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1 Allgemeines zur Dokumentation
Die Dokumentation der Frequenzumrichter ist zur besseren Ubersicht entsprechend den kundenspezi-
fischen Anforderungen strukturiert.

Die vorliegende Anleitung wurde in deutscher Sprache erstellt. Die deutsche Anleitung ist die Original-
anleitung. Andere Sprachversionen sind Ubersetzt.

Quick Start Guide

Die Kurzanleitung ,,Quick Start Guide* beschreibt die grundlegenden Schritte zur mechanischen und
elektrischen Installation des Frequenzumrichters. Die gefuihrte Inbetriebnahme unterstiitzt bei der
Auswahl notwendiger Parameter und der Softwarekonfiguration des Frequenzumrichters.

Betriebsanleitung

Die Betriebsanleitung dokumentiert die vollstandige Funktionalitdt des Frequenzumrichters. Die fir
spezielle Anwendungen notwendigen Parameter zur Anpassung an die Applikation und die umfangrei-
chen Zusatzfunktionen sind detailliert beschrieben.

Zu optionalen Komponenten fir den Frequenzumrichter wird eine eigene Betriebsanleitung geliefert.
Diese erganzt die Betriebsanleitung und die Kurzanleitung ,Quick Start Guide“ fir den Frequenzum-
richter.

Anwendungshandbuch

Das Anwendungshandbuch ergénzt die Dokumentationen zur zielgerichteten Installation und Inbe-
triebnahme des Frequenzumrichters. Informationen zu verschiedenen Themen im Zusammenhang mit
dem Einsatz des Frequenzumrichters werden anwendungsspezifisch beschrieben.

Installationsanleitung

Die Installationsanleitung beschreibt die Installation und Anwendung von Geraten, ergadnzend zur
Kurzanleitung und Betriebsanleitung.
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1.1 Zu diesem Dokument

Die vorliegende Betriebsanleitung des Kommunikationsmoduls CM-EtherCAT erganzt die Betriebsanlei-
tung und die Kurzanleitung ,,Quick Start Guide” fiir die Frequenzumrichter der Geratereihen ACU 201
und ACU 401.

Die Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise zur Montage und Anwendung des EtherCAT®-
Kommunikationsmoduls CM-EtherCAT in seinen bestimmungsgemafien Einsatzmoglichkeiten. lhre
Beachtung hilft, Gefahren zu vermeiden, Reparaturkosten und Ausfallzeiten zu vermindern und die
Zuverlassigkeit sowie die Lebensdauer des Frequenzumrichters zu erhéhen.

Lesen Sie die Betriebsanleitung sorgfaltig und aufmerksam durch.

EtherCAT® ist eingetragenes Warenzeichen und patentierte Technologie,
lizensiert von Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.

/\ WARNUNG

Die Beachtung der Dokumentationen ist notwendig fiir den sicheren Betrieb des Fre-
guenzumrichters. Fir Schaden jeglicher Art die durch Nichtbeachtung der Dokumentati-

onen entstehen tbernimmt die BONFIGLIOLI VECTRON GmbH keine Haftung.

Bei Auftreten besonderer Probleme, die durch die Dokumentationen nicht ausreichend
behandelt sind, wenden Sie sich bitte an den Hersteller.

1.2 Gewahrleistung und Haftung

Die BONFIGLIOLI VECTRON GmbH weist darauf hin, dass der Inhalt dieser Betriebsanleitung nicht Teil
einer friheren oder bestehenden Vereinbarung, Zusage oder eines Rechtsverhéltnisses ist oder dieses
abandern soll. Samtliche Verpflichtungen des Herstellers ergeben sich aus dem jeweiligen Kaufvertrag,
der auch die vollstandige und allein glltige Gewahrleistungsregelung enthalt. Diese vertraglichen Ge-
wahrleistungsbestimmungen werden durch die Ausfiihrung dieser Dokumentation weder erweitert
noch beschrankt.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, Inhalt und Produktangaben sowie Auslassungen in der Be-
triebsanleitung ohne vorherige Bekanntgabe zu korrigieren, bzw. zu andern und Ubernimmt keinerlei
Haftung fir Schaden, Aufwendungen und Verletzungen, die auf vorgenannte Griinde zuriickzufihren
sind.

Zudem schliel3t die BONFIGLIOLI VECTRON GmbH Gewahrleistungs-/Haftungsanspriche bei Perso-
nen- und Sachschaden aus, wenn sie auf eine oder mehrere der folgenden Ursachen zurtckzufiihren
sind:

e nicht bestimmungsgemaRe Verwendung des Frequenzumrichters,

¢ Nichtbeachten der Hinweise, Gebote und Verbote in den Dokumentationen,

e eigenméchtige bauliche Veranderungen des Frequenzumrichters,

¢ mangelhafte Uberwachung von Teilen der Maschine/Anlage, die Verschlei unterliegen,

e nicht sachgemaRe und nicht rechtzeitig durchgefuhrte Instandsetzungsarbeiten an der Maschi-
ne/Anlage,

o Katastrophenfélle durch Fremdeinwirkung und hdhere Gewalt.
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1.3 Verpflichtung
Die Betriebsanleitung ist vor der Inbetriebnahme zu lesen und zu beachten. Jede Person, die mit

e Transport,

e Montagearbeiten,

¢ Installation des Frequenzumrichters und
e Bedienung des Frequenzumrichters

beauftragt ist, muss die Betriebsanleitung, insbesondere die Sicherheitshinweise, gelesen und ver-
standen haben (Dadurch vermeiden Sie Personen- und Sachschaden).

1.4 Urheberrecht
Im Sinne des Gesetzes gegen unlauteren Wettbewerb ist diese Betriebsanleitung eine Urkunde. Das
Urheberrecht davon verbleibt der

BONFIGLIOLI VECTRON GmbH
Europark Fichtenhain B6
47807 Krefeld

Deutschland

Diese Betriebsanleitung ist fiir den Betreiber des Frequenzumrichters und dessen Personal bestimmt.
Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten (in Papierform und elektronisch), soweit nicht ausdriicklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verstoRen gegen das Urheberrechtsgesetz vom 9. Sept. 1965, das Gesetz gegen
den unlauteren Wettbewerb und das Birgerliche Gesetzbuch und verpflichten zu Schadensersatz. Alle
Rechte fur den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster- oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

1.5 Aufbewahrung

Die Dokumentationen sind ein wesentlicher Bestandteil des Frequenzumrichters. Sie sind so aufzube-
wahren, dass sie dem Bedienpersonal jederzeit frei zuganglich sind. Sie missen im Fall eines Weiter-
verkaufs des Frequenzumrichters mitgegeben werden.

10 CM-EtherCAT 07/13
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2 Grundlegende Sicherheits- und Anwenderhinweise

Im Kapitel "Grundlegende Sicherheits- und Anwenderhinweise" sind generelle Sicherheitshinweise fir
den Betreiber sowie das Bedienpersonal aufgefihrt. Am Anfang einiger Hauptkapitel sind Sicherheits-
hinweise gesammelt aufgefthrt, die fir alle durchzufiihrenden Arbeiten in dem jeweiligen Kapitel gel-
ten. Vor jedem sicherheitsrelevanten Arbeitsschritt sind zudem speziell auf den Arbeitsschritt zuge-
schnittene Sicherheitshinweise eingefligt.

2.1  Begriffserklarung

In den Dokumentationen werden flr verschiedene Tatigkeiten bestimmte Personengruppen mit ent-
sprechenden Qualifikationen gefordert.

Die Personengruppen mit entsprechend vorgeschriebenen Qualifikationen sind wie folgt definiert.
Betreiber

Als Betreiber (Unternehmer/Unternehmen) gilt, wer den Frequenzumrichter betreibt und bestim-
mungsgemal einsetzt oder durch geeignete und unterwiesene Personen bedienen lasst.

Bedienpersonal

Als Bedienpersonal gilt, wer vom Betreiber des Frequenzumrichters unterwiesen, geschult und mit der
Bedienung des Frequenzumrichters beauftragt ist.

Fachpersonal

Als Fachpersonal gilt, wer vom Betreiber des Frequenzumrichters mit speziellen Aufgaben wie Aufstel-
lung, Wartung und Pflege/Instandhaltung und Stdrungsbehebung beauftragt ist. Fachpersonal muss
durch Ausbildung oder Kenntnisse geeignet sein, Fehler zu erkennen und Funktionen zu beurteilen.

Elektrofachkraft

Als Elektrofachkraft gilt, wer aufgrund seiner fachlichen Ausbildung Kenntnisse und Erfahrungen an
elektrischen Anlagen besitzt. Zudem muss die Elektrofachkraft (iber Kenntnisse der einschlagigen gil-
tigen Normen und Vorschriften verfuigen, die ihr Ubertragenen Arbeiten beurteilen und mdgliche Ge-
fahren erkennen und abwenden kdnnen.

Unterwiesene Person

Als unterwiesene Person gilt, wer Uber die ihr Ubertragenen Aufgaben und die méglichen Gefahren bei
unsachgemalem Verhalten unterrichtet und angelernt wurde. Zudem muss die unterwiesene Person
Uber die notwendigen Schutzeinrichtungen, SchutzmalRnahmen, einschlagigen Bestimmungen, Unfall-
verhitungsvorschriften sowie Betriebsverhéaltnisse belehrt und ihre Befdhigung nachgewiesen werden.

Sachkundiger

Als Sachkundiger gilt, wer aufgrund seiner fachlichen Ausbildung und Erfahrung ausreichende Kennt-
nisse in Bezug auf Frequenzumrichter besitzt. Er muss mit den einschlagigen staatlichen Arbeits-
schutzvorschriften, Unfallverhiitungsvorschriften, Richtlinien und allgemein anerkannten Regeln der
Technik vertraut sein, um den arbeitssicheren Zustand des Frequenzumrichters beurteilen zu kénnen.

07/13 CM-EtherCAT 11
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2.2 Bestimmungsgemale Verwendung

Der Frequenzumrichter ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen
Regeln gebaut.

Die Frequenzumrichter sind elektrische Antriebskomponenten, die zum Einbau in industrielle Anlagen
oder Maschinen bestimmt sind. Die Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemafiien Be-
triebs ist solange untersagt, bis festgestellt wurde, dass die Maschine den Bestimmungen der EG-
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG und DIN EN 60204-1 entspricht.

Die Frequenzumrichter erfullen die Anforderungen der Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG und
entsprechen der Norm DIN EN 61800-5-1. Die CE-Kennzeichnung erfolgt basierend auf diesen Nor-
men. Die Verantwortung fur die Einhaltung der EMV-Richtlinie 2004/108/EG liegt beim Betreiber. Fre-
quenzumrichter sind eingeschrankt erhaltlich und als Komponenten ausschlieflich zur gewerblichen
Verwendung im Sinne der Norm DIN EN 61000-3-2 bestimmt.

Am Frequenzumrichter dirfen keine kapazitiven Lasten angeschlossen werden.

Die technischen Daten und die Angaben zu Anschluss- und Umgebungsbedingungen mussen dem
Typenschild und den Dokumentationen entnommen und unbedingt eingehalten werden.

2.3 Missbrauchliche Verwendung

Eine andere als unter "BestimmungsgemaRe Verwendung" oder dartiber hinaus gehende Benutzung
ist aus Sicherheitsgriinden nicht zul&ssig und gilt als missbrauchliche Verwendung.

Nicht gestattet ist beispielsweise der Betrieb der Maschine/Anlage
e durch nicht unterwiesenes Personal,

¢ in fehlerhaftem Zustand,

e ohne Schutzverkleidung (beispielsweise Abdeckungen),

e ohne oder mit abgeschalteten Sicherheitseinrichtungen.

Fur alle Schaden aus missbrauchlicher Verwendung haftet der Hersteller nicht. Das Risiko tragt allein
der Betreiber.

231 Explosionsschutz

Der Frequenzumrichter ist in der Schutzklasse IP 20 ausgefiihrt. Der Einsatz in explosionsgefahrdeter
Atmosphare ist somit nicht gestattet.

12 CM-EtherCAT 07/13
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2.4  Restgefahren

Restgefahren sind besondere Gefahrdungen beim Umgang mit dem Frequenzumrichter, die sich trotz
sicherheitsgerechter Konstruktion nicht beseitigen lassen. Restgefahren sind nicht offensichtlich er-
kennbar und kénnen Quelle einer mdglichen Verletzung oder Gesundheitsgefahrdung sein.

Typische Restgeféhrdungen sind beispielsweise:
Elektrische Gefahrdung

Gefahr durch Kontakt mit spannungsfuhrenden Bauteilen aufgrund eines Defekts, getffneter Abde-
ckungen und Verkleidungen sowie nicht fachgerechtem Arbeiten an der elektrischen Anlage.

Gefahr durch Kontakt mit spannungsfihrenden Bauteilen innerhalb des Frequenzumrichters, weil vom
Betreiber keine externe Freischalteinrichtung verbaut wurde.

Elektrostatische Aufladung
Gefahr der elektrostatischen Entladung durch Berlihren elektronischer Bauelemente.
Thermische Gefahrdungen

Unfallgefahr durch heile Oberflachen der Maschine/Anlage, wie beispielsweise Kihlkdrper, Transfor-
mator, Sicherung oder Sinusfilter.

Aufgeladene Kondensatoren im Zwischenkreis
Der Zwischenkreis kann bis zu 3 Minuten nach Ausschalten noch gefahrliche Spannungen fiihren.

Gefahrdung durch herabfallende und/oder umfallende Geréate beispielsweise beim Trans-
port

Der Schwerpunkt liegt nicht in der Mitte der Schaltschrankmodule.

2.5 Sicherheits- und Warnschilder am Frequenzumrichter
e Beachten Sie alle Sicherheits- und Gefahrenhinweise am Frequenzumrichter.
e Sicherheits- und Gefahrenhinweise am Frequenzumrichter dirfen nicht entfernt werden.

07/13 CM-EtherCAT 13
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2.6  Warnhinweise und Symbole in der Betriebsanleitung

2.6.1 Gefahrdungsklassen

In der Betriebsanleitung werden folgende Benennungen bzw. Zeichen fiir besonders wichtige Anga-
ben benutzt:

' Kennzeichnung einer unmittelbaren Gefahrdung mit hohem Risiko, die Tod oder schwe-
. re Koérperverletzung zur Folge hat, wenn sie nicht vermieden wird.

' Kennzeichnung einer mdglichen Gefahrdung mit mittlerem Risiko, die Tod oder schwe-
. re Korperverletzung zur Folge haben kann, wenn sie nicht vermieden wird.

/\ VORSICHT

' Kennzeichnung einer Gefahrdung mit geringem Risiko, die leichte oder mittlere Kor-
N perverletzung zur Folge haben kénnte, wenn sie nicht vermieden wird.

HINWEIS

Kennzeichnung einer Geféahrdung die Sachschaden zur Folge haben kénnte, wenn sie
nicht vermieden wird.

