametriert?
gen nicht gefunden wer-
den.
14-6 |- Hall-Signale un- Hall-Signale fehlerhaft e Anschluss priifen. PS off
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
14-7 |- Identifizierung Winkelgeber steht still. e Ausreichende Zwi- PS off
nicht moglich schenkreisspannung
sicherstellen.
e Geberkabel mit dem
richtigen Motor ver-
bunden?
e Motor blockiert, z. B.
Haltebremse 16st
nicht?
14-8 |- Ungiltige Pol- Die berechnete Polpaar- e Resultat mit den An- PS off
paarzahl zahl liegt auBerhalb des gaben aus dem Daten-
parametrierbaren Berei- blatt des Motors ver-
ches. gleichen.
e Parametrierte Strich-
zahl priifen.
15-2 |- Zahlenunterlauf Interner Firmwarefehler. e Einstellung der Factor |PS off
Interne Korrekturgréfien Group auf extreme
konnten nicht berechnet Werte priifen und ggf.
werden. andern.
15-0 | 6185y | Division durch 0 Interner Firmwarefehler. e Werkseinstellungen PS off
Division durch 0 bei Ver- laden.
wendung der Mathe-Li- e Firmware priifen, ob
brary. eine freigegebene
Firmware geladen ist.
15-1 | 6186y | Bereichsuber- Interner Firmwarefehler. e Werkseinstellungen PS off
schreitung Overflow bei Verwendung laden.
der Mathe-Library. e Firmware priifen, ob
eine freigegebene
Firmware geladen ist.
16-0 | 6181 | Programmaus- Interner Firmwarefehler. e Im Wiederholungsfall |PS off
fuihrung fehler- Fehler bei der Program- Firmware erneut la-
haft mausfilhrung. lllegales den. Tritt der Fehler
CPU-Kommando im Pro- wiederholt auf, ist die
grammablauf gefunden. Hardware defekt.
16-1 | 6182y lllegaler Interrupt | Fehler bei der Program- e |m Wiederholungsfall |PS off
mausfiihrung. Es wurde Firmware erneut la-
ein nicht benutzter IRQ- den. Tritt der Fehler
Vektor von der CPU ge- wiederholt auf, ist die
nutzt. Hardware defekt.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
16-3 | 6183y | Unerwarteter Zu- | Fehler bei CPU-internen e |m Wiederholungsfall |PS off
stand Peripheriezugriffen oder Firmware erneut la-
Fehler im Programmab- den. Tritt der Fehler
lauf (illegale Verzweigung wiederholt auf, ist die
in Case-Strukturen). Hardware defekt.
16-2 | 61874 Initalisierungs- Interner Firmwarefehler. e |m Wiederholungsfall |PS off
fehler Firmware erneut la-
den. Tritt der Fehler
wiederholt auf, ist die
Hardware defekt.
17-0 |8611,| Uberschreitung Vergleichsschwelle zum e Fehlerfenster vergré- | konfigu-
Grenzwert Grenzwert des Schlepp- Bern. rierbar
Schleppfehler fehlers tiberschritten. e Beschleunigung zu
grof} parametriert.
® Motor Uiberlastet
(Strombegrenzung
aus der 12t Uberwa-
chung aktiv?).
17-1 | 8611y | Geberdifferenz- Abweichung zwischen La- | ¢ Abweichung schwankt |konfigu-
uiberwachung geistwert und Kommutier- z. B. aufgrund von Ge- [rierbar
lage zu groR. triebespiel, ggf. Ab-
Externer Winkelgeber schaltschwelle vergro-
nicht angeschlossen bzw. Bern.
defekt? e Anschluss des Istwert-
gebers priifen.
18-0 |- Analoge Motor- Temperatur Motor (ana- e Stromregler- bzw. konfigu-
temperatur log) grofier als 5° unter Drehzahlreglerpara- rierbar
T_max. metrierung priifen.
e Motor dauerhaft tiber-
lastet?
21-0 |[5280y| Fehler 1 Strom- Offset Strommessung 1 Tritt der Fehler wiederholt |PS off
messung U Phase U zu grof3. Der Reg- | auf, ist die Hardware de-
ler fiihrt bei jeder Regler- | fekt.
freigabe einen Offsetab-
gleich der Strommessung
durch. Zu grof3e Toler-
anzen fithren zu einem
Fehler.
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tetyp

kannt oder ungiiltig

behoben werden.

e Motorcontroller zum
Hersteller
einschicken.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

21-1 |[5281y| Fehler 1 Strom- Offset Strommessung 1 Tritt der Fehler wiederholt |PS off
messung V Phase V zu grof3. auf, ist die Hardware de-

fekt.

21-2 |[5282y| Fehler 2 Strom- Offset Strommessung 2 Tritt der Fehler wiederholt |PS off
messung U Phase U zu grof. auf, ist die Hardware de-

fekt.

21-3 |[5283y| Fehler 2 Strom- Offset Strommessung 2 Tritt der Fehler wiederholt |PS off
messung V Phase V zu grof3. auf, ist die Hardware de-

fekt.

22-0 |- PROFIBUS: Feh- Fehlerhafte Initialisierung | ® Interface tauschen. konfigu-
lerhafte Initiali- des PROFIBUS Interface. Ggf. Reparatur durch |rierbar
sierung Interface defekt? den Hersteller mog-

lich.

222 |- Kommunikations- | Stérungen bei der Kom- e Eingestellte Slave- konfigu-

fehler PROFIBUS | munikation. Adresse priifen. rierbar
e Busabschluss priifen.
e Verkabelung priifen.

22-3 |- PROFIBUS: Kommunikation wurde e Auswahleiner ande- konfigu-
ungiltige Slave- mit der Slave-Adresse ren Slave-Adresse. rierbar
Adresse 126 gestartet.

22-4 |- PROFIBUS: Fehler | Bei Umrechnung mit Fac- | Wertebereich der Daten konfigu-
im Wertebereich | tor Group wurde Werte- und der physikalischen rierbar

bereich tiberschritten. Einheiten passen nicht
Mathematischer Fehlerin | zueinander.

der Umrechnung der phy- | ® Priifen und korrigie-
sikalischen Einheiten. ren.

25-4 |- Ungiltiger Leis- — Leistungsteilbereich Geeignete Firmware PS off
tungsteiltyp im EEPROM ist unpro- | laden.

grammiert
— Leistungsteil wird von
der Firmware nicht un-
terstutzt
25-0 [ 6080y | Ungiltiger Gerd- | Gerdtecodierung nicht er- | Fehler kann nicht selbst PS off
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
25-1 [ 6081y | Gerdtetyp nicht Geratekodierung giiltig, e Aktuelle Firmware la- | PS off
unterstitzt wird von geladener Firm- den.
ware nicht unterstiitzt e Falls keine neuere
Firmware verfligbar ist
kann es sich um einen
Hardware-Defekt han-
deln. Motorcontroller
zum Hersteller
einschicken.
25-2 [ 6082 | HW-Revision Die Hardware-Revision e Firmware-Version prii- | PS off
nicht unterstiitzt | des Controllers wird von fen, ggf. Firmware-Up-
der geladenen Firmware date auf eine neuere
nicht unterstiitzt. Firmware-Version
durchfiihren.
25-3 [ 6083}, | Gerdtefunktion Gerét ist fur diese Funk- Gerat ist fiir die ge- PS off
beschrankt! tion nicht freigeschaltet wiinschte Funktionalitat
nicht freigeschaltet und
muss ggf. vom Hersteller
freigeschaltet werden.
Dazu muss Gerét ein-
geschickt werden.
26-7 |- Fehlerin den Da- | Daten fiir die Kurven- e Werkseinstellungen PS off
tentabellen scheibe korrumpiert. laden
(CAM) e Parametersatz ggf. er-
neut laden.
Steht der Fehler weiter
an, Kontakt zum Techni-
schen Support aufneh-
men.
26-0 [ 5580y | Fehlender User- Kein giiltiger User-Para- e Werkseinstellungen PS off
Parametersatz metersatz im Flash laden.
Steht der Fehler weiter
an, ist eventuell die Hard-
ware defekt.
26-1 |[5581}| Checksummen- Checksummenfehler ei- e Werkseinstellungen PS off
fehler nes Parametersatzes laden.
Steht der Fehler weiter
an, ist eventuell die Hard-
ware defekt.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
26-2 | 5582y Flash: Fehler beim Schreiben e Letzte Operationer- PS off
Fehler beim des internen Flash neut ausfiihren.