2.6.2 Gefahrenzeichen

Symbol Bedeutung Symbol Bedeutung
Allgemeiner Gefahrenhinweis

Schwebende Last

/f\ Elektrische Spannung /f\ HeilRe Oberflachen

2.6.3 Verbotszeichen

Symbol Bedeutung

Nicht schalten; es ist verboten die
Maschine/Anlage, die Baugruppe ein-
zuschalten

14 CM-EtherCAT 07/13
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2.6.4 Personliche Schutzausristung
Symbol Bedeutung
Korperschutz tragen
2.6.5 Recycling
Symbol Bedeutung
@ Recycling, zur Abfallvermeidung alle
%@ Stoffe der Wiederverwendung zufih-
ren
2.6.6 Erdungszeichen
Symbol Bedeutung

®

Erdungsanschluss

2.6.7

EGB-Zeichen

Symbol

Bedeutung

>

EGB: Elektrostatisch geféahrdete Bau-
elemente und Baugruppen

2.6.8

Informationszeichen

Symbol

Bedeutung

=

Tipps und Hinweise, die den Umgang
mit dem Frequenzumrichter erleich-
tern

07/13
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2.7 Anzuwendende Richtlinien und Vorschriften fur den Betreiber
Beachten Sie als Betreiber folgende Richtlinien und Vorschriften:

e Machen Sie lhrem Personal die jeweils geltenden, auf den Arbeitsplatz bezogenen Unfallverhi-
tungsvorschriften sowie andere national geltende Vorschriften zuganglich.

e Stellen Sie vor der Benutzung des Frequenzumrichters durch eine autorisierte Person sicher, dass
die bestimmungsgemaRe Verwendung eingehalten wird und alle Sicherheitsbestimmungen beach-
tet werden.

e Beachten Sie zusatzlich die jeweiligen in nationales Recht umgesetzten Gesetze, Verordnungen
und Richtlinien des Landes in dem der Frequenzumrichter eingesetzt wird.

Eventuell notwendige zusatzliche Richtlinien und Vorschriften sind vom Betreiber der Maschine/Anlage
entsprechend der Betriebsumgebung festzulegen.

2.8 Gesamtanlagendokumentation des Betreibers

e Erstellen Sie zusatzlich zur Betriebsanleitung eine separate interne Betriebsanweisung fir den
Frequenzumrichter. Binden Sie die Betriebsanleitung des Frequenzumrichters in die Betriebsanlei-
tung der Gesamtanlage ein.

2.9 Pflichten des Betreibers/Bedienpersonals

2.9.1 Personalauswahl und -qualifikation

e Samtliche Arbeiten am Frequenzumrichter duirfen nur von Fachpersonal durchgefiihrt werden. Das
Personal darf nicht unter Drogen- oder Medikamenteneinfluss stehen. Beachten Sie das gesetzlich
zulassige Mindestalter. Legen Sie die Zustandigkeiten des Personals fur alle Arbeiten an dem Fre-
guenzumrichter klar fest.

e Arbeiten an den elektrischen Bauteilen diirfen nur durch eine Elektrofachkraft geméaR den elektro-
technischen Regeln erfolgen.

e Das Bedienpersonal muss entsprechend der durchzufiihrenden Tétigkeiten geschult werden.

2.9.2 Allgemeine Arbeitssicherheit

e Beachten Sie allgemeingliltige, gesetzliche und sonstige verbindliche Regelungen zur Unfallverhi-
tung und zum Umweltschutz und weisen Sie ergénzend zur Betriebsanleitung der Maschine/Anlage
auf diese hin.

Derartige Pflichten kénnen auch beispielsweise den Umgang mit gefahrlichen Medien und Stoffen
oder das Zurverfigungstellen/Tragen personlicher Schutzausrustungen betreffen.

e Ergéanzen Sie die Betriebsanleitung um Anweisungen einschlieBlich Aufsichts- und Meldepflichten
zur Beriicksichtigung betrieblicher Besonderheiten, beispielsweise hinsichtlich Arbeitsorganisation,
Arbeitsablaufen und eingesetztem Personal.

e Nehmen Sie keine Veranderungen, An- und Umbauten ohne Genehmigung des Herstellers an dem
Frequenzumrichter vor.

e Betreiben Sie den Frequenzumrichter nur unter Einhaltung aller durch den Hersteller gegebenen
Anschluss- und Einstellwerte.

o Stellen Sie ordnungsgeméalie Werkzeuge zur Verfligung, die fur die Durchfiihrung aller Arbeiten an
dem Frequenzumrichter erforderlich sind.
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2.10 Organisatorische MalBnahmen

2.10.1 Allgemeines

e Schulen Sie als Betreiber Ihr Personal in Bezug auf den Umgang und die Gefahren des Frequen-
zumrichters und der Maschine/Anlage.

e Die Verwendung einzelner Bauteile oder Komponenten des Frequenzumrichters in anderen Ma-
schinen-/Anlagenteilen des Betreibers ist verboten.

e Optionale Komponenten fir den Frequenzumrichter sind entsprechend ihrer bestimmungsgema-
Ren Verwendung und unter Beachtung der entsprechenden Dokumentationen einzusetzen.

2.10.2 Betrieb mit Fremdprodukten
e Bitte beachten Sie, dass die BONFIGLIOLI VECTRON GmbH keine Verantwortung fur die Kompati-
bilitat zu Fremdprodukten (beispielsweise Motoren, Kabel oder Filter) Gbernimmt.

e Um die beste Systemkompatibilitdét zu ermdglichen, bietet die BONFIGLIOLI VECTRON GmbH
Komponenten an, die die Inbetriebnahme vereinfachen und die beste Abstimmung der Maschinen-
/Anlagenteile im Betrieb bieten.

e Die Verwendung des Frequenzumrichters mit Fremdprodukten erfolgt auf eigenes Risiko.

2.10.3 Transport und Lagerung
e Fihren Sie den Transport und die Lagerung sachgemag in der Originalverpackung durch.

e Nur in trockenen, staub- und néssegeschiutzten Raumen, mit geringen Temperaturschwankungen
lagern. Die Bedingungen nach DIN EN 60721-3-1 fur die Lagerung, DIN EN 60721-3-2 fiir den
Transport und die Kennzeichnung auf der Verpackung beachten.

e Die Lagerdauer, ohne Anschluss an die zuldssige Nennspannung, darf ein Jahr nicht Gberschrei-
ten.

2.10.4 Handhabung und Aufstellung
e Nehmen Sie keine beschadigten oder zerstérten Komponenten in Betrieb.

e Vermeiden Sie mechanische Uberlastungen des Frequenzumrichters. Verbiegen Sie keine Bauele-
mente und andern Sie niemals die Isolationsabstande.

e Berihren Sie keine elektronischen Bauelemente und Kontakte. Der Frequenzumrichter enthalt
elektrostatisch gefahrdete Komponenten, die durch unsachgemalie Handhabung beschadigt wer-
den kénnen. Bei Betrieb von beschadigten oder zerstdrten Komponenten ist die Sicherheit der Ma-
schine/Anlage und die Einhaltung angewandter Normen nicht mehr gewahrleistet.

e Stellen Sie den Frequenzumrichter nur in einer geeigneten Betriebsumgebung auf. Der Frequen-
zumrichter ist ausschlieflich fur die Aufstellung in industrieller Umgebung vorgesehen.

e Das Entfernen von Plomben am Gehause kann die Anspriiche auf Gewéhrleistung beeintrachtigen.

2.10.5 Elektrischer Anschluss
e Beachten Sie die funf Sicherheitsregeln.

e Berlhren Sie niemals spannungsfiihrende Anschlisse. Der Zwischenkreis kann bis zu 3 Minuten
nach Ausschalten noch gefahrliche Spannungen fiihren.

e Beachten Sie bei allen Tatigkeiten am Frequenzumrichter die jeweils geltenden nationalen und
internationalen Vorschriften/Gesetze fiir Arbeiten an elektrischen Ausriistungen/Anlagen des Lan-
des in dem der Frequenzumrichter eingesetzt wird.

e Die an den Frequenzumrichter angeschlossenen Leitungen dirfen, ohne vorherige schaltungs-
technische MalRnahmen, keiner Isolationsprifung mit hoher Prifspannung ausgesetzt werden.

e Schliel3en Sie den Frequenzumrichter nur an dafiir geeignete Versorgungsnetze an.

07/13 CM-EtherCAT 17
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2.10.5.1 Die funf Sicherheitsregeln
Beachten Sie bei allen Arbeiten an elektrischen Anlagen die funf Sicherheitsregeln:

1.
2
3.
4.
5
2

Freischalten

Gegen Wiedereinschalten sichern

Spannungsfreiheit feststellen

Erden und Kurzschliel3en

Benachbarte, unter Spannung stehende Teile abdecken oder abschranken

.10.6 Sicherer Betrieb

Beachten Sie beim Betrieb des Frequenzumrichters die jeweils geltenden nationalen und internati-
onalen Vorschriften/Gesetzte fur Arbeiten an elektrischen Ausriistungen/Anlagen.

Montieren Sie vor der Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgeméalien Betriebs alle
Abdeckungen und tberprifen Sie die Klemmen. Kontrollieren Sie die zusatzlichen Uberwachungs-
und Schutzeinrichtungen gemal den jeweils glltigen nationalen und internationalen Sicherheits-
bestimmungen.

Offnen Sie wahrend des Betriebs niemals die Maschine/Anlage
Wahrend des Betriebes diirfen keine Anschliisse vorgenommen werden.

Die Maschine/Anlage fuhrt wahrend des Betriebs hohe Spannungen, enthalt rotierende Teile (LUf-
ter) und besitzt heiBe Oberflachen. Bei unzulassigem Entfernen von Abdeckungen, bei unsachge-
mafem Einsatz, bei falscher Installation oder Bedienung, besteht die Gefahr von schweren Perso-
nen- oder Sachschéaden.

Auch einige Zeit nach dem Ausschalten der Maschine/Anlage kénnen Bauteile, beispielsweise
Kuhlkorper oder der Bremswiderstand, eine hohe Temperatur besitzen. Beriihren Sie keine Ober-
flachen direkt nach dem Ausschalten. Gegebenenfalls Schutzhandschuhe tragen.

Der Frequenzumrichter kann auch nach dem Ausschalten noch gefahrliche Spannungen fithren
bis der Kondensator im Zwischenkreis entladen ist. Warten Sie mindestens 3 Minuten nach dem
Ausschalten bevor Sie mit elektrischen oder mechanischen Arbeiten am Frequenzumrichter begin-
nen. Auch nach Beachtung dieser Wartezeit muss vor dem Beginn von Arbeiten entsprechend der
Sicherheitsregeln die Spannungsfreiheit festgestellt werden.

Zur Vermeidung von Unféllen oder Schaden durfen nur qualifiziertes Fachpersonal sowie Elektro-
fachkrafte Arbeiten wie Installation, Inbetriebnahme und Einstellung ausfihren.

Trennen Sie den Frequenzumrichter bei Schaden an Anschliissen, Kabeln oder ahnlichem sofort
von der Netzversorgung.

Personen, die nicht mit dem Betrieb von Frequenzumrichtern vertraut sind, darf der Zugang zum
Frequenzumrichter nicht ermdglicht werden. Umgehen Sie keine Schutzeinrichtungen oder setzen
Sie diese nicht aul3er Betrieb.

Der Frequenzumrichter darf alle 60 s an das Netz geschaltet werden. Beriicksichtigen Sie dies
beim Tippbetrieb eines Netzschitzes. Fir die Inbetriebnahme oder nach Not-Aus ist einmaliges di-
rektes Wiedereinschalten zuléssig.

Nach einem Ausfall und Wiederanliegen der Versorgungsspannung kann es zum plétzlichen Wie-
deranlaufen des Motors kommen, wenn die Autostartfunktion aktiviert ist.

Ist eine Geféhrdung von Personen mdglich, muss eine externe Schaltung installiert werden, die
ein Wiederanlaufen verhindert.

Vor der Inbetriebnahme und Aufnahme des bestimmungsgemaRen Betriebs alle Abdeckungen
anbringen und die Klemmen (berprifen. Zuséatzliche Uberwachungs- und Schutzeinrichtungen
geman DIN EN 60204 und den jeweils gultigen Sicherheitsbestimmungen kontrollieren (beispiels-
weise Gesetz Uber technische Arbeitsmittel oder Unfallverhitungsvorschriften).

18
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2.10.7 Wartung und Pflege/Stoérungsbehebung

Fuhren Sie eine Sichtprifung am Frequenzumrichter bei den vorgeschriebenen Wartungsarbeiten
und Priftermine an der Maschine/Anlage durch.

Halten Sie die fur die Maschine/Anlage vorgeschriebenen Wartungsarbeiten und Priiftermine ein-
schlieflich Angaben zum Austausch von Teilen/Teilausriistungen ein.

Arbeiten an den elektrischen Bauteilen durfen nur durch eine Elektrofachkraft geman den elektro-
technischen Regeln erfolgen. Verwenden Sie nur Originalersatzteile.

Unbefugtes Offnen und unsachgeméRe Eingriffe in die Maschine/Anlage kénnen zu Korperverlet-
zung bzw. Sachschaden filhren. Reparaturen der Frequenzumrichter dirfen nur vom Hersteller
bzw. von ihm autorisierten Personen vorgenommen werden. Schutzeinrichtungen regelmafig
Uberprifen.

Fuhren Sie Wartungsarbeiten nur durch, wenn die Maschine/Anlage von der Netzspannung ge-
trennt und gegen Wiedereinschalten gesichert ist. Beachten Sie die fUnf Sicherheitsregeln.

2.10.8 Endgultige AuRerbetriebnahme
Sofern keine Riicknahme- oder Entsorgungsvereinbarung getroffen wurde, fihren Sie die zerlegten
Bauteile des Frequenzumrichters der Wiederverwendung zu:

Metallische Materialreste verschrotten
Kunststoffelemente zum Recycling geben
Ubrige Komponenten nach Materialbeschaffenheit sortiert entsorgen

Elektroschrott, Elektronikkomponenten, Schmier- und andere Hilfsstoffe unterliegen der
Sondermiillbehandlung und dirfen nur von zugelassenen Fachbetrieben entsorgt wer-
den.

Nationale Entsorgungsbestimmungen sind im Hinblick auf die umweltgerechte Ent-
sorgung des Frequenzumrichters unbedingt zu beachten. Nahere Auskinfte gibt die
entsprechende Kommunalbehdrde.
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3 Einleitung

= =

Das vorliegende Dokument beschreibt die Mdoglichkeiten und die Eigenschaften der
EtherCAT®-Kommunikation fiir die Frequenzumrichter der Geratereihe ACU.

Die EtherCAT®-Kommunikation (wie in dieser Anleitung beschrieben) erfordert die
Softwareversion 5.3.0 oder hoher.

Der Modus ,,Cyclic Synchronous Positioning” und der Modus ,,Cyclic Synchronous Ve-
locity* wird mit Software Version 5.4.0 oder héher unterstitzt.

Bitte beachten Sie Kapitel 16.6 ,,Objektunterstiitzung in den Software-Versionen und
XML-Dateien“ fur Informationen zu den unterstitzten Objekten und den bendétigten
XML-Dateien.

Diese Anleitung ist nicht als Grundlageninformation zu EtherCAT® zu verstehen. Sie
setzt grundlegende Kenntnisse der Methoden und Wirkungsweisen von EtherCAT® auf
Seiten des Anwenders voraus.

In einigen Kapiteln sind Einstell- und Anzeigemdglichkeiten alternativ zur Bedienein-
heit KP500 mit Hilfe der Bediensoftware VPlus beschrieben. Der Betrieb eines PCs mit
der Bediensoftware VPlus erfordert einen optionalen Schnittstellenadapter KP232 oder
EoE-Module in der SPS fiur eine direkte Ethernet-Verbindung von PC/VPlus zum Fre-
quenzumrichter.

Inv1l
Inv 2
PLC o
Inv3
EoE Hll<¢|——>
EtherCAT®
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Vectron

In diesem Dokument werden die Hardwareanschaltung, relevante Parameter und die
verfligbaren Objekte dargestellt.

Die verfligbaren Objekte sind unterteilt nach:

Communication objects (0x1nnn)
Manufacturer objects (0x2nnn)
Standardized objects (0x6nnn)

Die Funktionen bzw. Objekte sind in dieser Anleitung soweit wie notwendig beschrie-
ben. Fur weiterfuhrende Informationen sei hier auf die Standards der EtherCAT Tech-
nology Group (ETG) verwiesen.

Die Standards, auf die Bezug genommen wird, sind erhaltlich bei:

= =

EtherCAT Technology Group
Headquarters

Ostendstr. 196
90482 Nurnberg, Deutschland

E-Mail: info@ethercat.org Tel.: +49 (911) 54056 - 20
Web: www.ethercat.org Fax: +49 (911) 540 56 - 29

HINWEIS

Mit Hilfe des CM-EtherCAT-Kommunikationsmoduls ist es mdglich, von
einer Steuerung aus auf ALLE Parameter des Frequenzumrichters zu-
zugreifen. Die Kontrolle des Zugriffs Uber die Bedienebene wie bei der
Handbedieneinheit KP500 oder der PC-Bediensoftware VPlus existiert
hierbei nicht. Eine Verdnderung von Parametern, deren Bedeutung dem
Anwender nicht bekannt ist, kann zu ungewollten Bewegungsablaufen
mit Sach- und/oder Personenschaden und zur Funktionsunfahigkeit des
Frequenzumrichters fuhren.

HINWEIS

Sollen Werte zyklisch geschrieben werden, missen die Hinweise im
Kapitel 12.3.1 ,Handhabung der Datensatze/zyklisches Schreiben“ be-
achtet werden.

Fur den Betrieb mit einer Steuerung ist eine XML-Datei notwendig. Sie
finden diese XML-Datei bei den Dokumentationen der Produkt CD.

Hexadezimale Werte werden im Folgenden mit einem vorangestellten
,0x* markiert.

07/13

CM-EtherCAT 21


mailto:info@ethercat.org

(% Bonfiglioli

3.1 Unterstutzte Konfigurationen

ACTIVE Cube Frequenzumrichter untersttitzt verschiedene Steuerungsarten und Sollwertvorgaben:

e Standard (ohne Positionierfunktionen)
e Positionierung Uiber Kontakte (oder Remote-Kontakte)
e Positionierung Gber Motion Control Interface (MCI) Gber Feldbus

Eine Konfiguration mit Positioniersteuerung ist gewahlt, wenn Parameter Konfiguration 30 = x40
(beispielsweise 240) eingestellt ist. Flr die Nutzung des vollen Funktionsumfangs des Motion Control
Interfaces muss zuséatzlich Parameter Local/Remote 412 = ,1-Steuerung Uber Statemachine® gesetzt
sein.

Das Betriebsverhalten des Frequenzumrichters unter Beachtung von controlword/statusword und mo-
des of operation/modes of operation disp/ay ist in den Konfigurationsgruppen unterschiedlich.

Standard:
Notwendige Einstellungen: Konfiguration 30 = x40
Local/Remote 412 = (Remote-) Kontakte
= Die Steuerung (Start, Stop, Frequenzumschaltung, etc.) erfolgt typischerweise tber
o Digitalkontakte.
0 Remote-Kontakte tber Feldbus.
= Sollwerte ergeben sich Uber die ausgewéhlte Konfiguration. Typisch sind:
o0 Drehzahlsollwert/Frequenzsollwert:
*= Analogeingang.
= Festwerte aus Parametern.
= 0x6042 target velocity (Zielgeschwindigkeit).
0 Prozent-Sollwert fiir Technologieregler oder Drehmomentregelung
= Analogeingang.
= Festwerte aus Parametern.

Siehe Kapitel 14.3 ,Konfigurationen ohne Positioniersteuerungen* fiir eine Steuerung ohne Positionier-
funktionen.

Positionierung Uber Kontakte (oder Remote-Kontakte):
Notwendige Einstellungen: Konfiguration 30 = x40
Local/Remote 412 = (Remote-) Kontakte
= Die Steuerung (Start, Stop, Zielpositionsumschaltung, etc.) erfolgt typischerweise tber
o Digitalkontakte.
0 Remote-Kontakte tber Feldbus.
= Sollwerte ergeben sich Uber die ausgewahlte Konfiguration. Typisch sind:
0 Referenz-Drehzahl/Referenz-Frequenz.
0 Referenz-Zielposition.

Bitte beachten Sie auch das Anwendungshandbuch ,,Positionierung*.

MCI (Motion Control Interface — Positionierung tber Feldbus):
Notwendige Einstellungen: Konfiguration 30 = x40
Local/Remote 412 = 1 — Statemachine

= Die Steuerung (Start, Stop, Moduswechsel, etc.) erfolgt tber 0x6040 Control word (Steuerwort).
= Sollwerte ergeben sich Uber den ausgewéahlten 0x6060 modes of operation.
Typisch sind:

o0 Drehzahlsollwert Uber 0x6042 target velocity (Zielgeschwindigkeit).

0 Zielposition Uber Ox607A target position.

Die Verwendung des Motion Control Interface ist in dieser Anleitung in Kapitel 14.4 beschrieben.
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3.2

Initialisierungszeit

Beim Einschalten des Frequenzumrichters muss neben dem Frequenzumrichter auch das Kommunika-
tionsmodul initialisiert werden. Die Initialisierung kann bis zu 20 Sekunden dauern.

Warten Sie die Initialisierungsphase ab, bevor Sie mit der Kommunikation beginnen
(RUN-LED).

4 Erste Inbetriebnahme

Fur die erste Inbetriebnahme sollten Sie sich mit folgenden Schritten und den be-

schriebenen Funktionen vertraut machen:

Installation des Moduls

Auswahl der Geréate-Steuerung Local/Remote 412
Inbetriebnahme der Gerate-Funktionen Uber die SPS

(0]

(0]

PDO Mapping

Fehlerreaktion

Vorgabe Sollwert:
Drehzahlsollwert in drehzahlgeregelter Kon-Kapitel

(0]

Diagnose:

Fehlerreset

figuration x10, x11, x15, x16, x30, x60
o0 Sollwert in Positions-Konfiguration x40

Velocity Mode

Profile Velocity Mode
Profile Position Mode

Homing Mode

Interpolated Position Mode

Cyclic Synchronous Position Mode
Cyclic Synchronous Velocity Mode
Table Travel record Mode

Move Away from Limit Switch

Modus-Wechsel

Kapitel
Kapitel

Kapitel
Kapitel

Kapitel

Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel
Kapitel

5.1
14

12.2.9,
12.2.10
10,
12.5.1
16.4,
11.9

14.3

13 und 14.4
14.4.1
14.4.2
14.4.3
14.4.5
14.4.4
14.4.6
14.4.7
14.4.8
14.4.9
12.5.12
15,16
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CM-EtherCAT

23



(&% Bonfiglioli

5 Montage/Demontage des Kommunikationsmoduls

51 Montage
Das CM-EtherCAT-Kommunikationsmodul wird fur die Montage vormontiert in einem
Gehause geliefert. Zusétzlich ist fur die PE-Anbindung (Schirmung) eine PE-Feder bei-
gelegt.

/\ VORSICHT

Gefahr der Zerstdrung des Frequenzumrichters und/oder des Kommunika-
tionsmoduls

e Vor der Montage des Kommunikationsmoduls muss der Frequenzumrichter
spannungsfrei geschaltet werden. Eine Montage unter Spannung ist nicht
zulassig.

e Die auf der Rickseite sichtbare Leiterkarte darf nicht beriihrt werden, da
Bauteile beschadigt werden kdnnen.

Arbeitsschritte:

e Frequenzumrichter spannungsfrei schalten und gegen Wiedereinschalten si-
chern!

e Entfernen Sie die Abdeckungen (1) und (2) des Frequenzumrichters. Steck-
platz B (4) fur das Kommunikationsmodul wird zugéanglich.

Steckplatz B @
=002 1
\ RES e

Steckplatz A

\

N
EXC

. i

/7 \=

Montieren Sie die mitgelieferte PE-Feder (5) mit Hilfe der im Geréat vorhandenen

M4-Schraube (6). Die Feder muss dabei mittig ausgerichtet sein.

e Stecken Sie das Kommunikationsmodul auf Steckplatz B (4) bis dieses hdrbar
einrastet.

e Verschrauben Sie das Kommunikationsmodul und die PE-Feder (5) mit der am

Modul vorhandenen M2-Schraube.

5

5"
Y @\ 6

57 (M4)

LA

Brechen Sie in der oberen Abdeckung (1) den vorgestanzten Durchbruch (3) fur
den Stecker X310 (8) aus.
e Montieren Sie die beiden Abdeckungen (1) und (2).

24 CM-EtherCAT 07/13



() Bonfiglioli

52

Demontage

Den Frequenzumrichter spannungsfrei schalten und gegen Wiedereinschalten
sichern!
Entfernen Sie die Abdeckungen (1) und (2) des Frequenzumrichters.

Ldsen Sie die M2-Schraube am Kommunikationsmodul.

Ziehen Sie das Kommunikationsmodul vom Steckplatz B (4), indem Sie zuerst

rechts und dann links die Rasthaken (9) des Moduls mit einem kleinen Schrau-

bendreher aus dem Gehé&use des Frequenzumrichters entriegeln.

Die Rasthaken (9) befinden sich an der Stelle, wo die Rasthaken (10) fir die

obere Abdeckung (1) aus dem Gehé&use des Frequenzumrichters ragen.

e Fihren Sie dazu den Schraubendreher vorsichtig in den Spalt zwischen Mo-
dulgeh&use und Frequenzumrichter und driicken Sie den Rasthaken in Pfeil-
richtung (<®) nach innen. Wenn die rechte Seite entriegelt ist, ziehen Sie
das Modul rechts etwas aus seiner Halterung und halten es fest.

e Halten Sie das Modul rechts fest, wahrend Sie den Rasthaken auf der linken
Seite auf gleiche Weise entriegeln (=).

e Ziehen Sie das Modul vorsichtig von seinem Steckplatz indem Sie abwech-
selnd an der rechten und an der linken Seite ziehen.

Demontieren Sie die PE-Feder (5).

Montieren Sie die beiden Abdeckungen (1) und (2).

07/13
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6 Steckerbelegung

Das CM-EtherCAT-Modul wird Uber Standard Ethernet-Kabel mit RJ45-Steckern mit
der SPS und/oder anderen Geraten verbunden.

_________ RUN-LED
RUN o~
-
ouT|
—l I | .
—1--—" RJ45 Anschlisse
IN| || Aktivitat
--- Verbindung
Ethernet-Standard: IEEE 802.3, 100Base-TX (schnelles Ethernet)
Kabeltyp: S/FTP (Leitung mit Geflechtschirm, (ISO/IEC 11801 oder EN

50173, CAT5e direkt oder gekreuzt)

Verbindungen von der SPS werden an ,,IN“ angeschlossen.
Verbindungen zum nachsten Gerat werden an ,,OUT" angeschlossen.

SPS Frequenz- Frequenz- Frequenz-
umrichter umrichter umrichter
[
out[] out[] out[]
IN D IN D IN D
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7 RUN-LED

Die griine RUN-LED zeigt den aktuellen Status des CM-EtherCAT an.

Aus Initialisierung
Blinken Betriebsbereit
Einmalig Leuchten Safe-Operational
An Betrieb

8 Leitungslangen

Die Leitungsléange ist durch die Ethernet-Spezifikationen beschréankt und darf eine
Lange von 100 Metern nicht Gberschreiten.

9 Einstellung Knotenadresse

Eine Einstellung der Knotenadresse ist nicht erforderlich. Der EtherCAT®-Master setzt
beim Einschalten fir jedes Gerét eine eindeutige singuléare 16 Bit-Adresse.

10 Betriebsverhalten bei Ausfall Busverbindung

Das Betriebsverhalten bei Ausfall des EtherCAT®-Systems ist parametrierbar. Das ge-
wiinschte Verhalten kann mit dem Parameter Bus Stoerverhalten 388 eingestellt wer-

den.

0 - keine Reaktion

Betriebspunkt wird beibehalten

1 - Stoerung

Sofortiger Wechsel zum Status ,,Stérung“. Werksein-
stellung.

2 - Abschalten

Steuerbefehl ,Spannung sperren“ und Wechsel zum
Status ,Einschalten gesperrt”.

3 -Schnellhalt

Steuerbefehl ,,Schnellhalt“ und Wechsel zum Status
4Einschalten gesperrt”.

4 - Stillsetzen + Stoerung

Steuerbefehl ,Betrieb sperren” und Wechsel zum Sta-
tus ,Stérung", nachdem der Antrieb stillgesetzt wurde.

5 - Schnellhalt + Stoerung

Steuerbefehl ,Schnellhalt“ und Wechsel zum Status
,Stoérung“, nachdem der Antrieb stillgesetzt wurde.

HINWEIS

Die Parametereinstellungen

Bus Stoerverhalten 388 = 2...5 werden abhé&ngig von

Parameter Local/Remote 412 ausgewertet.

Das Stor- und Warnverhalten des Frequenzumrichters ist vielfaltig zu parametrieren.
Auftretende Fehler sind detailliert in Kapitel 16.4 ,Fehlermeldungen” beschrieben.
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CM-EtherCAT

27




(&% Bonfiglioli

11 EtherCAT® Uberblick

EtherCAT® wird in einem groRen Anwendungsbereich eingesetzt und bevorzugt als
Kommunikationssystem fiir Positionieranwendungen genutzt. EtherCAT® unterstiitzt
den CANopen®-basierten Standard DS402 , drives and motion control* (Antriebe und
Positioniersteuerungen). Dieser Standard beschreibt und definiert die erforderlichen
Objekte und Funktionen fir Positioniersteuerungen.

Jedes EtherCAT®-Gerét enthélt eine Objektbibliothek mit allen unterstiitzten Objek-
ten. Die Objekte kdnnen in zwei Hauptgruppen unterteilt werden — Kommunikati-
onsobjekte und Anwendungsobjekte. Die Objekte werden durch ihren Index Oxnnnn
(16 Bit) und Sub-index Oxnn (8 Bit) adressiert.

11.1 Communication objects (Kommunikationsobjekte)

Die Kommunikationsobjekte liegen im Indexbereich Oxlnnn. Sie beschreiben das
Kommunikationsverhalten eines EtherCAT®-Geréates. Einige Kommunikationsobjekte
beinhalten Geréateinformationen (beispielsweise Hersteller-ldentifikationsnummer
oder Frequenzumrichter-Seriennummer). Mit Hilfe der Kommunikationsobjekte wer-
den die Anwendungsobjekte fir die Geratesteuerung auf die PDO-Nachrichten ab-
gebildet.

11.2 Application objects (Anwendungsobjekte)

Die Anwendungsobjekte werden in zwei Gruppen eingeteilt. Der Indexbereich
0x2000 — Ox5FFF ist fur herstellerspezifische Objekte und der Indexbereich Ox6nnn
fir spezifische Objekte der Gerateprofile reserviert. Die spezifischen Objekte der
Gerateprofile 0x6nnn sind durch CANopen® DS402 ,drive and motion control“ (An-
triebe und Positioniersteuerungen) definiert. Sie werden zur Steuerung von Geréte-
funktionen genutzt (Start/Stopp, Geschwindigkeit, Positionierfunktionen).

28
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11.3 Funktion SDO

Die SDO (Service Data Objects)-Nachrichten werden zum Lesen und Schreiben der
Objekte in der Objektbibliothek genutzt.