Schreiben Tritt der Fehler wiederholt
auf, ist eventuell die
Hardware defekt.
26-3 | 5583y | Flash: Fehler beim Léschendes | e Letzte Operationer- PS off
Fehler beim L6- internen Flash neut ausfiihren.
schen Tritt der Fehler wiederholt
auf, ist eventuell die
Hardware defekt.
26-4 | 5584y Flash: Default-Parametersatzist | ¢ Firmware erneut PS off
Fehler im inter- korrumpiert / Datenfehler laden.
nen Flash im FLASH-Bereich indem | Tritt der Fehler wiederholt
der Default-Parameter- auf, ist eventuell die
satz liegt. Hardware defekt.
26-5 [ 5585y | Fehlende Kali- Werkseitige Kalibrierpara- | Fehler kann nicht selbst PS off
brierdaten meter unvollstandig / kor- | behoben werden.
rumpiert.
26-6 |[5586y| Fehlende User- Positionsdatensatze un- e Werkseinstellungen PS off
Positionsdaten- vollstandig oder korrum- laden oder
satze piert. e aktuelle Parameter er-
neut sichern, damit
die Positionsdaten er-
neut geschrieben wer-
den.
27-0 [8611| Warnschwelle Motor {iberlastet? Dimen- | © Parametrierung der konfigu-
Schleppfehler sionierung priifen. Motordaten priifen. rierbar
Beschleunigungs oder e Parametrierung des
Bremsrampen sind zu Schleppfehlers prii-
steil eingestellt. fen.
Motor blockiert? Kommu-
tierwinkel korrekt?
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

28-0

FFO1h

Betriebsstunden-
zéhler fehlt

Im Parameterblock
konnte kein Datensatz fiir
einen Betriebsstunden-
zdhler gefunden werden.
Es wurde ein neuer Be-
triebsstundenzahler an-
gelegt. Tritt bei Erstinbe-
triebnahme oder einem
Prozessorwechsel auf.

Nur Warnung, keine wei-
teren MaBnahmen erfor-
derlich.

konfigu-
rierbar

28-1

FFO2h

Betriebsstunden-
zéhler: Schreib-
fehler

Der Datenblock in dem
sich der Betriebsstunden-
zéhler befindet konnte
nicht geschrieben wer-
den. Ursache unbekannt,
eventuell Probleme mit
der Hardware.

Nur Warnung, keine wei-
teren MaBnahmen erfor-
derlich.

Bei wiederholtem Auftre-
ten ist eventuell die Hard-
ware defekt.

konfigu-
rierbar

28-2

FFO3h

Betriebsstunden-
zdhler korrigiert

Der Betriebsstundenzah-
ler besitzt eine Sicher-
heitskopie. Wird die 24V-
Versorgung des Reglers

genau in dem Moment ab-

geschaltet wenn der Be-

triebstundenzéhler aktua-

lisiert wird, wird der be-
schriebene Datensatz
eventuell korrumpiert. In
diesem Fall restauriert
der Regler beim Wieder-
einschalten den Betriebs-
stundenzahler aus der in-
takten Sicherheitskopie.

Nur Warnung, keine wei-
teren MaBnahmen erfor-
derlich.

konfigu-
rierbar

28-3

FFO4p

Betriebsstunden-
zéhler konvertiert

Es wurde eine Firmware
geladen, bei der der Be-
triebstundenzdhler ein

anderes Datenformat hat.

Beim erstmaligen Ein-
schalten wird der alte Da-
tensatz des Betriebsstun-
denzdhlers in das neue
Format konvertiert.

Nur Warnung, keine wei-
teren MaBnahmen erfor-
derlich.

konfigu-
rierbar
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fehler

— Die Speicherkarte
konnte nicht in-
itialisiert werden. Ggf.
nicht unterstiitzter
Kartentyp!

— Nicht unterstiitztes
Dateisystem

— Fehlerim Zusammen-
hang mit dem Shared
Memory

e Speicherkarte an
einen PC anschlielen
und neu formatieren.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
29-0 |- MMC/SD-Karte Dieser Fehler wird ausge- | Geeignete Speicherkarte [konfigu-
nicht vorhanden 6st, wenn eine Aktion auf | in den Slot stecken. rierbar
der Speicherkarte durch- | Nur wenn ausdriicklich
gefiihrt werden soll (DCO- | erwiinscht!
Datei laden bzw. er-
stellen, FW-Download),
aber keine Speicherkarte
eingesteckt ist.
29-1 |- MMC/SD-Karte: Dieser Fehler wird in fol- e Verwendeten Karten- | konfigu-
Initialisierungs- genden Fallen ausgelost: typ priifen. rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
29-2 (- MMC/SD-Karte: Dieser Fehler wird in e Lade- bzw. Speicher- | konfigu-
Fehler Parameter- | folgenden Fallen ausge- vorgang nach einer rierbar
satz l6st: Wartezeit von 5 Se-
— Ein Lade- bzw. Spei- kunden neu ausfiih-
chervorgang lauft be- ren.
reits, aber ein neuer e Speicherkarte an
Lade- bzw. Speicher- einen PC anschlielen
vorgang wird ange- und die enthaltenen
fordert. Dateien priifen.
DCO-Datei » Servo e Schreibschutz von der
— Die zu ladende DCO- Speicherkarte entfer-
Datei wurde nicht ge- nen.
funden.
— Die zu ladende DCO-
Datei ist nicht fiir das
Gerdt geeignet.
— Die zu ladende DCO-
Datei ist fehlerhaft.
Servo » DCO-Datei
— Die Speicherkarte ist
schreibgeschiitzt.
— Sonstiger Fehler beim
Speichern des Pa-
rametersatzes als
DCO-Datei.
— Fehler bei der Erstel-
lung der Datei
»INFO.TXT“
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

29-3

MMC/SD-Karte
voll

— Dieser Fehler wird
ausgelost, falls beim
Speichern der DCO-
Datei oder der Datei
»INFO.TXT“ festge-
stellt wird, dass die
Speicherkarte schon
vollist.

— Der maximale Datei-
Index (99) existiert
bereits. D.h., alle Da-
tei-Indizes sind be-
legt. Es kann kein Da-
teiname vergeben
werden!

e Andere Speicherkarte
einsetzen.
e Dateinamen dndern.

konfigu-
rierbar

29-4

MMC/SD-Karte:

Firmware-Down-

load

Dieser Fehler wird in
folgenden Fallen ausge-
l6st:

— keine FW-Datei auf
der Speicherkarte

— Die FW-Datei ist nicht
fur das Gerét ge-
eignet.

— Sonstiger Fehler beim
FW-Download, z. B.
Checksummenfehler
bei einem SRecord,
Fehler beim Flashen,
etc.

e Speicherkarte an PC

anschlieen und Firm-
waredatei tibertragen.

konfigu-
rierbar

30-0

6380

Interner Umrech-

nungsfehler

Bereichsiiberschreitung
bei internen Skalierung-
faktoren aufgetreten, die
von den parametrierten
Reglerzykluszeiten ab-
hangen.

e Priifen ob extrem
kleine oder extrem
grofe Zykluszeiten
parametriert wurden.