11.3.1

Tabelle der Fehlercodes

Tritt beim Schreiben oder Lesen ein Fehler auf, antwortet das Server-SDO des Fre-
quenzumrichters mit dem Abort-Telegramm.

Abort-code| Abort-code| Beschreibung nach Produktspezifische
high low CANopen® Zuordnung

0x0601 0x0000 |Unsupported access to an [Parameter nicht schreibbar
object oder nicht lesbar

0x0602 0x0000 [Object does not exist Nicht vorhandener Parameter.

0x0604 0x0047 |General internal incom-  [Datensatze unterschiedlich.
patibility in the device

0x0606 0x0000 |Access failed due to a EEPROM Error
hardware error (Lesen/schreiben/checksum)

0x0607 0x0010 |Datentyp does not match [(Unterschiedliche Datentypen

der Parameter.

0x0607 0x0012 |Data type does not match [Unterschiedliche Datentypen
or length of Service tele- |der Parameter oder Tele-
gram too big grammléange nicht korrekt.

0x0607 0x0013 |Data type does not match [Unterschiedliche Datentypen
or length of Service tele- |der Parameter oder Tele-
gram too small grammlange nicht korrekt.

0x0609 0x0011 [Sub-index does not exist |Nicht vorhandener Datensatz.

0x0609 0x0030 [Value range of parameter [Parameterwert zu gro3 oder zu
exceeded klein.

0x0609 0x0031 ([Value of parameter written|Parameterwert zu groR.
too high.

0x0609 0x0032 |Value of parameter written|Parameterwert zu klein.
too low.

0x0800 0x0020 [Data cannot be transmit- [Ungultiger Wert fir die Opera-
ted or saved tion.

0x0800 0x0021 [Data cannot be trans- Parameter kann nicht wéahrend
ferred because of local des Betriebs geschrieben wer-
control den.

07/13
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11.4

Funktion PDO

Die PDO (Process Data Objects)-Nachrichten enthalten bis zu acht Bytes Prozessda-
ten. Mit Hilfe von Kommunikationsobjekten (Kommunikation/Mapping-Parameter)
werden die Prozessdatenobjekte auf Rx/Tx-PDOs abgebildet. ACTIVE Cube Frequen-
zumrichter unterstiitzen drei RxPDOs (SPS =» Frequenzumrichter) und drei TxPDOs
(Frequenzumrichter =» SPS).

Prozessdatenobjekte werden direkt mit Funktionen des Frequenzumrichters ver-
knupft.

PDO-Nachricht:

Byte 0 1 2 3 4 5 6 7
Daten Daten Daten Daten Daten Daten Daten Daten
Die Anzahl der Bytes ist 1 ... 8 und hangt von den gemappten Objekten ab. Die An-
ordnung der Bytes erfolgt im Intel-Format.
Byte o | 1 2 | 3 | 4 | 5
16 Bit-Objekt 32 Bit-Objekt
LSB | MsB LSB | | |  MsB
11.5 Funktion Emergency (Fehlernachricht)

Tritt ein Kommunikationsfehler oder ein Fehler im Frequenzumrichter auf, sendet
der Frequenzumrichter eine Fehlernachricht. Die Fehlernachricht enthélt die relevan-
ten Fehlerinformationen. Nach der Fehlerquittierung (Fehlerriicksetzen) wird eine
Fehlernachricht mit auf Null gesetzten Datenbytes gesendet.

Byte Byte O | Byte 1 | Byte 2 | Byte 3| Byte 4 | Byte 5| Byte 6 | Byte 7

Inhalt EEC EEC ER MEC | MEC

EEC: Emergency Error Code nach DS301
ER: Emergency Register Code nach DS301
MEC: Hersteller Fehlermeldung (Manufacturer Error Code)

Die Hersteller Fehlermeldung (,,Manufacturer Error Code*) entspricht den Fehler-
codes, die in der Betriebsanleitung und in dieser Dokumentation im Kapitel 16.4
»Fehlermeldungen” beschrieben sind.

11.6 Synchronisation (Distributed Clocks)

CM-EtherCAT-Module unterstiitzen synchronisierte Kommunikation tber Distributed
Clocks (DC's) und nicht synchronisierte Kommunikation.

Die Konfiguration der DC's erfolgt Uber die SPS-Systemeinstellung. Auf Seiten der
Frequenzumrichter sind keine Einstellungen erforderlich.

In der Betriebsart ,Interpolated position mode* (Interpolierte Positionen) missen
DC'’s fir exakte und gleiche Zeitsteuerung genutzt werden.

Die DC Sync-Time (Synchronisationszeit) muss in Schritten von 1 ms gesetzt wer-
den. Minimum ist 1 ms, Maximum 20 ms.

30
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11.7 Funktionen NMT

Die Funktionen NMT (= Network Management) beschreiben die NMT Statemachine
und NMT Fehlersicherungsfunktionen.
Der NMT-Status wird tber den Istwertparameter NMTNode-State 1443 angezeigt.

11.7.1 NMT Statemachine

Beim Einschalten durchlaufen alle EtherCAT®-Slaves die NMT Statemachine.

Mdogliche Anderungen des NMT-Status:

Initialisierung
(Init)
A A A
v
Betriebsbereit
(Pre-Operational)
-~ 'z

Safe-Operational

Betrieb
(Operational)
Initialisierung Initialisierung
(Init) e keine SDO Kommunikation
e keine PDO Kommunikation
Betriebsbereit Feldbus aktiv
(Pre-Operational) e  SDO Kommunikation

keine PDO Kommunikation

Safe-Operational Feldbus aktiv

SDO Kommunikation
PDO Kommunikation
0 “IN“-Daten (TxPDQ’s) werden vom Frequen-
zumrichter zum Master/zur SPS gesendet
0 “OUT“-Daten (RxPDQ's) werden blockiert (kei-
ne Ubertragung zum Frequenzumrichter)

(Operational) .

Betrieb Feldbus aktiv

SDO Kommunikation
Volle PDO Kommunikation “OUT* und “IN“ (RxPDO'’s,

TXPDO'’s)

07/13

CM-EtherCAT 31



&) Bonfiglioli

11.8 OS Synchronisation

Das Betriebssystem (Operating System - OS) des Frequenzumrichters kann auf eine
SPS oder ein anderes Gerat synchronisiert werden. Die Synchronisation des Be-
triebssystems verbessert das Betriebsverhalten der Maschine. Die Synchronisation
wird verwendet, um Phasenverschiebungen der CPU’s zwischen Master- und Slave-
Geréaten zu eliminieren, so dass Berechnungen zeitgleich durchgefuhrt werden. Die
Synchronisationszeit muss eine natirliche Zahl als Vielfaches von 1 ms sein.

Betriebsart Funktion
0 - Auto Die Synchronisationsquelle wird automatisch durch den Fre-
guenzumrichter ausgewahilt.
1- CANopen Das Betriebssystem wird iiber CANopen® synchronisiert.
Werkseinstellung.
2 - Systembus Das Betriebssystem wird Uber Systembus synchronisiert.
3 - Ind. Ethernet |Das Betriebssystem wird Uber Ethernet Modul synchronisiert.
Module
4 - Synchronised |Das Betriebssystem wird iber ein synchronisiertes Ethernet
Ind. Ethernet  |Modul synchronisiert (beispielsweise EtherCAT®.
Module
99 - Aus Das Betriebssystem wird nicht synchronisiert.

Betriebsart Auto: Die Auswahl erfolgt Gber die Entscheidungstabelle:

Ja a = Synchronisation tiber EtherCAT®
Ja Nein

Nein Ja = Synchronisation Uber Systembus
Nein Nein = Keine Synchronisation aktiviert

1453 OS SyncSource Act zeigt die aktive Synchronisationsquelle.

Der Parameter 1451 OS Synctime kann verwendet werden, um den Punkt der Syn-
chronisation innerhalb 1 ms zu verstellen. Wenn Motorgerdusche auftreten, kann eine
Anderung der OS Synctime das Betriebsverhalten verbessern.

Nr.

Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

1451

0OS Synctime

700 us 900 us 800 us
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Fur die VPlus Scope Funktion stehen die folgenden Quellen zur Diagnose zur Verfi-

gung:
731 - B: Sync. OS <-> Sysbus Ok |1 = Synchronisation OS auf Systembus OK,
0 = Synchronisation OS auf Systembus nicht OK
SysBus SYNC time [us] Stellt die Synchronisationszeit Zyklen dar. Sollte
852 - die eingestellte SYNC Zeit oder TxPDO Zeit des
sendenden Masters zeigen.
SysBus SYNC position 1ms Stellt die Synchronisationszeit innerhalb 1 ms
853 - Task [us] dar. Sollte mit minimalen Abweichungen kon-
stant sein.
B: Sync. OS <-> CANo- 1 = Synchronisation OS auf CANopen/EtherCAT
854 - pen/EtherCAT Ok OK,
0 = Synchronisation OS auf CANopen/EtherCAT
nicht OK
856 - EtherCAT SYNC time [us] Stellt die Synchronisationszeit Zyklen dar.
EtherCAT SYNC position 1ms [Stellt die Synchronisationszeit innerhalb 1 ms
857 - Task [us] dar. Sollte mit minimalen Abweichungen kon-
stant sein.
848 - CANopen SYNC time [us] Stellt die Synchronisationszeit Zyklen dar.
CANopen SYNC position 1ms |Stellt die Synchronisationszeit innerhalb 1 ms
849 - Task [us] dar. Sollte mit minimalen Abweichungen kon-
stant sein.

11.9 Fehler-Reset

Abhé&ngig von den Einstellungen und dem Betriebszustand des Geréates kann ein Feh-
ler-Reset auf verschiedene Arten durchgefihrt werden:

e Bei Steuerung Uber Parameter Local/Remote 412 = 1- Statemachine:
Setzen Sie Bit 7 des Steuerworts 0x6040 Controlword = 0x0080.
o Uber die Stop-Taste des Bedienfelds.

Ein Reset Uber die STOP-Taste kann nur durchgefiihrt werden, wenn Parameter
Local/Remote 412 eine Steuerung Uber das Bedienfeld zulasst.

e Uber den Parameter Fehlerquittierung 103, dem ein Logiksignal oder ein Digital-
eingang zugewiesen ist.
Ein Reset Uber ein Digitalsignal kann nur durchgefuhrt werden, wenn Parameter

Local/Remote 412 dies zulasst oder bei physikalischen Eingangen ein Eingang mit
dem Zusatz (Hardware) ausgewahlt wird.

notwendig sein, gewisse Aktionen auszufihren (zum Beispiel von einem Endschalter

@ Einige Fehler treten nach einem Fehler-Reset erneut auf. In diesen Fallen kann es
in die nicht-gesperrte Richtung freifahren).
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12 Objekte

Die verfligbaren Objekte sind mit Index und Sub-index gekennzeichnet und missen
Uber diese Identifizierung adressiert werden.

EtherCAT® bietet die Méglichkeit CANopen®-Objekte tber CoE (CANopen® over
EtherCAT®) zu verwenden. Die Liste der CANopen®-Anleitung beinhaltet an einigen
Stellen zusatzliche Objekte, die fiir den Betrieb mit CANopen® als Feldbus-System
benotigt werden. Diese Objekte sind hier nicht beschrieben.

12.1 Tabellarische Objektubersicht

Die Objekte sind in den folgenden Tabellen aufgelistet. Die untenstehenden Festle-
gungen werden angewendet:

Read Only (Nur Lesen) |Die SPS darf nur Daten vom ACU lesen.
Read/Write Der SPS wird unbeschrankter Zugriff (Lesen und Schreiben)
(Lesen/Schreiben) auf die Daten des ACU gewahrt.
Unsigned32 32 Bit-Wert: 0..2%1
0...0xFFFF FFFF
Unsigned16 16 Bit-Wert: 0..2%%-1 (0...65535)
0...0x FFFF
Unsigneds 8 Bit-Wert: 0..2%-1 (0...255)
0...0xFF
Integer32 Signed 32 Bit-Wert: |-2°...2%-1
0x8000 0000...0x7FFF FFFF
Integer16 Signed 16 Bit-Wert: -|2'°...2%-1 (-32768...32767)
0x8000...0x7FFF
Integer8 Signed 8 Bit-Wert: - |27...2°-1 (-128...127)
0x80...0x7F
Visible string String bis 99 Zeichen lang.
Nein Dieses Objekt kann nicht fir den Austausch von PDO ge-
nutzt werden. Nur SDO sind anwendbar.
TX Dieses Objekt kann als PDO vom ACU Ubertragen werden.
Rx Dieses Objekt kann als PDO zum ACU Ubertragen werden.

»Highest Sub-index supported” (héchster unterstitzter Sub-index) weist den maxi-
malen Sub-index aus, der von dem Objekt unterstitzt wird.

12.1.1 Kommunikationsobjekte (communication objects)
Index Sub-index Bezeichnung SDO Zugriff Datentyp PDO-Mapping
0x1000 0 Device type Read Only Unsigned32 Nein
0x1001 0 Error register Read Only Unsigned8 Nein
0x1008 0 Manufacturer device name Read Only Visible string Nein
0x1009 0 Manufacturer hardware version Read Only Visible string Nein
0x100A 0 Manufacturer software version Read Only Visible string Nein
0x1010 Store parameters
0 Highest Sub-index supported Read Only Unsigned8 Nein
1 Save all parameters Read/Write Unsigned32 Nein
2 Save communication parame- Read/Write Unsigned32 Nein
ters
3 Save application parameters Read/Write Unsigned32 Nein
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Index | Sub-index | Bezeichnung | SDO Zugriff | Datentyp | PDO-Mapping
0x1011 Restore default parameters
0 Highest Sub-index supported Read Only Unsigned8 Nein
1 Restore all default parameters Read/Write Unsigned32 Nein
2 Restore communication default Read/Write Unsigned32 Nein
parameters
3 Restore application default Read/Write Unsigned32 Nein
parameters
0x1018 ldentity object
0 Highest Sub-index supported Read Only Unsigned8 Nein
1 Vendor ID Read Only Unsigned32 Nein
2 Product code Read Only Unsigned32 Nein
3 Revision number Read Only Unsigned32 Nein
4 Serial number Read Only Unsigned32 Nein
0x1600 RxPDO1 mapping parameter
0 No. of mapped objects Read/Write Unsigned8 Nein
1 1. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
2 2. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
3 3. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
4 4. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
5 5. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
6 6. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
7 7. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
8 8. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
0x1601 RxPDO2 mapping parameter
0 No. of mapped objects Read/Write Unsigned8 Nein
1 1. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
2 2. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
3 3. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
4 4. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
5 5. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
6 6. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
7 7. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
8 8. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
0x1602 RxPDO2 mapping parameter
0 No. of mapped objects Read/Write Unsigned8 Nein
1 1. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
2 2. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
3 3. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
4 4. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
5 5. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
6 6. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
7 7. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
8 8. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
0x1A00 TxPDO1 mapping parameter
0 No. of mapped objects Read/Write Unsigned8 Nein
1 1. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
2 2. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
3 3. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
4 4. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
5 5. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
6 6. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
7 7. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
8 8. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
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Index | Sub-index | Bezeichnung | SDO Zugriff | Datentyp | PDO-Mapping
0x1A01 TxPDO2 mapping parameter
0 No. of mapped objects Read/Write Unsigned8 Nein
1 1. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
2 2. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
3 3. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
4 4. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
5 5. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
6 6. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
7 7. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
8 8. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
0x1A02 TxPDO3 mapping parameter
0 No. of mapped objects Read/Write Unsigned8 Nein
1 1. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
2 2. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
3 3. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
4 4. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
5 5. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
6 6. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
7 7. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
8 8. mapped obj. Read/write Unsigned32 Nein
12.1.2 Herstellerobjekte (manufacturer objects)
Index| Sub- Bezeichnung SDO Zu- Datentyp PDO- Factory Min...Max ‘ Zugeh.
index griff Map- setting Param.
ping
Herstellerspezifisch,
0x2nnn| 0, 1, ... 9 Direkter Zugriff auf Frequenzumrichter-Parameter,
Lese/Schreibzugriff nur fir SDO Ubertragung
Bitte beachten Sie  12.3.1 ,Handhabung der Datensatze/zyklisches Schreiben*
Kapitel
0x3001 0 Digital In actual values|Read only [Unsigned16 TX - - -
0x3002 0 Digital Out actual Read only  [Unsigned16 TX - - -
values
0x3003 0 Digital Out set values |Read/write [Unsigned16 Rx 0 0...0x1F
0x3004 0 Boolean Mux Read only  [Unsigned16 TX - - -
0x3005 0 Boolean Demux Read/write [Unsigned16 Rx 0 0...0xFFFF -
0x3006 0 Percentage set value [Read/write |Unsignedl16 Rx 0 0x8ADO... -
0x7530
0x3007 0 Percentage actual Read only [Unsigned16 Tx - - -
value 1
0x3008 0 Percentage actual Read only |Unsigned16 Tx - - -
value 2
0x3011 0 Act. value Word 1 Read only [Unsigned16 Rx - - -
0x3012 0 Act. value Word 2 Read only  [Unsigned16 Rx - - -
0x3021 0 Act. value Long 1 Read only  [Unsigned32 Rx - - -
0x3022 0 Act. value Long 2 Read only [Unsigned32 Rx - - -
0x3111 0 Ref. value Word 1 Read/write [Unsigned16 TX 0 0...0xFFFF -
0x3112 0 Ref. value Word 2 Read/write |Unsigned16 TX 0 0...0XFFFF -
0x3121 0 Ref. value Long 1 Read/write |Unsigned32 Tx 0 0... -
OXFFFF.FFFF
0x3122 0 Ref. value Long 2 Read/write |Unsigned32 Tx 0 0... -
OXFFFF.FFFF
OX5F10 Gear factor 9
0 Highest sub-index Read only |Unsigned8 No - - -
supported
1 Numerator Read/write |Integerl6 Rx 1 1...0x7FFF p.1123
2 Denominator Read/write |Unsigned16 Rx 1 1...0xFFFF p.1124
3 Resync on Change Read/write [Integerl6 No 1 0.1 p.1142
Ox5F11 Phasing 1 9
0 Highest sub-index Read only |Unsigned8 No - - -
supported
1 Offset Read/write |Integer32 No 0x0001.0000 | 0x8000.0000 | p.1125 DS1
OX7FFF.FFFF
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Index| Sub- Bezeichnung SDO Zu- Datentyp PDO- Factory Min...Max Zugeh.
index griff Map- setting Param.
ping
2 Speed Read/write |Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1126 DS1
OX7FFF.FFFF
3 Acceleration Read/write [Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1127 DS1
OX7FFF.FFFF
Ox5F12 Phasing 2 9
0 Highest sub-index Read only |Unsigned8 No - - -
supported
1 Offset Read/write |Integer32 No 0x0001.0000 | 0x8000.0000 | p.1125 DS2
OX7FFF.FFFF
2 Speed Read/write |Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1126 DS2
OX7FFF.FFFF
3 Acceleration Read/write [Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1127 DS2
OX7FFF.FFFF
Ox5F13 Phasing 3 9
0 Highest sub-index Read only |Unsigned8 No - - -
supported
1 Offset Read/write |Integer32 No 0x0001.0000 | 0x8000.0000 | p.1125 DS3
OX7FFF.FFFF
2 Speed Read/write |Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1126 DS3
OX7FFF.FFFF
3 Acceleration Read/write [Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1127 DS3
OX7FFF.FFFF
Ox5F14 Phasing 4 9
0 Highest sub-index Read only |Unsigned8 No - - -
supported
1 Offset Read/write |Integer32 No 0x0001.0000 | 0x8000.0000 | p.1125 DS4
OX7FFF.FFFF
2 Speed Read/write |Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1126 DS4
OX7FFF.FFFF
3 Acceleration Read/write |Unsigned32 No 0x0005.0000 1. p.1127 DS4
OX7FFF.FFFF
0x5F15 0 In Gear Threshold Read/write |Unsigned32 No 0 0... p.1168
OX7FFF.FFFF
0x5F16 0 In Gear Time Read/write [Unsigned16 No 10 1...0xFFFF p.1169
OX5F17 Position Controller VMNP0 9
0 Highest sub-index Read only |Unsigned8 No - - -
supported
1 Time Constant [ms] Read/write |Integer32 No 10,00 1,00...300,00 p.1104
2 Limitation Read/write |Unsigned32 No 327680 0... p.1118
OX7FFF.FFFF
O0x5F18 0 Master Synchroniza- |Read/write [Integer32 No 0 0x8000.0000 p.1284
tion Offset 9
OX7FFF.FFFF
Ox5FF0 0 Active motion block ® |Read only |Unsigneds TX - - -
Ox5FF1 0 Motion block to re- Read only |Unsigned8 Tx - - -
sume

v) Velocity Mode: Dieses Objekt wird nur im ,Velocity mode [min™]* (Geschwindigkeitsmodus) ver-

wendet.

u) Profile Velocity Mode: Dieses Objekt wird nur im ,Profile Velocity mode [u/s]* (Geschwindigkeits-
modus) verwendet.

h) Homing Mode: Dieses Objekt wird nur im ,Homing mode* (Referenzfahrt-Modus) verwendet.

i) Interpolated Position Mode only: Dieses Objekt wird nur im ,Interpolated Position mode* verwen-
det.

p) Profile Position Mode: Dieses Objekt wird nur im ,,Profile Position mode* (Positioniermodus) ver-

wendet.

g) Electronic gear: slave Mode: Dieses Objekt wird nur im elektronischen Getriebe verwendet.

t) Table travel record Mode: Dieses Objekt wird nur im ,,Table travel record mode“ (Fahrsatztabelle-
Modus) verwendet.
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12.1.3 Gerateprofil-Objekte (device profile objects)
Index Sub- PDO- Factory Min...Max Zugeh.
SDO A
Index | Name . Datentyp map- setting Param.
Zugriff .
ping
0x6007 |0 Abort connection Read/write | Integer16 No 1 2.3 0.388
option code
0x603F |0 Error code Read only | Unsigned16 No - - -
0x6040 |0 controlword Read/write | Unsigned16 Rx - - p.410
0x6041 |0 statusword Read/only | Unsigned16 Tx - - p.411
0x6042 |0 Target velocity ¥ Read/write | Interger16 Rx 0 '332277%% -
0x6043 Target velocity de- Read only | Integer16 Tx - - -
mand
0x6044 Control effort Read only | Integerl6 Tx - - -
0x6046 Velocity min max
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No - - -
supported
1 Velocity min amount | Read/write | Unsigned32 No 0 0...32767 p.418
2 Velocity max amount | Read/write | Unsigned32 No 32767 0...32767 p.419
0x6048 Xelocny acceleration ) ) )
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No
supported
Delta speed Read/write | Unsigned32 No 150 1..32767 p.420 &
Delta time Read/write | Unsigned16 No 1 1...65535 p.422
0x6049 Xelouty deceleration
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No - - -
supported
1 Delta speed Read/write | Unsigned32 No 150 1..32767 p.421 &
2 Delta time Read/write | Unsigned16 No 1 1...65535 p.423
0x604A Velocity quick stop ¥
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No - - -
supported
1 Delta speed Read/write | Unsigned32 No 150 1..32767 p.424 &
2 Delta time Read/write | Unsigned16 No 1 1...65535 p.425
0x6060 |0 Modes of operation Write only | Integer8 Rx 2 -3..9 -
0x6061 |0 Modes of operation Read only | Integer8 Tx 2 - -
display
0x8000.0000
0x6064 |0 Position actual value | Read only | Integer32 Tx - p.1108
OX7FFF.FFFF
Following error win- . . 0...
0x6065 |0 dow Read/write | Unsigned32 No OXFFFF.FFFF OXEFEF FFFE p.1105
0x6066 | O gﬁ't'o"‘””g errortime | pead/write | Unsigned16 No 10 0...65535 p.1119
0x6067 |0 Position window Read/write | Unsigned32 No OXFFFF.FFFF OXFFFF. EEEE p.1165
0x6068 |0 Position window time | Read/write | Unsigned16 No 10 0...65535 p.1166
0X606C | 0 Velocity Actual value | g Integer32 Tx ;
0x606D |0 Velocity Window Read/write | Unsigned16 No 1000 0...65535 p.1276
0X606E | O \T/ﬁ:q";'ut}’ Window Read/write | Unsigned16 No 0 0...65535 p.1277
0x606F |0 Velocity Threshold? | Read/write | Unsigned16 No 100 0...65535 p.1278
0x6070 |0 \T/ﬁ:?:'ut)y Threshold Read/write | Unsigned16 No 0 0...65535 p.1279
0x6071 |0 Target torque Read/write | Integerl6 Rx -
0x6077 |0 Torque actual value Read only | Integerl6 Tx p.224
0x6078 |0 Current actual value | Read only | Integerl6 Tx p.214
0x6079 |0 DClink circuit voltage | Read only | Integer32 TX p.222
0x8000.0000
0x607A |0 Target position P Read/write | Integer32 Rx 0 p.1202
OX7FFF.FFFF
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Index Sub- SDO PDO- Factory Min...Max Zugeh.
Index | Name . Datentyp map- setting Param.
Zugriff -
ping
0x8000.0000
0x607C |0 Home offset ™ Read/write | Integer32 No 0 p.1131
OX7FFF.FFFF
DIE)
0x6081 |0 Profile velocity Read/write | Unsigned32 Rx 0x0005.0000 OXTFFF FFFE
Profile acceleration . . 1.
0x6083 |0 D) i) ) Read/write | Unsigned32 Rx 0x0005.0000 OX7EEF.EFEE
Profile deceleration . . 1.
0x6084 |0 D) i) ) Read/write | Unsigned32 Rx 0x0005.0000 OX7EFF.EFEF
Quick stop decelera- . . 1.
0x6085 |0 tion M P O Read/write | Unsigned32 No 0x000A.0000 OXTFFF FFFF p.1179
0x6086 |0 Motion profile type ¥ | Read/write | Integer16 No 3 0..3 -
0x6091 Gear ratio
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No - - -
supported
1 Motor revolutions Read/write | Unsigned32 No 1 1...65535 p.1116
2 I(LIJDtir(I)erg) Shaft revo- | ¢ adswrite Unsigned32 No 1 1...65535 p.1117
0x6092 Feed constant
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No - - -
supported
. . 1.
1 Feed Read/write | Unsigned32 No 0x0001.0000 OX7EEF.EFEE p.1115
2 (Driving) Shaft revo- | oo - dwrite Unsigned32 No 1 1
lutions
0x6098 |0 Homing method ™ Read/write | Integer8 No 0 0..35 p.1130
0x6099 Homing speeds ™"
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No - - -
supported
Speed during search . . 1.
1 for switch Read/write | Unsigned32 No 0x0005.0000 OXTFFF FFFF p.1132
Speed during search . . 1.
2 for zero Read/write | Unsigned32 No 0x0002.0000 OXTFFF FFFE p.1133
Homing acceleration . . 1.
Ox609A |0 ny Read/write | Unsigned32 No 0x0005.0000 OXTFFF FFFE p.1134
Ox60C1 Interpoi!atlon data
B record
0 Highest sub-index Read only | Unsigneds No - - -
supported
Interpolation data 0x8000.0000
1 recor’cji 1 Read/write | Integer32 Rx 0
OX7FFF.FFFF
0x60F4 |0 \F/g:hoé"””g error actual | oo only | Integera2 b p.1109
0x60F8 |0 Max Slippage ¥ Read/write | Integer32 No 0 p. 1275
OX60FF |0 Target velocity V" Read/write | Integer32 Rx

v) Velocity Mode: Dieses Objekt wird im ,,Velocity mode [min™]“ (Geschwindigkeitsmodus) verwendet.
u) Profile Velocity Mode: Dieses Objekt wird im ,,Profile Velocity mode [u/s]“ (Geschwindigkeitsmodus)
verwendet.

h) Homing Mode: Dieses Objekt wird im ,,Homing mode* (Referenzfahrt-Modus) verwendet.

i) Interpolated Position Mode: Dieses Objekt wird im ,Interpolated Position mode“ verwendet.

p) Profile Position Mode: Dieses Objekt wird im ,,Profile Position mode* (Positioniermodus) verwendet.
t) Table travel record Mode: Dieses Objekt wird im ,, Table travel record mode* (Fahrsatztabelle-
Modus) verwendet.

I) Move away from limit switch Mode: Dieses Objekt wird in der Betriebsart ,,Move away from limit
switch® (Endschalter freifahren) verwendet.

sp) Cyclic Sync Position mode: Dieses Objekt wird im ,,Cyclic Synchronous Position mode* verwendet.
sv) Cyclic Sync Velocity mode: Dieses Objekt wird im ,,Cyclic Synchronous Velocity mode* verwendet.

Die Modi ,,Homing“, ,Interpolated Position“, ,Profile Position“, ,Profile Velocity“, , Table travel record*,
».Move away from limit switch®, ,Electronic gear: switch”, ,,Cyclic Sync Position” und ,,Cyclic Sync Ve-

07/13 CM-EtherCAT 39



‘2’1’(3’

Bonfiglioli
locity” bendtigen eine positionierfahige Konfiguration. Beachten Sie Kapitel 14.4 , Konfigurationen mit

rameter, beispielsweise Uber VPlus oder die Bedieneinheit KP500, eingestellt wurde,
wird dieser Parameterwert beim nachsten Einschalten mit dem Uber den Save-Befehl

Positioniersteuerung®.
Die Darstellungen von CANopen®-Objekten und Parametern kénnen unterschiedlich
sein (siehe die jeweilige Objektbeschreibung).
HINWEIS
Einige der oben aufgelisteten CANopen® DS402-Objekte haben entsprechende Fre-
Diese Objekte werden besonders gehandhabt. Wird eines dieser CANopen® DS402-
Objekte von SDO gefolgt von einem Save-Befehl (siehe Objekt 0x1010) geschrieben,

guenzumrichter-Parameter.
wird der Wert in den nichtflichtigen Speicher geschrieben. Nach dem Einschalten
des Frequenzumrichters werden diese CANopen® DS402-Objekte erneut gespeichert
und deren Werte Uberschreiben die Werte der Frequenzumrichter-Parameter.
Dieses Verfahren muss vorsichtig eingesetzt werden. Falls ein CANopen® DS402-
Objekt geschrieben und gespeichert worden ist und danach der entsprechende Pa-

KP500

VPlus

gespeicherten Wert Gberschrieben.
Wirkung des Save-Befehls (Objekt 0x1010)

(Beispiele fiir die Abfolge von Parametereintrdgen und Objekteintragen)

@

Ay

2) Power OFF & ON :

N

3) P 419 = 48 Hz

=
r== VPlus
KP500
o
1) P 419 = 48 Hz
L= VPlus s VPlus
KP500 ; KP500
B 0x6046 = 1140 rpm ; =
v T
1)P419=48Hz | 2)P419=38Hz ! 3) Power OFF & ON:| 4) P 419 = 48 Hz
S Shvopen aneen” £ —
: @ VPlus| = = : VPlus
. KP500 =0 =0 | KP500
c = |0x6046 = 1140 rpm|: 0x1010 = "save" v =
' \ ¢ aa Rl f
1)P419=48Hz || 2)P419=38Hz | 3)Save 1140 rpm i4) Power OFF & ON | 5) P 419 = 38 Hz
e Shvopen Civiopen - -
: {;] VPlus| = = B VPlus : VPlus
. KP500 : =0 =[y KP500 | KP500
D: . 0x6046 = 1140 rpm|: 0x1010 = "save" - -
o I DR PR =
1)P419=48Hz | 2)P419=38Hz | 3)Save 1140rpm .. 4)P 419 =48 Hz . 5) Power OFF & ON:| 6) P 419 = 38 Hz
Abfolge
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A Ein Parameterwert wird Giber KP500 oder VPlus eingestellt. Kein Save-Befehl.