PS off
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
31-1 [2311y] 12t-Servoregler Die I2t-Uberwachung e Projektierung des Mo- | konfigu-
spricht haufig an. torcontrollers priifen, [rierbar
— Motorcontroller unter- | o ggf. Leistungsstarke-
dimensioniert? ren Typ einsetzen.
— Mechanik schwergdn- | ® Mechanik priifen.
gig?
31-0 | 23124 I2t-Motor — Motor blockiert? e Leistungsdimensionie- | konfigu-
— Motor unterdimensio- rung Antriebspaket rierbar
niert? priifen
31-2 | 2313y I2t-PFC Leistungsbemessung der | ® Betrieb ohne PFC pa- [konfigu-
PFC tiberschritten. rametrieren (FCT). rierbar
31-3 [ 2314y 12t-Bremswider- - Uberlastung des inter- | ® Externen Bremswider- | konfigu-
stand nen Brems- stand verwenden. rierbar
widerstandes. e Widerstandswert re-
duzieren oder
Widerstand mit hohe-
rer Impulsbelastung
einsetzen.

32-0 [3280y| Ladezeit Zwi- Nach Anlegen der Netz- e Anschaltung des ex- konfigu-
schenkreis {iber- | spannung konnte der ternen Bremswider- rierbar
schritten Zwischenkreis nicht gela- standes priifen.

den werden. e Alternativ priifen ob
— Eventuell Sicherung die Briicke fiir den in-
defekt oder ternen Bremswider-
— interner Bremswider- stand gesetzt ist.
stand defekt oder Ist die Anschaltung kor-
— im Betrieb mit exter- rekt ist vermutlich der in-
nem Widerstand die- terne Bremswiderstand
ser nicht angeschlos- | oder die eingebaute Si-
sen. cherung defekt. Eine Re-
paratur vor Ort ist nicht
moglich.

32-1 | 3281y| Unterspannung Die PFC kann erst ab einer | ® Leistungsversorgung [konfigu-

fiir aktive PFC Zwischenkreisspannung priifen. rierbar
von ca. 130 VDC uber-
haupt aktiviert werden.
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glerfreigabe

kreis sich nach angelegter
Netzspannung noch in der
Aufladephase befand und
das Netzrelais noch nicht
angezogen war. Der An-
trieb kann in dieser Phase
nicht freigegeben wer-
den, da der Antrieb noch
nicht hart an das Netz an-
geschaltet ist (Netzre-
lais).

gung und Reglerfrei-
gabe entsprechend

kurz hintereinander
erteilt werden.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

32-5 |3282y| Uberlast Brems- Die Auslastung des Keine Ma3nahme erfor- konfigu-
Chopper. Brems-Choppers bei Be- | derlich rierbar
Zwischenkreis ginn der Schnellentla-
konnte nicht ent- | dung lag bereits im Be-
laden werden. reich oberhalb 100%. Die

Schnellentladung hat den
Brems-Chopper an die
maximale Belastungs-
grenze gebracht und
wurde verhindert/abge-
brochen.

32-6 |3283y| Entladezeit Zwi- Zwischenkreis konnte e Anschaltung des ex- konfigu-
schenkreis tiber- | nicht schnellentladen ternen Bremswider- rierbar
schritten werden. Eventuell ist der standes priifen.

interne Bremswiderstand | ® Alternativ priifen ob

defekt oder im Betrieb die Briicke fiir den in-

mit externem Widerstand ternen Bremswider-

ist dieser nicht ange- stand gesetzt ist.

schlossen. Ist der interne Widerstand
gewdhlt und die Briicke
korrekt gesetzt, ist ver-
mutlich der interne
Bremswiderstand defekt.
Eine Reparatur vor Ort ist
nicht moglich.

32-7 | 3284y Leistungsversor- | Reglerfreigabe wurde er- | ® Inder Applikation prii- | konfigu-
gung fehlt fiir Re- | teilt, als der Zwischen- fen ob Netzversor- rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

32-8 | 3285y Ausfall Leistungs- | Unterbrechungen / Netz- | Leistungsversorgung |QStop
versorgung bei ausfall der Leistungsver- priifen.

Reglerfreigabe sorgung wahrend die Re-
glerfreigabe aktiviert war.
32-9 3286y | Phasenausfall Ausfall einer oder mehrer | ® Leistungsversorgung [QStop
Phasen (nur bei dreipha- priifen.
siger Speisung).
33-0 | 8A87y| Schleppfehler En- | Die Grenzfrequenz der En- | ® Priifen ob die parame- |konfigu-
coderemulation coderemulation wurde trierte Strichzahl rierbar
tiberschritten (siehe eventuell zu hoch fiir
Handbuch) und der emu- die abzubildende
lierte Winkelan[X11] Drehzahl ist.
konnte nicht mehr folgen. | ¢ Gegebenenfalls
Kann auftreten, wenn Strichzahl reduzieren.
sehr hohe Strichzahlen
fur[X11] programmiert
sind und der Antrieb hohe
Drehzahlen erreicht.

34-0 |[8780y| Keine Synchroni- | Bei aktivieren des Inter- e Einstellungen der Re- | konfigu-
sation {iber Feld- [ polated-Position-Mode glerzykluszeiten prii- |rierbar
bus konnte der Regler nicht fen.

auf den Feldbus aufsyn-

chronisiert werden.

— Eventuell sind die Syn-
chronisationsnach-
richten vom Master
ausgefallen oder

— das IPO-Intervall ist
nicht korrekt auf das
Synchronisationsinter-
vall des Feldbusses
eingestellt.
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

34-1

8781

Synchronisations-
fehler Feldbus

— Die Synchronisation
uber Feldbusnachrich-
tenim laufenden Be-
trieb (Interpolated-Po-
sition-Mode) ist aus-
gefallen.

- Synchronisations-
nachrichten vom Ma-
ster ausgefallen?

- Synchronisations-
intervall (IPO-Inter-
vall) zu klein/zu groB
parametriert?

e Einstellungen der Re-
glerzykluszeiten prii-
fen.

konfigu-
rierbar

Fehler bei der
Kommutierlage-
bestimmung

Rotorlage konnte nicht
eindeutig identifiziert
werden.

— Das gewadhlte Verfah-
ren ist moglicherweise
ungeeignet.

— Eventuell der ge-
wahlte Motorstrom fiir
die Identifizierung
nicht passend einge-
stellt.

Methode der Kommutier-

lagebestimmung priifen.
= FuBinote /)

konfigu-
rierbar

7) Hinweise zur Kommutierlagebestimmung:
a) Das Ausrichteverfahren ist ungeeignet fiir festgebremste oder schwergéngige Antriebe oder An-

triebe die niederfrequent schwingfahig sind.

b) Das Mikroschrittverfahren ist fiir eisenlose und eisenbehaftete Motoren geeignet. Da nur sehr kleine
Bewegungen durchgefiihrt werden arbeitet es auch wenn der Antrieb auf elastischen Anschldgen steht
oder festgebremst aber noch etwas elastisch bewegbar ist. Aufgrund der hohen Anregungsfrequenz ist
das Verfahren jedoch bei schlecht gedampften Antrieben sehr anfallig fiir Schwingungen. In diesem Fall
kann versucht werden, den Anregungstrom (%) zu reduzieren.

c) Das Sattigungsverfahren nutzt lokale Sattigungserscheinungen im Eisen des Motors. Empfohlen fiir
festgebremste Antriebe. Eisenlose Antrieb sind prinzipiell fir diese Methode ungeeignet. Bewegt sich
der (eisenbehaftete) Antrieb bei der Kommutierlagefindung zu stark, kann das Messergebnis verfalscht
sein. In diesem Fall den Anregungsstrom reduzieren. Im umgekehrten Fall bewegt sich der Antrieb nicht,
der Anregungsstrom ist aber eventuell nicht stark genug und damit die Sattigung nicht ausgepragt
genug.
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35-0 [ 8480y | Durchdrehschutz | Gebersignale sind ge- e Installation auf EMV- | konfigu-
Linearmotor stort. Der Motor dreht Empfehlungen priifen. |rierbar

eventuell durch weil die e BeilLinearmotoren mit
Kommutierlage sich induktiven/optischen
durch die gestorten Ge- Gebern mit getrennt
bersignale verstellt hat. montiertem Mass-
band und Messkopf
den mechanischen
Abstand kontrollieren.

e BeilLinearmotoren mit
induktiven Gebern si-
cherstellen, dass das
Magnetfeld der Ma-
gneten oder der Mo-
torwicklung nicht in
den Messkopf streut
(dieser Effekt tritt
dann meist bei hohen
Beschleunigungen =
hohem Motorstrom
auf).