1) Einstellen von Maximale Frequenz 419 = 48 Hz am KP500 oder in VPlus.
2) Versorgungsspannung AUS und EIN.
3) Der Wert vom KP500/VPlus ist aktiv (48 Hz).

B  Kein Save-Befehl. Der Wert des CANopen®-Objektes wird iiberschrieben.

1) Einstellen von Maximale Frequenz 419 = 48 Hz am KP500 oder in VPlus.
2) Einstellen des CANopen®-Objektes 0x6046 = 1140 rpm* (entspricht
38 Hz).
3) Versorgungsspannung AUS und EIN.
4) Der Wert des CANopen®-Objektes wird mit dem Parameterwert vom
KP500/VPlus Uberschrieben. Der Wert vom KP500/VPlus ist aktiv (48 Hz).

C Save-Befehl. Der Wert des CANopen®-Objektes wird gespeichert.

1) Einstellen von Maximale Frequenz 419 = 48 Hz am KP500 oder in VPlus.
2) Einstellen des CANopen®-Objektes 0x6046 = 1140 rpm* (entspricht
38 Hz).
3) Save-Befehl tiber das CANopen®-Objekt 0x1010.
4) Versorgungsspannung AUS und EIN.
5) Der Wert des CANopen®-Objektes 0x6046 ist aktiv (38 Hz).

D  Save-Befehl. Der Wert des CANopen®-Objektes wird gespeichert, auch wenn
der zugehdrige Parameterwert nach dem Save-Befehl gedndert wurde.

1) Einstellen von Maximale Frequenz 419 = 48 Hz am KP500 oder in VPlus.
2) Einstellen des CANopen®-Objektes 0x6046 = 1140 rpm* (entspricht
38 Hz).
3) Save-Befehl tiber das CANopen®-Objekt 0x1010.
4) Einstellen von Maximale Frequenz 419 = 48 Hz am KP500 oder in VPlus.
5) Versorgungsspannung AUS und EIN.
6) Der Parameterwert wird mit dem Wert des CANopen®-Objektes 0x6046
tiberschrieben. Der Wert des CANopen®-Objektes 0x6046 ist aktiv (38 Hz).

* Interne Umrechnung in einen Frequenzwert unter Beriicksichtigung von Polpaarzahl 373.
In diesem Beispiel hat die Polpaarzahl den Wert 2 (vierpolige Maschine).

HINWEIS

Einige Frequenzumrichter-Parameter, die aus CANopen® DS402-Objekten berechnet
werden, erfordern die Eingabe der Polpaarzahl, beispielsweise zur Berechnung der
Beschleunigungs- oder Verzdgerungsparameter. Diese Berechnungen nutzen die
Polpaarzahl aus Datensatz 1. Falls die Polpaarzahlen in den Datensatzen unter-
schiedlich sind, ist das Ergebnis der Berechnung maoglicherweise nicht plausibel fir
den Anwender. Daher wird empfohlen, die Frequenzumrichter-Parameter Uber den
SDO-Kanal mit den Objekten O0x2nnn (Hersteller) zu schreiben und nicht die CANo-
pen® DS402-Objekte zu nutzen. Dadurch werden Inkonsistenzen vermieden.

Auf CANopen® DS402-Objekte mit entsprechenden Frequenzumrichter-Parametern
ist in dieser Anleitung hingewiesen.
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12.2 Kommunikationsobjekte (Ox1nnn)

Die Kommunikationsobjekte Ox1nnn enthalten alle Parameters fir die Kommunikation.

Zur einfacheren Handhabung sind die Objekte in jedem Abschnitt tabellarisch zusam-
mengefasst. Die Tabelle enthalt zusatzlich farbliche Markierungen.

Orange Farbe = Read Only object

Genutzte Abkurzungen

Zugriff: Zugriff (Access type)

r/w: Lesen/Schreiben (Read/Write)
ro: Nur Lesen (Read only)

wo: Nur Schreiben (Write only)
Map: Mapping

Def.-Val: Voreingestellter Wert (Default)

Die Uberschriften sind im Format /ndex/Subindex Objektname dargestellt.

12.2.1 0x1000/0 Device Type (Geratetyp)
Index |Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x1000 0 Device Type Unsigned 32 ro No 0

Die Gerateidentifikation erfolgt beim Start des Netzwerkes. Die Angabe zum Geréte-
typ (device Type) und zur Funktionalitdt (Type) werden vom CANopen® DS402-
Standard vorgeschrieben.

Additional Information

Vode Bits Type Device Profile Number

31 24123 16| 15 0

Das vom Frequenzumrichter verwendete Standardgerateprofil ,Drives and Motion
Control“ (Antriebe und Positioniersteuerungen) wird als Gerateprofil-Nummer 402
dargestellt. Die weiteren Angaben spezifizieren die Geratefunktionalitat des Frequen-
zumrichters.

Device Profile Number =402 drives and motion control
Type =42 servo drive
Mode bits =0 unused

Bis einschlieBlich Firmware 5.2.0 ist ,Type“ abhéangig von der Einstellung des Para-
meters Konfiguration 30.

Eine Konfiguration mit Positioniersteuerung (motion control) in den Einstellungen
des Parameters Konfiguration 30 = x40 setzt Type auf 42 ,servo drive“.

Andere Konfigurationen setzen Type auf 41 ,frequency converter”.

Ab Firmware 5.3.0 wird , Type* auf ,42“ (Servo drive) gesetzt.

42
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12.2.2 0x1001/0 Error Register (Fehlerregister)

Index |Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x1001 0 Error Register Unsigned 8 ro No 0

Das Objekt 0x1001/0 ist das Fehlerregister fur interne Fehler des Frequenzumrich-
ters. Der Status ,fehlerfrei“ (0x1001/0 = 0) oder ,Fehler liegt an“ (0x1001/0 = 0)
wird angezeigt.

Detaillierte Information zum Geréatefehler konnen Uber VPlus tiber Parameter Aktuel-
ler Fehler 259 und (iber EtherCAT® Uiber Parameter 260 ausgelesen werden (siehe
Kapitel 16.4 ,Fehlermeldungen®.

Desweiteren kann im Fehlerfall die SPS Uber die Emergency Message (siehe Kapitel
11.5 ,Funktion Emergency (Fehlernachricht)* und 12.5.2 ,0x603F/0 Error code
(Fehlercode)*) detaillierte Informationen auswerten.

7 6 5 4 | 3 2 1 0 Bit

Lo

Allgemeiner Fehler

Strom

Spannung

Temperatur

Kommunikationsfehler

Gerateprofilabhangiger Fehler

Reserviert

Herstellerabhéngiger Fehler
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12.2.3 0x1008/0 Manufacturer Device Name (Hersteller-
Geratebezeichnung)
Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map |Def.-Val
0x1008 0 Manufacturer Device name Visible string ro No | See Text
Die Geratebezeichnung wird als eine Anzahl von ASCII-Zeichen angegeben.
Beispiel: ,ACTIVE CUBE"
12.2.4 0x1009/0 Manufacturer Hardware Version (Hersteller-
Hardwareversion)
Index|Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map |Def.-Val
0x1009 0 Manufacturer Hardware version |Visible string ro No | See Text
Die Gerateversion wird als eine Anzahl von ASCII-Zeichen angegeben.
Beispiel: ,ACU 400 512 344“
12.2.5 0x100A/0 Manufacturer Software Version (Hersteller-
Softwareversion)
Index|Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map |Def.-Val
0x100A 0 Manufacturer Software version | Visible string ro No | See Text
Die Softwareversion wird als eine Anzahl von ASCII-Zeichen angezeigt.
Beispiel: ,5.4.0"
12.2.6 0x1010/n Store Parameters (Parameter speichern)
Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map [Def.-Val
0x1010 0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 3

Mit dem Objekt 0x1010/n kénnen Parameter-/Objekteinstellungen in den nichtfllichti-
gen Speicher geschrieben werden. Dieses Objekt unterstiitzt drei Subindizes mit ver-
schiedenen Funktionen.

Schreiben von ,save“ in 0x1010/3 speichert alle Anwendungsparameter (0x6nnn) im
nichtfliichtigen Speicher.

Spezifikation zum Schreiben des ,,save*“-Befehls

LSB MSB
HS“ “aﬂ HVH “e“
0x73 0x61 0X76 0x65

Das Schreiben von anderen Werten als ,save” fuhrt zum Abbruch von SDO. Der Spei-
cherbefehl wird nicht ausgefuhrt.
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12.2.7 0x1011/n Restore default Parameters (Parametervoreinstellun-
gen ruckspeichern)
Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map |Def.-Val
0x1011 0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 3

Mit dem Objekt 0x1011/n kdnnen Parameter/Objekte auf die voreingestellten Werte
zurlickgesetzt werden. Dieses Objekt unterstiitzt drei Subindizes mit unterschiedlichen
Funktionen.

Schreiben von ,load“ in 0x1011/3 speichert alle Anwendungsparameter zuriick
(0x6nnn).

Spezifikation zum Schreiben des ,,load“-Befehls

LSB MSB
HIH HO“ Haﬂ Hd“
0x6C Ox6F 0x61 0x64

Das Schreiben von anderen Werten als ,,load* fuhrt zum Abbruch von SDO. Der Befehl
»Restore default parameters“ (Parametervoreinstellungen rickspeichern) wird nicht
ausgefihrt.

12.2.8 0x1018/n ldentity Object (Geratehersteller und Gerat)

Das Obijekt /dentity gibt Auskunft Uber den Geratehersteller und das Gerat.
Index|Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map [Def.-Val
0x1018 0 Highest Sub-index supported Unsigned8 ro No 4

1 Vendor ID (Hersteller) Unsigned32 ro No | See text

2 Product code (Typenbezeich- Unsigned32 ro No | See text
nung)

3 Revision number (Anderungsstu- | Unsigned32 ro No | See text
fe)

4 Serial number (Seriennummer) | Unsigned32 ro No | See text

Die ,,Vendor ID* ,,0xD5* verweist auf den Hersteller Bonfiglioli Vectron GmbH.
Diese ,Vendor ID“ wird von der CANopen®-Nutzerorganisation ,,CAN in Automation”
(CiA) in Erlangen (www.can-cia.org) und EtherCAT® (EtherCAT Technology Group) in
NUrnberg zugewiesen.

Product code: zeigt die Typenbezeichnung des Frequenzumrichters.
Revision number: zeigt die Anderungsstufe vom EtherCAT®/CANopen®-System des
Frequenzumrichters.

Serial number: zeigt die Seriennummer des Frequenzumrichters.
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12.2.9

0x1600/n, 0x1601/n, 0x1602/n,
RxPDO Mapping Parameter

RxPDO-Mapping-Parameter:

0x1600/n RxPDO1
0x1601/n RxPDO2
0x1602/n RxPDO3

0x1600/0 = 0

0x1600/0 =1 ... 8

Mapping-Eintrag:

Bedeutung

Datentyp | Zugriff

= kein Objekt gemappt

=1 ... 8 gemappte Objekte

MSB

Objektindex

High byte Low byte \

Beispiele:

LSB

Subindex

Lange (Anzahl Bits)

Sl

Mapping von 0x6040/0 contro/word (unsigned16 = 10,.,) auf , 1% mapped obj.“ im

RxPDO1:

0x1600/1 =

0010

Mapping von Ox60C1/1 interpolation data record 1 (integer32 = 20,..) auf ,2"

mapped obj.“ im RxPDO1:
0x1600/2 =

0120

Objekte und deren Datentypen sind im Kapitel 12.1 aufgelistet.

Voreingestelltes Mapping

RxPDO1 0x1600/0 0x1600/1 0x1600/2 0x1600/3...8
2 0x6040 0x6042 0x00000000
Controlword target velocity
(Steuerwort) | (Zielgeschwin-
digkeit)
RxPDO2 0x1601/0 0x1601/1...8
1 No mapping
RxPDO3 0x1602/0 0x6102/1...8
1 No mapping
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12.2.10 0x1A00/n, Ox1A01/n, Ox1A02/n,
TxPDO Mapping Parameter

Bedeutung Datentyp Map | Def.-Val

TxPDO-Mapping-Parameter
0x1A00/n TxPDO1
0x1A01/n TxPDO2
0x1A02/n TxPDO3

0x1A00/0 =0 = kein Objekt gemappt
0x1A00/0 =1 ..8 =1 .. 8 Objekte gemappt

Mapping-Eintrag:

MSB | LSB
Objektindex Sub-index Lange (Anzahl Bits)
High byte | Low byte Si [
Beispiele:

Mapping von 0x6041/0 statusword (unsigned16) auf ,,1° mapped obj.“ im TxPDO1:
0x1A00/1 = 0010

Mapping von 0x6064/0 position actual value (integer32) auf ,2" mapped obj.“ im
TxPDO1:

Ox1A00/2 = 0020

Voreingestelltes Mapping

TxPDO1 0x1A00/0 0x1A00/1 0x1A00/2 0x1A00/3...8
2 0x6041 0x6044 0x00000000
statusword control effort
TxPDO2 0x1A01/0 0x1A01/1...8
1 No mapping
TxPDO3 0x1A02/0 0x1A02/1...8
1 No mapping

Die Anzahl der Objekte, die gemappt werden kann, ist von der Objektlange abhangig.
Die maximale Anzahl von Bytes, die gemappt werden kann, ist 8.
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12.3

Manufacturer objects (0x2nnn) (Herstellerobjekte) — Parameter-

Zugriff

12.3.1

Fir den direkten Schreib-/Lesezugriff auf Frequenzumrichter-Parameter Uber den
SDO-Kanal wird ein Parameter Uber Index und Sub-index adressiert. Index und Sub-
index werden wie folgt fiir den Zugriff auf Frequenzumrichter-Parameter verwendet:

Index = Parameternummer + 0x2000
Sub-index = Gewdlnschter Datensatz (0,1 ...4,5,6...9)

Das Mapping von numerischen Daten ist immer ein Integer- oder Long-Datentyp.
Werte mit Dezimalstellen werden erweitert (beispielsweise wird der Wert 17,35 als
1735 Ubertragen).

Handhabung der Datenséatze/zyklisches Schreiben der Parameter

Der zugriff auf die Parameterwerte erfolgt anhand der Parameternummer und des
gewlnschten Datensatzes. Es existieren Parameter, deren Werte einmal vorhanden
sind (Datensatz 0), sowie Parameter, deren Werte viermal vorhanden sind (Datensatz
1...4). Diese werden fir die Datensatzumschaltung eines Parameters genutzt.

Werden Parameter, die viermal in den Datenséatzen vorhanden sind, mit der Vorgabe
Datensatz = 0 beschrieben, werden alle vier Datensdtze auf den gleichen Ubertrage-
nen Wert gesetzt. Ein Lesezugriff mit Datensatz = 0 auf derartige Parameter gelingt
nur dann, wenn alle vier Datensatze auf dem gleichen Wert stehen. Ist dies nicht der
Fall, wird ein Fehler gemeldet.