36-0 |[6320y| Parameter wurde | Es wurde versucht ein e Benutzerparameter- konfigu-
limitiert Wert zu schreiben, der satz kontrollieren. rierbar

auBerhalb der zuldssigen
Grenzen liegt und deshalb
limitiert wurde.

36-1 |[6320y| Parameter wurde | Es wurde versucht ein Ob- | ¢ Benutzerparameter- konfigu-
nicht akzeptiert jekt zu schreiben, wel- satz kontrollieren. rierbar

ches nur ”lesbar” ist oder
im aktuellen Zustand

(z. B. bei aktiver Regler-
freigabe) nicht beschreib-
bar ist.

40-0 |[8612y| Negativer SW- Der Lagesollwert hat den | e Zieldaten priifen. konfigu-
Endschalter er- negativen Software-End- | ® Positionierbereich rierbar
reicht schalter erreicht bzw. prifen.

Uberschritten.
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40-1 | 8612 | Positiver SW-End- | Der Lagesollwert hatden | e Zieldaten priifen. konfigu-
schalter erreicht [ positiven Software-End- ® Positionierbereich rierbar
schalter erreicht bzw. priifen.
Uberschritten.
40-2 | 8612y Zielposition hin- Der Start einer Positionie- | ® Zieldaten priifen. konfigu-
ter negativem rung wurde unterdriickt, e Positionierbereich rierbar
SW-Endschalter da das Ziel hinter dem ne- priifen.

gativen Software-End-
schalter liegt.

40-3 | 8612y Zielposition hin- Der Start einer Positionie- | ® Zieldaten priifen. konfigu-
ter positivem SW- [ rung wurde unterdriickt, e Positionierbereich rierbar
Endschalter da das Ziel hinter dem po- priifen.

sitiven Software-End-
schalter liegt.

41-0 |- Satzweiterschal- | Start eines Aufsynchroni- [ e Parametrierung der konfigu-
tung: Synchro- sierens ohne vorigem Vorhalt-Strecke pri- rierbar
nisationsfehler Sampling-Puls fen.

42-3 - Start Positionie- Eine Umschaltung der Be- | ® Parametrierung der konfigu-
rung verworfen: triebsart durch den Posi- betreffenden Positi- rierbar
falsche Betrieb- tionssatz war nicht mog- onssatze priifen.
sart lich.

42-4 |- Start Positionie- Es wurde ein normaler ¢ Neue Referenzfahrt konfigu-
rung verworfen: Positionssatz gestartet, durchfiihren. rierbar
Referenzfahrt er- | obwohlder Antrieb vor
forderlich dem Start eine giiltige Re-

ferenzposition benatigt.

42-5 |- Modulo Posi- — Das Ziel der Positio- e Gewdhlten Modus konfigu-
tionierung: nierung kann durch priifen. rierbar
Drehrichtung die Optionen der Posi-
nicht erlaubt tionierung bzw. der

Randbedingungen
nicht erreicht werden.

— Die berechnete Dreh-
richtung ist gemaf
dem eingestellten Mo-
dus fiir die Modulo
Positionierung nicht
erlaubt.
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42-9 |- Fehler beim Star- | — Beschleunigungsgren- | ¢ Parametrierung und konfigu-
ten der Positio- zwert {iberschritten Ablaufsteuerung prii- |rierbar
nierung — Positionssatz fen, ggf. korrigieren.

gesperrt.

42-0 | 8680y Positionierung: Das Ziel der Positionie- e Parametrierung der konfigu-
Fehlende An- rung kann durch die Op- betreffenden Positi- rierbar
schlusspositio- tionen der Positionierung onssdtze prifen.
nierung: Stopp bzw. der Randbedingun-

gen nicht erreicht wer-
den.

42-1 [ 8681y Positionierung: Das Ziel der Positionie- e Parametrierung der konfigu-
Drehrichtungs- rung kann durch die Op- betreffenden Positi- rierbar
umkehr nicht er- | tionen der Positionierung onssdtze prifen.
laubt: Stopp bzw. der Randbedingun-

gen nicht erreicht wer-
den.

42-2 | 8682y Positionierung: Das Ziel der Positionie- e Parametrierung der konfigu-
Drehrichtungs- rung kann durch die Op- betreffenden Positi- rierbar
umkehr nach Halt | tionen der Positionierung onssdtze prifen.
nicht erlaubt bzw. der Randbedingun-

gen nicht erreicht wer-
den.

43-0 | 8081p| Endschalter: Negativer Hardware-End- | ® Parametrierung, Ver- [konfigu-
Negativer Soll- schalter erreicht. drahtung und End- rierbar
wert gesperrt schalter priifen.

43-1 | 8082 | Endschalter: Positiver Hardware-End- e Parametrierung, Ver- | konfigu-
Positiver Sollwert | schalter erreicht. drahtung und End- rierbar
gesperrt schalter priifen.

43-2 | 8083h| Endschalter: Po- [ - Der Antrieb hat den e Vorgesehenen Bewe- |konfigu-
sitionierung un- vorgesehenen Bewe- gungsraum priifen. rierbar
terdriickt gungsraum verlassen.

— Technischer Defekt in
der Anlage?

44-0 |- Fehlerin den Zu startende Kurven- e Ubergebene Kurven- konfigu-
Kurvenscheiben- | scheibe nicht vorhanden. scheiben-Nr. priifen. rierbar
tabellen e Parametrierung korri-

gieren.
e Programmierung kor-
rigieren.
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genden SYNC-Intervall ab-

gearbeitet werden
konnen.

Diese Meldung tritt auch
auf, wenn nur ein PDO

synchron {ibertragen wer-

den soll, aber eine hohe
Anzahl weiterer PDOs mit
anderem transmission
type aktiviert sind.

Falls eine geeignete Konfi-

guration vorliegt, kann
die Warnung tiber das

Fehlermanagement unter-

driickt werden.

e Synchronisationsinter-

vall verldangern.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

44-1 |- Kurvenscheibe: — Start einer Kurven- e Referenzfahrt ausfiih- | konfigu-
allgemeiner Feh- scheibe, aber der An- ren. rierbar
ler Referenzie- trieb noch nicht refe-
rung renziert ist.

- — Start einer Referenz- e Kurvenscheibe deakti-
fahrt bei aktiver Kur- vieren. Dann ggf. Kur-
venscheibe. venscheibe neu star-

ten.

47-0 |- Fehler Einrichtbe- | Die fiir den Einrichtbe- Verarbeitung der Anforde- [ konfigu-
trieb: Timeout ab- | trieb erforderliche Dreh- rung auf Steuerungsseite |rierbar
gelaufen zahl wurde nicht rechtzei- | priifen.

tig unterschritten.

48-0 |- Referenzfahrt er- | Es wird versucht, in der o Referenzfahrt ausfith- | QStop
forderlich Betriebsart ,,Drehzahl-“ ren.

bzw. ,,Momentenrege-
lung” umzuschalten bzw.
in einer dieser Betriebs-
arten die Reglerfreigabe
zu erteilen, obwohl der
Antrieb hierfiir eine giil-
tige Referenzposition be-
notigt.

50-0 |- Zu viele syn- Es sind mehr PDOs akti- e Aktivierung der PDOs | konfigu-
chrone PDOs viert, als im zugrunde lie- priifen. rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
50-1 |- SDO-Fehler auf- Ein SDO-Transfer hat ei- e Gesendetes Kom- konfigu-
getreten nen SDO-Abort ver- mando priifen. rierbar
ursacht.
— Daten tberschreiten
den Wertebereich
—  Zugriff auf ein nicht
existierendes Objekt.
51-0 |- Kein / unbekann- |- Kein Sicherheitsmodul | ® Fiir die Firmware und [ PS off
tes Sicherheits- erkannt bzw. unbe- Hardware geeignetes
modul kannter Modultyp. Sicherheits- oder
Schaltermodul ein-
(Fehler ist nicht bauen.
quittierbar) e Eine fiir das Si-
cherheits- oder
Schaltermodul ge-
eignete Firmware
laden, vgl. Typenbe-
zeichnung auf dem
Modul.
— Interner Spannungs- * Modul vermutlich
fehler des Sicherheits- defekt. Falls moglich
moduls oder mit einem anderen
Schaltermoduls. Modul tauschen.
51-2 |- Sicherheitsmo- Typ oder Revision des Mo- | ¢ Beim Modultausch: PS off
dul: Ungleicher duls passt nicht zur Pro- Modultyp noch nicht
Modultyp jektierung. projektiert. Aktuell
eingebautes Si-
(Fehler ist nicht cherheits- oder
quittierbar) Schaltermodul als ak-
zeptiert Ubernehmen.
513 |- Sicherheitsmo- Typ oder Revision des Mo- | e Fiir die Firmware und | PS off
dul: Ungleiche duls wird nicht unter- Hardware geeignetes
Modulversion stitzt. Sicherheits- oder
Schaltermodul ein-
(Fehler ist nicht bauen.
quittierbar) e Eine fiir das Modul ge-
eignete Firmware
laden, vergleiche Ty-
penbezeichnung auf
dem Modul.
Festo — GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE — 1205NH 275




D

Diagnosemeldungen

Diagnosemeldungen des CMMP-AS-...-M3

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

52-1 |- Sicherheitsmo- - Steuereingdnge STO-A Diskrepanzzeit priifen. |PS off
dul: Diskrepanz- und STO-B werden
zeit abgelaufen nicht gleichzeitig be-

tatigt.
— Steuereingdnge STO-A Diskrepanzzeit priifen.
und STO-B sind nicht
gleichsinnig be-
schaltet.

52-2 |- Sicherheitsmo- Diese Fehlermeldung tritt Der sichere Zustand PS off
dul: Ausfall bei ab Werk gelieferten wurde bei freigege-
Treiberversor- Gerdten nicht auf. Sie bener Leistungsend-
gung bei aktiver kann auftreten bei stufe angefordert. Ein-
PWM-Ansteue- Verwendung einer bindung in die si-
rung kundenspezifischen cherheitsgerichtete

CMMP-AS-...-M3 Geréte- Anschaltung priifen.
firmware.

62-0 |- EtherCAT: Kein EtherCAT Bus vor- Den EtherCAT Master | konfigu-
Allgemeiner Bus- | handen. einschalten. rierbar
fehler Verkabelung priifen.

62-1 |- EtherCAT: Fehler in der Hardware. Interface austauschen |konfigu-
Initialisierungs- und zur Priifung an rierbar
fehler den Hersteller ein-

schicken.

62-2 |- EtherCAT: Es wird kein CAN over Falsches Protokoll. konfigu-
Protokollfehler EtherCAT verwendet. EtherCAT Bus Verka- rierbar

belung gestort.

62-3 |- EtherCAT: Sync Manager 2 Puffer Priifen Sie die RPDO konfigu-
Ungiiltige RPDO- | Grofe zu grof3. Konfiguration des Mo- |rierbar
Lange torcontrollers und der

Steuerung.

62-4 |- EtherCAT: Sync Manager 3 Puffer Priifen Sie die TPDO konfigu-
Ungiiltige TPDO- | Grofe zu grof3. Konfiguration des Mo- |rierbar
Lange torcontrollers und der

Steuerung.

62-5 |- EtherCAT: Sicherheitsabschaltung Priifen Sie die Konfi- konfigu-
Zyklische Daten- [ durch Ausfall der zykli- guration des Masters. |rierbar
Ubertragung feh- | schen Dateniibertragung. Die synchrone Uber-
lerhaft tragung ist nicht sta-

bil.
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63-0 |- EtherCAT: Fehler in der Hardware. e Interface austauschen |konfigu-
Interface defekt und zur Priifung an rierbar

den Hersteller ein-
schicken.

63-1 |- EtherCAT: Fehlerhafter Telegramm- | ® Verkabelung priifen. konfigu-
Ungiiltige Daten | typ. rierbar

63-2 |- EtherCAT: Puffer zum Versenden der | Die Daten werden schnel- [konfigu-
TPDO-Daten wur- | Daten voll ler gesendet als der Mo-  |rierbar
den nicht gelesen torcontroller sie verarbei-

ten kann.

e Reduzieren Sie die
Zykluszeit auf dem
EtherCAT Bus.

63-3 |- EtherCAT: Warnung: Firmware syn- e Ggf. Priifen ob der Ma- | konfigu-
Keine Distributed | chronisiert auf das Tele- ster das Merkmal Dis- | rierbar
Clocks aktiv gramm nicht auf das Dis- tributed Clocks unter-

tributed clocks System. stiitzt.

Beim Starten des Ether- e Andernfalls: Sicher-

CAT wurde kein Hardware stellen, dass die

SYNC (Distributed Clocks) EtherCAT Frames nicht

gefunden. Die Firmware durch andere Frames

synchronisiert sich nun gestort werden, falls

auf den EtherCAT Frame. der Interpolated Posi-
tion Mode verwendet
werden soll.

63-4 |- Fehlen einer Es wird nicht im Zeitraster | ¢ Zustdndigen Teilneh- | konfigu-
SYNC-Nachricht des IPO Telegramme ver- mer fiir Distributed rierbar
im IPO-Zyklus schickt Clocks priifen.

64-0 (- DeviceNet: Der Duplicate MAC-ID ¢ Andern sie die MAC-ID |konfigu-
MAC ID doppelt Check hat zwei Knoten eines Knotens auf ei- | rierbar

mit der gleichen MAC-ID nen nicht verwende-
gefunden. ten Wert.

64-1 |- DeviceNet: Das DeviceNet-Interface e Zusdtzlich zum Motor- | konfigu-
Busspannung wird nicht mit 24 VDC ver- controller auch das rierbar
fehlt sorgt. DeviceNet-Interface

an 24 VDC anschlie-
Ben.

64-2 |- DeviceNet: Zu viele Nachrichten in- e Reduzieren Sie die konfigu-
Empfangspuffer nerhalb kurzer Zeit erhal- Scanrate. rierbar
Ubergelaufen ten.
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Dies kann z. B. durch ein
defektes Interface ausge-
6st werden.

e Fiihren Sie einen
Reset durch.

e Tauschen Sie das In-
terface aus.

e Falls der Fehler wei-
terhin besteht, kon-
taktieren Sie den

Technischen Support.

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

64-3 |- DeviceNet: Nicht geniigend freier e Erhohen Sie die Bau- | konfigu-
Sendepuffer Platz auf dem CAN-Bus, drate rierbar
ubergelaufen um Nachrichten zu sen- e reduzieren Sie die An-

den. zahlvon Knoten
e reduzieren Sie die
Scanrate.

64-4 |- DeviceNet: Fehler beim Senden von Prifen Sie, ob das Netz- konfigu-
10-Nachricht E/A-Daten. werk ordnungsgemaf rierbar
nicht gesendet verbunden und nicht ge-

stort ist.

64-5 |- DeviceNet: Der CAN-Regler ist BUS Priifen Sie, ob das Netz- konfigu-

Bus Off OFF. werk ordnungsgemaf rierbar
verbunden und nicht ge-
stort ist.

64-6 |- DeviceNet: Der CAN-Regler hat einen | ® Erhohen Sie die konfigu-
CAN-Controller Uberlauf. Baudrate rierbar
meldet Uberlauf e reduzieren sie die An-

zahlvon Knoten
e reduzieren Sie die
Scanrate.

65-0 |- DeviceNet akti- Die DeviceNet-Kommuni- | ® Deaktivieren Sie die konfigu-
viert, aber kein kation ist im Parameter- DeviceNet-Kom- rierbar
Interface satz des Motorcontrollers munikation

aktiviert, es ist jedoch e schlieen Sie ein In-
kein Interface verfuigbar. terface an.