HINWEIS

Der Eintrag der Werte erfolgt auf dem Controller automatisch in das EEPROM. Sollen
Werte zyklisch geschrieben werden, darf kein Eintrag in das EEPROM erfolgen, da
dieses nur eine begrenzte Anzahl zulassiger Schreibzyklen besitzt (ca. 1 Millionen
Zyklen). Wird die Anzahl zulassiger Schreibzyklen iberschritten, kommt es zur Zer-
storung des EEPROM’s.

Um dies zu vermeiden, kénnen zyklisch geschriebene Daten in das RAM eingetragen
werden, ohne dass ein Schreibzyklus auf das EEPROM erfolgt. Die Daten sind dann
nicht nullspannungssicher gespeichert und missen nach einem Power off/on erneut
geschrieben werden.

Dieser Mechanismus wird dadurch aktiviert, dass bei der Vorgabe des Datensatzes
der Zieldatensatz um funf erhoht wird.

Schreiben auf einen virtuellen Datensatz im RAM

Datensatz 0
Datensatz 1
Datensatz 2
Datensatz 3
Datensatz 4

AIWIN|FP|O
[(o ool NN [} [&)]
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12.3.2

Handhabung von Index-Parametern/zyklisches Schreiben

Index Parameter werden fiir verschiedene ACU Funktionen verwendet. An Stelle von
den 4 Datenséatzen werden bei diesen Parametern 16 oder 32 Indizes verwendet. Die
Adressierung der einzelnen Indizes erfolgt fir jede Funktion getrennt tber einen In-
dex-Zugriffs-Parameter. Die Auswahl ins EEPROM oder RAM zu schreiben wird Uber

den Indizierungsparameter getroffen.

Positionierung

1202 Zielposition/Entfernung
1203 Geschwindigkeit

1204 Beschleunigung

1205 Verrundungszeit Beschl.
1206 Verzoegerung

1207 Verrundungszeit Verz.
1208 Positioniermodus

1209 Touch-Probe-Fenster
1210 Folgefahrsatz Touch-Probe-Fehler
1211 Anz. Wiederholungen
1212 Wartezeit

1213 Folgefahrsatz Wartezeit
1214 Ereignis 1

1215 Folgefahrsatz Ereignis 1
1216 Ereignis 2

1217 Folgefahrsatz Ereignis 2
1218 Digitalsignal 1

1219 Digitalsignal 2

1247 Digitalsignal 1
1248 Digitalsignal 2

1260 Interrupt-Ereignis 1

1261 Auswertung Int.-Ereignis 1
1262 Folgefahrsatz Int.-Ereignis 1
1263 Interrupt-Ereignis 2

1264 Auswertung Int.-Ereignis 2
1265 Folgefahrsatz Int.-Ereignis 2

33Y:
34...65

1200 Schreiben
1201 Lesen

SPS Funktion

(Funktionenta-
belle)

1343 FT-Anweisung
1344 FT-Eingang 1
1345 FT-Eingang 2
1346 FT-Eingang 3
1347 FT-Eingang 4
1348 FT-Parameter 1
1349 FT-Parameter 2
1350 FT-Ziel Ausgang 1
1351 FT-Ziel Ausgang 2
1352 FT-Kommentar

33Y:
34...65

1341 Schreiben
1342 Lesen

Multiplexer

1252 Mux Input

17Y;
18...33

1250 Schreiben
1251 Lesen

CANopen®-
Multiplexer

1422 CANopen Mux Input

179;
18...33

1420 Schreiben
1421 Lesen

1) Wird der Indizierungsparameter = 0 beschrieben, werden alle Indizes beim Para-
meterzugriff im EEPROM beschrieben. 17 bzw. 33 beschreibt alle Indizes im RAM.
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HINWEIS

Der Eintrag der Werte erfolgt auf dem Controller automatisch in das EEPROM. Sollen
Werte zyklisch geschrieben werden, darf kein Eintrag in das EEPROM erfolgen, da
dieses nur eine begrenzte Anzahl zuléssiger Schreibzyklen besitzt (ca. 1 Millionen
Zyklen). Wird die Anzahl zuléssiger Schreibzyklen tberschritten, kommt es zur Zer-
stérung des EEPROM's.

Um dies zu vermeiden, kdénnen zyklisch geschriebene Daten in das RAM eingetragen
werden, ohne dass ein Schreibzyklus auf das EEPROM erfolgt. Die Daten sind dann
nicht nullspannungssicher gespeichert und mussen nach einem Power off/on erneut
geschrieben werden.

12.3.2.1 Beispiel zum Schreiben von Index-Parametern

Typischerweise wird ein Index-Parameter wahrend der Inbetriebnahme oder bei ein-
fachen Positionieranwendungen regelmafig beschrieben.

Schreiben vom Parameter 1202 Zielposition/Entfernung (Typ long), im Index 34 in
RAM (= Index 34 fur den Schreibzugriff) mit dem Parameterwert 30000.

Index = 1200 + 0x2000 = 0x24B0, Wert (int) = 34 = 0x0022

Index = 1202 + 0x2000 = 0x24B2, Wert (long) = 30000 = 0x0000 7530

Sollen verschiedene Parameter in einem Index geandert werden, ist es ausreichend,
den Indexzugriff Uber Parameter 1200 einmalig als erstes zu setzen.

12.3.2.2 Beispiel zum Lesen von Index-Parametern

Um einen Index-Parameter zu lesen, muss zunachst der Indizierungsparameter auf
den entsprechenden Index gesetzt werden, erst anschlieRend kann der Parameter
ausgelesen werden.

Lesen vom Parameter 1202 Zielposition/Entfernung (Typ long), im Index 1 mit dem
Parameterwert 123000.

Index = 1201 + 0x2000 = 0x24B1, Wert (int) = 1 = 0x0001

Index = 1202 + 0x2000 = 0x24B2, Wert (long) = 123000 = 0x0001 EO78

Sollen verschiedene Parameter eines Index gelesen werden, ist es ausreichend, den
Indexzugriff Gber Parameter 1201 einmalig als erstes zu setzen
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12.4 Manufacturer objects (0x3000 ... OX5FFF) (Herstellerobjekte)

Zusatzlich zu den Profilobjekten (profile objects) sind herstellerspezifische Objekte
(manufacturer objects) enthalten.

12.4.1 0x3001/0 Digital In actual value (Signalzustand an den Digital-

eingéangen)
Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x3001 0 Digital In actual value Unsigned16 ro TX

Das Objekt 0x3001 Digital In actual value zeigt — wie der Parameter Digitaleingan-
ge 250 — den aktuellen Zustand der Digitaleingdnge und des Multifunktionseingangs 1
(falls Parameter Betriebsart 452 auf ,,3 — Digitaleingang” eingestellt ist).

12.4.2 0x3002/0 Digital Out actual value (Signalzustand an den Digital-

ausgangen)
Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x3002 0 Digital Out actual value Unsigned16 ro TX

Das Objekt 0x3002 Digital Out actual value zeigt — wie der Parameter Digitalausgan-
ge 254 — den aktuellen Zustand der maximal vier Digitalausgédnge und des Multifunk-
tionsausgangs 1 (falls Parameter Betriebsart 550 auf ,,1 — Digital“ eingestellt ist). Die
Anzahl der Digitalausgange ist abhangig von installierten optionalen Erweiterungsmo-
dulen.
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12.4.3 0x3003/0 Digital Out set values (Quellen fur Digitalausgange)

Index|Sub-index
0x3003

Bedeutun

Datent Zugriff | Map | Def.-Val

Uber das Objekt 0x3003 sind funf digitale Quellen fiir Parameter verfiigbar, die eine
Zuweisung von digitalen Quellen erfordern.

Bit Quellennummer Quellenname Betriebsart
Digitalausgang
0 810 Obj 0x3003 Digout 1 90/190
1 811 Obj 0x3003 Digout 2 91/191
2 812 Obj 0x3003 Digout 3 92/192
3 813 Obj 0x3003 Digout 4 93/193
4 814 Obj 0x3003 Digout 5 94/194
Der Wertebereich des Objektes 0x3003 ist von 0 bis 31 beschrankt.
| 0x3003/0 |Digital Out set values | 0 31 (= 0x1F) |

Digitalausgdnge nutzen diese Quellen als Betriebsarten 90 ... 94 Obj 0x3003 DigOul
1 ... 5und invertiert als 190 ... 194 jnv. Obj 0x3003 DigOut 1 ... 5 (siehe beispielswei-
se Parameter Betriebsart Digitalausgang 1 530). Das Mapping dieser Objektbits auf
den Ausgang erfolgt beliebig.

Beispiel:

Betriebsart
Digitalausgang
3

532 0-
1 -Ready or Standby Signal (Bereit oder Bereit-

OFF (AUS)

schaftssignal)

2 -Run Signal (Lauft-Signal)

43 - External Fan (Externer Lufter)
90 -
91 -
92 -
93 -
94 -

Obj 0x3003 Digout 1
Obj 0x3003 Digout 2
Obj 0x3003 Digout 3
Obj 0x3003 Digout 4
Obj 0x3003 Digout 5

143 -inv. External Fan (inv. Externer Liifter)
190 -inv. Obj 0x3003 Digout 1
191 -inv. Obj 0x3003 Digout 2
192 -inv. Obj 0x3003 Digout 3
193 -inv. Obj 0x3003 Digout 4
194 -inv. Obj 0x3003 Digout 5

Die Quellen 810...814 Obj 0x3003 DigOut 1 ... 5 kénnen direkt Uber die Auswabhlliste
fur Parameter ausgewahlt werden. Dies kann zum Beispiel fiir eine direkte Einstellung

von Boolean-Eingadngen genutzt werden.

52

CM-EtherCAT

07/13



\vs Bonfiglioli

12.4.4 0x3004/0 Boolean Mux (Multiplexer fur Boolean-Werte)

Index

Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x3004

0 Boolean Mux Unsigned16 ro TX

Uber das Objekt 0x3004 konnen bis zu 16 Boolean-Werte in komprimierter Weise von
einem ACU zu einer Steuerung Ubertragen werden. Jedes Bit im 16-Bit-Objekt 0x3004
zeigt den Istwert der zugewiesenen Boolean-Quelle.

Die Bitnummern O ... 15 entsprechen den Indexnummern 1 ... 16!

Die Quellen fiir die 16 Bit kénnen aus einer Auswabhlliste des Indexparameters CANo-
pen Mux Input 1422 gewahlt werden. Die Parameter 1420 und 1421 sind Schreib-
und Leseparameter, die vor einem Schreiben/Lesen von Parameter 1422 gesetzt
werden mussen.

Die Verwendung der Bedienoberflache VPlus vereinfacht die Anwendung.

Zum Schreiben und Lesen der Index Parameter beachten Sie bitte Kapitel 12.3.2
»,Handhabung von Index-Parametern/zyklisches Schreiben®.

VTable 8.03 (COM3 [115200]) - [1: - 603 206 000 ; 07107024] =RACIL X |
Datei  Ansicht 7
[ -
| tux/Debux | Index 0 Index 1 | Index 2 Index 3 Index 4 Index 5 Index B | Index 7 | |
Q'IZEZ Mux Eingaenge T -l T -l T -l T -bug 7 -bus 7 -bus 7 -bus
Il
] [ b
Index 0 Index 1 Index 2 Index 3 Index 4 Index & Index B Index 7 e
31422 CAMopen Mux Eingaenge T -Aus T -Aus T -Aus T -hus 7 -hus 7 -hus 7 -hus
] [0 b
| Index 0 | Index 1 | Index 2 | Index 3 | Index 4
a'ISTS FT-Eingangzpulfer Frequenz - Null - Null - Null - Mull
Q'ISBD FT-Eingangzpulfer Stram - Null - Null - Null - Null -
MNUM
H H H L
Die Werkseinstellung ist ,,7 — Aus".
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12

4.5 0x3005/0 Boolean DeMux (Demultiplexer fur Boolean-Werte)

0x3005

Index|Sub-index

Bedeutun

Datent

Zugriff | Ma Def.-Val

Uber das Objekt 0x3005 kénnen bis zu 16 Boolean-Werte in komprimierter Weise ge-
schrieben werden. Diese Werte sind als Quellen verflgbar und kénnen als Objekte
832...847 Obj 0x3005 Demux Out 1...16 Uber eine Auswahlliste fur Parameter ge-
wahlt werden.

Bit Nr. | Quelle Nr. Quellenname
0 832 Obj. 0x3005 Demux Out 1
1 833 Obj. 0x3005 Demux Out 2
2 834 Obj. 0x3005 Demux Out 3
3 835 Obj. 0x3005 Demux Out 4
4 836 Obj. 0x3005 Demux Out 5
5 837 Obj. 0x3005 Demux Out 6
6 838 Obj. 0x3005 Demux Out 7
7 839 Obj. 0x3005 Demux Out 8
8 840 Obj. 0x3005 Demux Out 9
9 841 Obj. 0x3005 Demux Out 10
10 842 Obj. 0x3005 Demux Out 11
11 843 Obj. 0x3005 Demux Out 12
12 844 Obj. 0x3005 Demux Out 13
13 845 Obj. 0x3005 Demux Out 14
14 846 Obj. 0x3005 Demux Out 15
15 847 Obj. 0x3005 Demux QOut 16
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12.4.6 0x3006/0 Percentage set value

(Prozent-Sollwert)

Index|Sub-index Bedeutun

0x3006

Datent

Zugriff | Ma

Def.-Val

Uber das Objekt 0x3006 kann eine Prozentquelle — wie Parameter Q. Sollwert 056 —
geschrieben werden.

Der Wert des Objektes 0x3006 ist als Quelle verfigbar und kann als 815 — O
0x3006 Reference Percentage Uber eine Auswahlliste fir Parameter gewahlt werden.
Der Wertebereich des Objektes 0x3006 ist von -30000 bis 30000 beschrankt (ent-
spricht Prozentwerten -300,00 %... 300,00 %).

0x3006/0 |Percentage set value

-30000

(= 0x8ADO)

30000
(= 0x7530)

Beispiel: Parameter des Technologiereglers Q. Sollwert 056.

A VPius 8.03 (COM3 [115200]} - [1: - 603 206 000 ; 07107024] L 4 o[ S
Datei Bearbeiten Ansicht 2
BH & A= |Ir Pt A= t  ANMEIE D E Q% R Beendet
Unniichterdaten 2 | DSatz 0 [ D5atz1 | Dsat2 [ D-5atz3 [ DSatz 4
B Maschinendaten [2se [B15 - Obj 03006 Prozsntsolvet | 0 =
Anlagendaten e
PO Word2 =
Bl Belriebsverhalten #4054 Q. TechnoStop -APDOT Ward3 Suche  [86  cewiick wiler >
Stoer-Awfamverthaken -RxPDOT Wordd R
Bl Solwerte -RsPD02 Word!
Steuersin/ausgaenge -AxPD02 Word2
B i - RO whord
-RHFDDZ Wordd
B Regelunktionen "RAPDOE Word!
Bl Sondetunktionen - AxPDD3 Word?
- Pulsweitermodulatior - AP0 Word3
Lt 27 Rap D3 ondd
~ Brems-Chopper il
Matarschutzschalter L 2521 - F-Ausg. Prazent 1
Keiliemenueberwachung |~ Sg%g 'g':uig gmz&ﬂ:g £
Drehgebenusbenachiing 2524 - rmﬁiﬁ. Prozent 4
- Softwarekonfiguration 3551 T A Arwmender 1
fdd 3552 - FT-dusg. Arwender 2
Steuerung 2553 - FT-busq Arwendst 3 L
Frequenzsollvertkansl 2554 - FT-busg. Arwendst 4 P
Frequenarampen <[ n r
Prozentsallwertkanal
Prozentwertrampen
- Motorpati
- Digitalausgaenge
- Technologieregler
- Stomgienzwertegler ||
- Spannungsredler
B lstwerts
Rl Fehlermrotokal 2
Defaultwert: 133 - Ausg. Prozentwert-Rampe NUM

Der Prozentwert wird skaliert als Prozent * 100 (beispielsweise 5678 bedeutet

56,78%).
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12.4.7

Istwert 1)

0x3007/0 Percentage Actual Value Source 1
(Prozentquelle-

Index|Sub-index

Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

0x3007 0

Percentage Actual Value Source 1

Unsigned16

ro

TX

Das Objekt 0x3007 zeigt den Istwert der Prozentquelle, die tiber Parameter CANopen
Percentage Actual Value Source 1 1423 (Prozentquelle-Istwert 1) wahlbar ist.
Als Werkseinstellung ist 52 — Analogeingang MFI1A gewahlt.