65-1 |- Timeout Unterbrechen einer E/A- Innerhalb der erwarteten [ konfigu-
10-Verbindung Verbindung Zeit wurde keine E/A- rierbar

Nachricht erhalten.

68-0 |- EtherNet/IP: Es ist ein schwererinter- | ® Versuchen Sie den konfigu-

Schwerer Fehler ner Fehler aufgetreten. Fehler zu quittieren. rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

68-1 |- EtherNet/IP: Es wurde ein schwerer e Versuchen Sie den konfigu-
Allgemeiner Kom- | Fehlerim EtherNet/IP In- Fehler zu quittieren. rierbar
munikationsfeh- | terface festgestellt. e Fiihren Sie einen
ler Reset durch.

e Tauschen Sie das In-
terface aus.

e Falls der Fehler wei-
terhin besteht, kon-
taktieren Sie den
Technischen Support.

68-2 |- EtherNet/IP: Die Verbindung wurde Es muss eine neue Ver- konfigu-
Verbindung tiber die Steuerung ge- bindung zur Steuerung rierbar
wurde geschlos- | schlossen. aufgebaut werden.
sen

68-3 |- EtherNet/IP: Wihrend des Betriebsist | e Uberpriifen Sie die konfigu-
Verbindungsab- ein Verbindungsabbruch Verkabelung zwischen |rierbar
bruch aufgetreten. CMMP-AS-...-M3 und

Steuerung.

e Bauen Sie eine neue
Verbindung zur Steue-
rung auf.

68-6 |- EtherNet/IP: Im Netzwerk befindet sich | Verwenden Sie eindeutige | konfigu-
Doppelte Netz- mindestens ein Gerat mit | IP-Adressen fiir alle Ge- rierbar
werkadresse vor- | der gleichen IP-Adresse. rdte im Netzwerk.
handen

69-0 |- EtherNet/IP: Es wurde ein leichter Feh- | ® Versuchen Sie den konfigu-
Leichter Fehler ler im EtherNet/IP In- Fehler zu quittieren. rierbar

terface festgestellt. e Fiihren Sie einen
Reset durch.

69-1 |- EtherNet/IP: Es wurde eine falsche IP- | Korrigieren Sie die IP-Kon- [ konfigu-
Falsche IP-Konfi- | Konfiguration festgestellt. | figuration. rierbar
guration

69-2 |- EtherNet/IP: Im Einschubschacht be- Bitte tiberpriifen Sie, ob konfigu-
Feldbus-Interface | findet sich kein EtherNet/ | ein EtherNet/IP-Interface |rierbar
nicht gefunden IP-Interface. im Einschubschacht Ext2

steckt.

69-3 |- EtherNet/IP: Im Einschubschacht be- Bitte fiihren Sie ein Firm- [ konfigu-
Interface Version | findet sich ein EtherNet/ | ware-Update auf die ak- | rierbar
nicht unterstiitzt | IP-Interface mit inkompa- | tuellste Motorcontroller-

tibler Version. Firmware durch.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

70-1 |- FHPP: Uber-/Unterlauf oder Tei- | ® Priifen sie die zykli- konfigu-
Mathe-Fehler lung durch Null wahrend schen Daten rierbar

der Berechnung zykli- e Priifen Sie die Factor
scher Daten. Group.

70-2 |- FHPP: Berechnung der Factor Priifen Sie die Factor konfigu-
Factor Group un- | Group fiithrt zu ungiiltigen | Group. rierbar
zuldssig Werten.

70-3 |- FHPP: Wechseln vom aktuellen Priifen Sie Ihre Anwen- konfigu-
Unzuldssiger Be- | zum gewiinschten Be- dung. Es kann sein, dass | rierbar
triebsart-Wechsel | triebsmodus ist nicht ge- [ nicht jeder Wechsel zulds-

stattet. sigist.

711 |- FHPP: Es werden von der Steue- | ® Priifen derin der konfigu-
Ungiltiges Emp- rung zu wenig Daten Steuerung parame- rierbar
fangstelegramm Ubertragen (Datenldnge trierten Datenldnge

zu klein). fir das Empfangstele-
gramm des Con-
trollers
e priifen der konfigurier-
ten Datenldnge im
FHPP+ Editor vom FCT.

712 |- FHPP: Es sollen vom e Priifenderinder konfigu-
Ungiiltiges Ant- CMMP-AS-...-M3 zu viele Steuerung parame- rierbar
worttelegramm Daten zur Steuerung trierten Datenldnge

Uibertragen werden (Da- fir das Empfangstele-
tenldnge zu grof) gramm des Con-
trollers
e priifen der konfigurier-
ten Datenldnge im
FHPP+ Editor vom FCT.

72-0 |- PROFINET: Interface enthalt vermut- | Interface tauschen konfigu-
Fehlerhafte In- lich eine nicht kompatible rierbar
itialisierung Stack-Version oder ist

defekt.
72-1 |- PROFINET: Keine Kommunikation o Uberpriifen der Ver- konfigu-
Busfehler moglich (z.B. Leitung kabelung rierbar
abgezogen) e PROFINET-Kom-
munikation neu
starten.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

72-3 |- PROFINET: Es wurde eine ungiiltige Parametrieren Sie tiber konfigu-
Ungiltige IP-Kon- | IP-Konfiguration in das In- | FCT eine zuldssige IP-Kon- |rierbar
figuration terface eingetragen. Mit figuration.

dieser kann das Interface
nicht starten.

72-4 |- PROFINET: Es wurde ein PROFINET- Parametrieren Sie tiber konfigu-
Ungiltige Gera- Gerdtename vergeben, FCT einen zuldssigen rierbar
tename mit dem der Controller PROFINET-Gerdtename.

nicht am PROFINET kom-
munizieren kann (Zei-
chen-Vorgabe aus PRO-
FINET Norm).

72-5 |- PROFINET: Interface CAMC-F-PN Interface tauschen konfigu-
Interface defekt defekt. rierbar

72-6 |- PROFINET: Vom Interface CAMC-F-PN [ Bitte nehmen Sie Kontakt [konfigu-
Ungiiltige /nicht kam eine Meldung die zum Technischen Support |rierbar
unterstitzte Indi- | vom CMMP-AS-...-M3 auf.
cation nicht unterstiitzt wird.

73-0 |- PROFlenergy: Es wurde versucht in - konfigu-
Zustand nicht einer Verfahrbewegung rierbar
moglich den Controller in den

Energiesparzustand zu
versetzen. Dies ist nurim
Stillstand moglich. Der
Antrieb nimmt den Zu-
stand nicht ein und ver-
fahrt weiterhin.

80-0 | FO80y, | Uberlauf Strom- Berechnung der ProzeR- Bitte nehmen Sie Kontakt |PS off
regler IRQ daten konnte nicht in dem | zum Technischen Support

eingestellten auf.
Strom-/Drehzahl-/Lage-
Interpolatorzyklus ausge-

fiihrt werden.

80-1 | FO81y, [ Uberlauf Dreh- Berechnung der ProzeR- Bitte nehmen Sie Kontakt |PS off

zahlregler IRQ daten konnte nicht in dem | zum Technischen Support
eingestellten auf.
Strom-/Drehzahl-/Lage-
Interpolatorzyklus ausge-
fiihrt werden.
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Schreibzugriff

klischen Betrieb konkur-
rierend verwendet

verwendet werden (USB
oder Ethernet)

Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
80-2 | FO82y, | Uberlauf Lagereg- | Berechnung der ProzeR- Bitte nehmen Sie Kontakt |PS off
ler IRQ daten konnte nicht in dem | zum Technischen Support
eingestellten auf.
Strom-/Drehzahl-/Lage-
Interpolatorzyklus ausge-
fiihrt werden.
80-3 | FO83y, | Uberlauf Interpo- | Berechnung der ProzeR- Bitte nehmen Sie Kontakt |PS off
lator IRQ daten konnte nicht in dem | zum Technischen Support
eingestellten auf.
Strom-/Drehzahl-/Lage-
Interpolatorzyklus ausge-
fiihrt werden.
81-4 | FO84y, | Uberlauf Low-Le- | Berechnung der ProzeR- Bitte nehmen Sie Kontakt |PS off
vel IRQ daten konnte nicht in dem | zum Technischen Support
eingestellten auf.
Strom-/Drehzahl-/Lage-
Interpolatorzyklus ausge-
fiihrt werden.
81-5 | FO85y, | Uberlauf MDC Berechnung der ProzeR3- Bitte nehmen Sie Kontakt |PS off
IRQ daten konnte nicht in dem | zum Technischen Support
eingestellten auf.
Strom-/Drehzahl-/Lage-
Interpolatorzyklus ausge-
fiihrt werden.
82-0 |- Ablaufsteuerung | Uberlauf IRQ4 (10 ms Interne Ablaufsteuerung: [konfigu-
Low-Level IRQ). Prozess wurde abgebro- [rierbar
chen.
Nur zur Information -
Keine MaBnahmen erfor-
derlich.
82-1 |- Mehrfach Es werden Parameterim Es darf nur eine Parame- [ konfigu-
gestarteter KO- zyklischen und azy- trierschnittstelle rierbar
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

83-0 |- Ungiiltiges — Das gesteckte In- e Firmware priifen ob In- | konfigu-
Optionsmodul terface konnte nicht terface unterstiitzt rierbar

erkannt werden wird. Wenn ja,
— die geladene Firm- e Interface priifen, ob
ware nicht bekannt. es auf demrichtigen
— Ein unterstiitztes In- Platz sitzt und korrekt
terface ist eventuell gesteckt ist.
auf dem falschen e |Interface und/oder
Steckplatz (z. B. SER- Firmware tauschen.
COS 2, EtherCAT).

83-1 |- Nicht unterstiit- Das gesteckte Interface e Firmware priifen ob In- | konfigu-
zes Options- konnte erkannt werden, terface unterstiitzt rierbar
modul wird aber von der gelade- wird.

nen Firmware nicht unter- | ® Ggf. Firmware
stitzt. tauschen.

83-2 |- Optionsmodul: Das gesteckte Interface Das Interface muss ge- konfigu-
HW-Revision konnte erkannt werden tauscht werden. Hier ggf. |rierbar
nicht unterstiitzt | und auch prinzipiell un- Kontakt zum technischen

terstiitzt. In diesem Fall Support aufnehmen.
jedoch nicht die aktuelle
Hardwareversion (weil sie
zu alt ist).
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Nr.

Code

Meldung

Ursachen

MaBnahmen

Reaktion

84-0

Bedingungen fiir
Reglerfreigabe
nicht erfiillt

Eine oder mehrere Be-
dingungen zur Reglerfrei-
gabe sind nicht erfllt.
Dazu gehoren:

DIN4 (Endstufenfrei-
gabe) ist aus
DIN5 (Reglerfreigabe)

Zustand digitale Ein-
gdnge priifen

Encoderleitungen pri-

fen
automatische ldenti-
fiaktion abwarten

Fertigstellung des FW-

Warn

bzw. DCO Downloads
abwarten

ist aus

— Zwischenkreis noch
nicht geladen

— Geberist noch nicht
betriebsbereit

— Winkelgeber-ldentifi-
kation ist noch aktiv

— Automatische Strom-
regler-ldentifikation
ist noch aktiv

— Geberdaten sind un-
gliltig

— Statuswechsel der Si-
cherheitsfunktion
noch nicht abge-
schlossen

— FW- oder DCO-Down-
load tiber Ethernet
(TFTP) aktiv

— DCO-Download auf
Speicherkarte noch
aktiv

— FW-Download tiber
Ethernet aktiv

90-0 | 5080 | Fehlende Hard-
warekomponente

(SRAM)

Externes SRAM nicht er- PS off
kannt / nicht ausrei-

chend.

Hardware-Fehler (SRAM-
Bauteil oder Platine de-
fekt).
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion
90-2 | 5080 | Fehler beim Boo- [ Kein Booten des FPGA Gerat erneut einschalten | PS off
ten FPGA moglich. Das FPGA wird (24V). Wenn der Fehler
nach Start des Gerates wiederholt auftritt, ist die
seriell gebootet, konnte Hardware defekt.
aber in diesem Fall nicht
mit Daten geladen wer-
den oder es hat einen
Checksummenfehler zu-
riickgemeldet.
90-3 | 5080 | Fehler bei Start Kein Start SD-ADUs mdg- | Gerdt erneut einschalten | PS off
SD-ADUs lich. Einer oder mehrere (24V). Wenn der Fehler
SD-ADUs liefern keine se- | wiederholt auftritt, ist die
riellen Daten. Hardware defekt.
90-4 | 5080y, | Synchronisations- | SD-ADU nach Start nicht | Gerdt erneut einschalten | PS off
fehler SD-ADU synchron. Im Betrieb lau- | (24V). Wenn der Fehler
nach Start fen die SD-ADUs fiir die wiederholt auftritt, ist die
Resolversignale streng Hardware defekt.
synchron weiter, nach-
dem sie einmalig syn-
chron gestartet wurden.
Bereits in der Startphase
konnten die SD-ADUs
nicht gleichzeitg ange-
startet werden.
90-5 | 5080 | SD-ADU nicht SD-ADU nach Start nicht [ Theoretisch kdnnte auch | PS off
synchron synchron. Im Betrieb lau- | eine massive EMV-Ein-
fen die SD-ADUs fiir die kopplung diesen Effekt
Resolversignale streng verursachen. Gerét er-
synchron weiter,nachdem [ neut einschalten (24V).
sie einmalig synchron ge- | Wenn der Fehler wieder-
startet wurden. Das wird holt auftritt, ist die Hard-
im Betrieb laufend tber- ware defekt (hochstwahr-
priift und ggf. ein Fehler scheinlich einer der drei
ausgelost. SD-ADUs).
90-6 | 50804 | IRQO (Stromreg- Endstufe triggert nicht Gerat erneut einschalten | PS off
ler): Trigger-Feh- | den SW-IRQ der dannden | (24V). Wenn der Fehler
ler Stromregler bedient. Ist wiederholt auftritt, ist die
hochstwahrscheinlich ein | Hardware defekt.
Hardware-Fehler auf der
Platine oder im Prozessor.
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Nr. Code [ Meldung Ursachen Mafinahmen Reaktion

90-9 | 5080 | DEBUG-Firmware | Eine fiir den Debugger Firmware-Version priifen, [PS off
geladen compilierte Entwicklungs- | ggf. Update der Firmware.

version wurde reguldr ge-
laden.

91-1 |- Speicher-Fehler Firmwareteile wurden Gerdt erneut einschalten | PS off
beim Kopieren beim Start nicht korrekt (24V). Wenn der Fehler

vom externen FLASH ins nachhaltig auftritt, Firm-
interne RAM kopiert. ware-Version priifen, ggf.
Update der Firmware.

91-2 |- Fehler beim Aus- | Das ID-EEPROM im Con- Gerdt erneut einschalten | PS off
lesen der Con- troller oder dem Leis- (24V). Wenn der Fehler
troller-/Leis- tungsteil konnte entwe- nachhaltig auftritt, ist die
tungsteilco- der gar nicht erst ange- HW defekt. Keine Repara-
dierung sprochen werden oder tur moglich.

hat keine konsistenten
Daten.

91-3 |- SW-Initialisier- Eine der folgenden Firmware-Version priifen, [PS off
ungsfehler Komponenten fehlt oder | ggf. Update

konnte nicht initialisiert

werden:

a) Shared Memory nicht
vorhanden bzw.
fehlerhaft

b) Treiberbibliothek nicht
vorhanden bzw.
fehlerhaft

91-0 | 60004 | Interner Initiali- Internes SRAM zu klein Firmware-Version priifen, [PS off
sierungsfehler fuir die compilierte Firm- ggf. Update der Firmware.

ware. Kann nur bei Ent-
wicklungsversionen auf-
treten.

Tab.D.2  Diagnosemeldungen CMMP-AS-...-M3
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Hinweise zu den Ma3nahmen bei den Fehlermeldungen 08-2 ... 08-7

Manahme Hinweise

e Prifenob |- Verkabelung priifen, z. B. eine oder mehrere Phasen der Spursignale unterbro-
Gebersi- chen oder kurzgeschlossen?
gnale ge- - Installation auf EMV-Empfehlungen priifen (Kabelschirm beidseitig aufgelegt?).
stort sind. |- Nur beiInkrementalgebern:

Bei TTL single ended Signalen (HALL-Signale sind immer TTL single ended Si-
gnale): Priifen, ob ggf. ein zu hoher Spannungsabfall auf der GND-Leitung auf-
tritt, in diesem Fall = Signalreferenz.

Priifen, ob ggf. ein zu hoher Spannungsabfall auf der GND-Leitung auftritt, in
diesem Fall = Signalreferenz.

— Pegel der Versorgungsspannung am Geber priifen. Ausreichend? Falls nicht
Kabelquerschnitt anpassen (nicht benutzte Leitungen parallel schalten) oder
Spannungsriickfihrung (SENSE+ und SENSE-) verwenden.

e Test mit — Tritt der Fehler bei korrekter Konfiguration immer noch auf, Test mit einem
anderen anderen (fehlerfreien) Geber (auch die Anschlussleitung tauschen). Tritt der
Gebern. Fehler dann immer noch auf, liegt ein Defekt im Motorcontroller vor. Reparatur

durch Hersteller erforderlich.

Tab.D.3 Hinweise zu Fehlermeldungen 08-2 ... 08-7

Festo - GDCP-CMMP-M3-C-HP-DE - 1205NH

287




E Begriffe und Abkiirzungen

E Begriffe und Abkiirzungen

Folgende Begriffe und Abkiirzungen werden in dieser Beschreibung verwendet.

Feldbusspezifische Begriffe und Abkiirzungen finden Sie im jeweiligen Kapitel.

Begriff / Abkiirzung Bedeutung

0-Signal Am Ein- oder Ausgang liegen 0 V an (positive Logik, entspricht LOW).

1-Signal Am Ein- oder Ausgang liegen 24 V an (positive Logik, entspricht
HIGH).

Achse Mechanischer Bestandteil eines Antriebs, welche die Antriebskraft

fuir die Bewegung libertragt. Eine Achse ermoglicht den Anbau und
die Fiihrung der Nutzlast und den Anbau eines Referenzschalters.

Achsennullpunkt (AZ)

Bezugspunkt der Software-Endlagen und des Projektnullpunkts PZ.
Der Achsennullpunkt AZ wird durch einen voreingestellten Abstand
(Offset) zum Referenzpunkt REF definiert.

Antrieb

Kompletter Aktuator, bestehend Motor, Encoder und Achse, optional
mit Getriebe, ggf. mit Controller.

Betriebsart

Art der Steuerung oder interner Betriebsmodus des Controllers.
— Art der Steuerung: Satzselektion, Direktauftrag
— Betriebsart des Reglers: Position Profile Mode,
Profile Torque Mode, Profile velocity mode
— vordefinierte Abldufe: Homing Mode...

Controller

Enthalt Leistungselektronik + Regler + Positioniersteuerung, wertet
Sensorsignale aus, berechnet Bewegungen und Krafte und stellt
uber die Leistungselektronik die Spannungsversorgung fiir den Mo-
tor bereit.

Drehzahlregelung
(Profile Velocity mode)

Betriebsart zur Ausfiihrung eines Verfahrsatzes oder eines direkten
Positionierauftrags mit Regelung der Geschwindigkeit bzw. Dreh-
zahl.

E Eingang.

A Ausgang.

EA Ein- und/oder Ausgang.

Encoder Elektrischer Impulsgeber (meist Rotorlagegeber). Der Controller

wertet die erzeugten elektrischen Signale aus und berechnet daraus
die Position und Geschwindigkeit.

Festo Configuration Tool (FCT)

Software mit einheitlicher Projekt- und Datenverwaltung fiir unter-

stiitzte Geratetypen. Die speziellen Belange eines Geratetyps wer-

den durch Plugins mit den notwendigen Beschreibungen und Dialo-
gen unterstitzt.

Festo Handling und Positio-
ning Profil (FHPP)

Einheitliches Feldbus-Datenprofil fiir Positioniersteuerungen von
Festo
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Begriff / Abkiirzung

Bedeutung

Festo Parameter Channel

Parameterzugriff nach dem “Festo Handling und Positioning Profil”

(Profile Torque Mode)

(FPQ) (/0 Messaging, optional zusatzlich 8 Byte E/A)

FHPP Standard Definiert die Ablaufsteuerung nach dem “Festo Handling und Posi-
tioning Profil” (I/O Messaging 8 Byte E/A)

HMI Human Machine Interface (Mensch-Maschine-Schnittstelle MMI)
z.B. Bedienfeld mit LC-Display und Bedientasten.

Kraftbetrieb Betriebsart zur Ausfiihrung eines direkten Positionierauftrags mit

Kraftsteuerung (open loop transmission control) durch Regelung des
Motorstroms.

Lastspannung, Logikspannung

Die Lastspannung versorgt die Leistungselektronik des Controllers
und somit den Motor. Die Logikspannung versorgt die Auswerte- und
Steuerlogik des Controllers.

Positionierbetrieb
(Profile Position mode)

Betriebsart zur Ausfiithrung eines Verfahrsatzes oder eines direkten
Positionierauftrags mit Lageregelung (closed loop position control).

Projektnullpunkt (PZ)
(Project Zero point)

Bezugspunkt fiir alle Positionen in Positionierauftragen. Der Projekt-
nullpunkt PZ bildet die Basis fiir alle absoluten Positionsangaben
(z.B. in der Verfahrsatztabelle oder bei direkter Steuerung tiber
Steuer-Schnittstelle). Der PZ wird durch einen einstellbaren Abstand
(Offset) zum Achsennullpunkt definiert.

Referenzfahrt

Positioniervorgang, bei dem der Referenzpunkt und damit der Ur-
sprung des MaBbezugssystems der Achse festgelegt wird.

Referenzierung
(Homing mode)

Definition des Mafibezugsystems der Achse

Referenzierungsmethode

Methode zur Festlegung der Referenzposition: gegen Festanschlag
(Uberstrom-/Geschwindigkeitsauswertung) oder mit Referenzschal-
ter.

Referenzpunkt (REF)

Bezugspunkt fiir das inkrementale Messsystem. Der Referenzpunkt
definiert eine bekannte Lage bzw. Position innerhalb des Verfahrwe-
ges des Antriebs.

Referenzschalter

Externer Sensor, der zur Ermittlung der Referenzposition dient und
direkt an den Controller angeschlossen wird.

Software-Endlage

Programmierbare Hubbegrenzung (Bezugspunkt= Achsennullpunkt)
— Software-Endlage, positiv:
max. Grenzposition des Hubs in positiver Richtung; darf bei Posi-
tionierungen nicht tiberschritten werden.
— Software-Endlage, negativ:
min. Grenzposition in negativer Richtung; darf bei Positionierun-
gen nicht unterschritten werden.

SPS

Speicherprogrammierbare Steuerung; kurz: Steuerung (auch IPC:
Industrie-PC).
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Begriff / Abkiirzung Bedeutung

Teach-Betrieb Betriebsart zur Einstellung von Positionen durch Anfahren der Ziel-
(Teach mode) position z.B. bei der Erstellung von Verfahrsatzen.

Tipp-Betrieb Manuelles Verfahren in positive oder negative Richtung.

Funktion zur Einstellung von Positionen durch Anfahren der Zielposi-
tion z. B. beim Teachen (Teach mode) von Verfahrsétzen.

Verfahrsatz In der Verfahrsatztabelle definierter Fahrbefehl, bestehend aus
Zielposition, Positioniermodus, Verfahrgeschwindigkeit und -be-
schleunigungen.

Tab. E.1 Begriffs- und Abkiirzungsverzeichnis
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Stichwortverzeichnis
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