B VPlus 8.03 (COM3 [115200]) - [L.: - 603 206 000 ; 07107024] = | 5
Datei Bearbeiten Ansicht 2
FH & &= I P+ P4l tw  ANNMEBE R SO | ? Beendet
— Urnrichterdaten | Parameter [Dsaz0 [DSaiz1 DSatz2 DSalz3
(gl Maschinendaten $5 205 CAN Baudrate E - 250 kBit/s
~ Anlagendaten 5 337 CAN Knoten Mummer -
= EE'”‘E"S"EWE""‘” [= ez TEE [52- anckegeingang MFITA -
&l S“'S‘ ‘“xj’“‘"g - 71414 CéNopen 043008 Perc. Act. Vale Souce? [ cingang MFI1A
i Sﬁljv'm;'m’ sllen §5 1415 CaNapen 0x3011 Act, Value Word] 55 - Analogeingang EM-5 1INA
5 1416 CANopen 043012 Act Value Word2 57 - PW/M Eingang
Steuerein-/ausgaeng= & £3 - Prozentsaliwert 1
Regelfunktionen 1417 CANopen 03021 Act. Value Longl 64 - Prozentsoliwert 2
M| - s ondertunktionen 4 1413 CANopan 0:3022 Act. Value Lang2 85 - Prozoiucluon 3
Ishweite 57 - Prozentsaliwert &M
{ Fehlerpratakoll 133 - Ausq Prozentwert-Rampe E
- Kommunikation 137 - Ausg. Prozentsolivertkansl
I G488 / AS232 138 - Ausg Prozentistwertkanal
135 - Frazentistwert (Fiampe)
CANopen ¢ Dievicelet e
Canwvett PDPintem 705 - RePDOT word2
- Bussteuerung 706 - AxPDOT Word?
- Stoerverhalten [COP/DEV/Eth ;?i'gxggg;wwgﬁ
R o
- Sytembus 715 - RPDD2 Word2
716 - AePDO2 Word?
717 - RePD0O2 Wordd
724 - FePDO3 Word!
725 - RePDO3 Word2 i
e L BuPNN2 o
< i allll iz n b
Defaultwert: 52 - Analogeingang MFILA NUM

Der Prozentwert wird skaliert als Prozent * 100 (beispielsweise 5678 bedeutet

56,78%).
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12.4.8 0x3008/0 Percentage Actual Value Source 2
(Prozentquelle-Istwert 2)

Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x3008 0 Percentage Actual Value Source 2 | Unsigned16 ro TX

Das Objekt 0x3008 zeigt den Istwert der Prozentquelle, die tiber Parameter CANopen
Percentage Actual Value Source 2 1414 (Prozentquelle-Istwert 2) wahlbar ist.
Als Werkseinstellung ist 52 — Analogeingang MFI1A gewahlt.

B VPlus 8.03 (COM3 [115200]) - [1:- 603 206 000 ; 07107024] . - - =aee X
Datei Bearbeiten Ansicht 2
Bl & & Tt [Pt Py tw AN W BED S D% W9 Eeende
~ Umichterdaten | Paiamete: [ Dsatz0 [DSatz1 DSatz2 DSalz3
& Maschinendaten 5 395 CAN Baudrate 6 - 250 kBit/s
- Anlsgendaten $3 287 CAN Kroten Hummer 1
“ ga‘”‘e"“ema“e” 51423 CANopen 03007 Perc, Act. Value Souce] 52 - Analogeingsng MFITA
e 51415 CaNopen 03011 Act, Value Word] 52. eingang MFI14, n
PR 4 1416 CANopen 0:3012 Act. Value Word2 55 - Analngeingang EM-S1INA
i 57 - Pw/M Eingang
Fegeluritionen 51417 CANopen 03021 Act. Value Longl - Ewm Engana
Sonderfunktionen §3 1418 ChNopen 03022 Aot Value Long? EQ'E’“E"{S“HW*'Eé
B Istwert - Prozentscllwer
: kol 86 - Prozentsolwert 4
B~ Peflerprotokol 67 - Prozentsollwert RAM
= Kommunikation 133 - Ausg. Prozentwert-Hampe £
AS485 / AS232 137 - husg. Prazenisoliwerticanal
CaMopen / DieviceNet 138 - fueg. Prozenlistwerkanal
Convert PDPdintem ‘733 : E'f;g”utgsm’r‘d[ﬁ ampe]
- Bussteuerung 705 - RePDOT Word2
- Stoerverhalien (COP/DEV/Eth 705 - RuPDO1 Word3
- Spstembus 707 - AwPDO1 Wordd
714 - AxPDO2 Word]
715 - RePDO2 Word2
716 - RePDO2 Word3
717 - RePDO2 Wordd
724 - RePDO3 Word]
735 - ReFDO3 Word? il
£ L FLPNAY bl
< i vl i v
Defaultwert: 52 - Analogeingang MFILA NUM

Der Prozentwert wird skaliert als Prozent * 100 (beispielsweise 5678 bedeutet
56,78%).

12.4.9 0x3011/0 Actual Value Word 1 (Istwert Word-Quelle 1)

Index| Sub-Index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x3011 0 Actual Value Word 1 Unsigned16 ro TX

Das Objekt 0x3011 zeigt den Istwert der Word-Quelle, die Giber Parameter CANopen
0x3011 Act. Value Word 1 1415 wahlbar ist.
Als Werkseinstellung ist 52 — Analogeingang MFI1A gewahlt.

§ VPlus 8.03 (COM3 [115200]) - [1: - 603 206 000 ; 07107024] . - i o . oo

Datei Bearbeiten Ansicht 7

FH & 4 I+ P+ Py & t % AN A B S 0% | % Besndet
Umichterdaten Paranster [ Dgatz0 [DSatz1 DSatz 2 D-Safz 3

Maschinendaten #2355 CAN Baudiate 5 - 250 kBit/s

Arlagendsten &5 387 CoM Knaten-Nummer 1
Betriebsverhalien 5 1423 CANopen 0x3007 Pere. Act Yalus Sourcs] 52 - Anaingsingang MFITA

F-F

Ef:;mximauen Jue Souce2 52 - Analogeingang MFIT4
- Analogeingang MFITA |
Solwerte [
Steuersin-/ausgasnge 21476 CaNopen (4012 Act. Value WordZ inalogsingang MFTTA
Regellunklionen 55 1417 Cibopen 13021 At Vel Long! Endogeig=nd £4151 A
P Eingarn
Sonderfunklionen E 1418 CaMopen 0x3022 &ct. Value Long2? ) szemmﬂwgt 1
Istwerte - Prozentsollwert 2 =
Fehlerprotakal -pmrisoluc 3
- Prozentsolwert
g §°m§;:‘32a2°;5232 - Prazentsoliwert RAM

- Kantaktbelegungswart

- Kantaktbelegungswort (Hardware]
- Lage Drehgebert

- Lage Drehgeber2

L. CANapen / Devicalat
Convert PDP/intern

- Bussteuering

- Storverhalten [COPYDEV/EH,
Spstembus

-Lage Ausgangsspannung
- Giefitarter Wirkstrom

- Gelikerter Stombetiag

- Gefilerte Sollspannung LI

“laipha

-Ude

“la

-Ib

-le o

ki 0 '
‘ i vl m v
Defaultwert: 52 - Analogei MFILA NUM
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12.4.10 0x3012/0 Actual Value Word 2 (Istwert Word-Quelle 2)

Index

Sub-Index

Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

0x3012

0 Actual Value Word 2

Unsigned16

ro

TX

Das Objekt 0x3012 zeigt den Istwert der Word-Quelle, die Gber Parameter CANopen
0x3012 Act. Value Word 2 1416 wahlbar ist.
Als Werkseinstellung ist 52 — Analogeingang MFI1A gewahlt.

» = e

H VPlus 8.03 (COM3 [115200]) - [1: - 603 206 000 ; 07107024] » P — i [
Datei Bearbeiten Ansicht 1
Ml & KX|ES It|P+ Pe|a t K FNAMEGED SO T ? Beendet
Unniichterdaten | Parameter [ Dsatzn [DS5atz1 D-Satz 2 D-Satz 3
Maschinendaten £4 385 CAN Baudiate 6 - 250 kBit/s
- Anlagendaten $5 387 CAN Knoten-Hummer 4
= E”‘Ebs"e’”a"e” {7 1423 CNapen 03007 Perc. Act Value Soucel 52 - Analogeingang MFI1A
| - st"‘“f';‘?'““g ol $8 1414 CANopen 043008 Perc. Act. Walue Source? 52 - Analogeingang MFI1A
ER A 4 1415 CaNopen 043011 Act Value Word] 52- aMFI1e
[= 52 Analogeingang MFIA =]
514 cf 3 g HFIT&
[ nderfunktionen 41418 CaNopen k3022 Act Valus Lang2 -Erdegengers EM-51INA.
Bl lstwerte - Prozentsollwert 1
M | - Fehlerprotokal - Prozentscliwert 2 E
- Kommunikation -Prozentsollwert 3
I RE455 / R5230 - Prozentsallwert 4
T B - Prozentsaliwert FAM
open / Devicetlet - Kontaktbelegungswart
Convert FDP/intem Kontaktbelegungswort [Hardhare)
Bussteuetung Lage Dishgsberl
Stoervethalten (COP/DEV/Eth : tggz Ez‘;ga?‘;iiamm
Systembus - Geeftertar Wikstiom
- Gefierter Strambetrag
- Gefiketle Sollpannung U/t
“lalpha
-Uds
la
I
-l L
q i 5
4 [ » 4 11 13
Defaultwert: 52 - Analogeingang MFILA NUM

12.4.11 0x3021/0 Actual Value Long 1 (Istwert Long-Quelle 1)

Index

Sub-Index

Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

0x3021

0 Actual Value Long 1

Unsigned32

ro

TX

Das Objekt 0x3021 zeigt den Istwert der Long-Quelle, die Uber Parameter CANopen
0x3021 Act. Value Long 1 1417 wahlbar ist.
Als Werkseinstellung ist 9-Null gewahlt.

B VPlus 8.03 (COM3 [115200 - [1: - 603 206 000 ; 07107024] . — - — =arey X
Datei Bearbeiten Ansicht 2
FH & 4 = It|Pt P+ EAS RN | ? Beendet
— Unrichterdaten [ Parameter [Dsaz0 [DSaiz1 DSalz2 DSalz3
Maschinendaten $5 305 CAN Baudrate 6 - 250 kBit/s
Anlagendaten {5 387 Ca Knoten-Hummer 1
EE‘”E‘”"E'“E“E” $ 1423 CANopen 03007 Perc. Act. Value Soucel 52 - Analogeingsng MFITA
5[“'“"“:,"5'“"9 . #1414 CaNopen 0x3008 Perc. Act. Value Source? 52 - Analogeingang MFITA
SSI:V'E”EE””VE’ sten $5 1415 CANopen 0x3017 Act Value Word! 52 - Analogeingang MFI1A
4 1416 CaNopen 0:3012 Act. Value Word2 52 - Analogeingang MFI14
Steuerein-/ausgaenge & w |9 ol J
egelfunklionen : L -l hd
nclerunk fonen 4 1413 CANopen 0:3022 Act. Value Long2 3- Hull n
stweite 10 - Staenderfrequenz
12 - Frequenzaus. Technologieregler
Fehlerpratakoll 14 fusgemg Webbel
B Kemmunikation 16 - Ausgang [ Grenz i
RS485 / RS232 18 - Elekironisches Getrisbe: =
. CéMopen f Devicest 20 Rotoruns Statorfagencher
- Convert PDP/intem i Ausw;‘mmﬂ
- Bussteusrung 46 - Ausgang KeyPad-Wweiche
- Staervethalten [COP/DEY/Eth 50 - Analogsolwert MFI14
- Systembus 53 - Analagsolwert EMSTINA
82 - Frequenzsoliwertkanal
80 - Drehgeber 1
&1 - Drehgeber 2
93 - Schlupfkampensation
108 “UdRegler
111 - Schlupfiequenz
112 - Regelabuweichung Dichzahegler
115 - Festhiequenz §
116 - Festirequenz 6 o
‘ m v
“ i vl i v
Defauttwert: 3 - Null NUM
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/ectron

12.4.12 0x3022/0 Actual Value Long 2 (Istwert Long-Quelle 2)

Index

Sub-Index

Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

0x3022

0 Actual Value Long 2

Unsi

gned32 ro

TX

Das Objekt 0x3022 zeigt den Istwert der Long-Quelle, die Gber Parameter CANopen
0x3022 Act. Value Long 2 1418 wabhlbar ist.
Als Werkseinstellung ist 9-Null gewéahlt.

 VPlus 803 (COM3 [115200]) - [1: - 603 206 000 ; 07107024] - P — = [ B [t
Datei Bearbeiten Ansicht 2
FZH|& &= I[Pt P4[Q tw SN GER SO TP Beendet
Unniichterdaten | Parameter [ Dsatzn [DS5atz1 D-Satz 2 D-Satz 3
Maschinendaten £4 385 CAN Baudiate 6 - 250 kBit/s
Anlagendsten $5 387 CAN Knoten-Hummer 4
E”‘Ebs"e’”a"e” {7 1423 CNapen 03007 Perc. Act Value Soucel 52 - Analogeingang MFI1A
st"‘“f';‘?'““g ol $8 1414 CANopen 043008 Perc. Act. Walue Source? 52 - Analogeingang MFI1A
S ArenEen 51415 CaNapen D301 At Value Word] 52 - Analogeingang MFITA
1416 CaMopen DAM2 Act Value Word2 52 - Anslagsingsng MFI1A
Stsusreire/sussengs
Regslfunktionsn 3 Hul
Sonderfunktionen [3- bt |
Istwts 3 hul I
Fohlomrotokoll 10- Staenderfiequen:
S 12 - Fresnzaus Trchnologisrsglsr
- Kommurikation 14 - Ausgeng Wobhel
Ri5495 / RE222 16 - Ausgang [Girenz L
CéNopen  Deviceet 18 - Elekirorisches Getriebs: E
Comort FOFintem 20 Rolorund Steategencter
Bussteuerung - Rotorhiequenz b
o5 FraMi
Stoerverhalten (COP/DEY/Eth 15 - umaong EeFotweiche
Systembus 50 - Analogsellet MFI1A
53 - analogsolen EMS1INA
B2 - Frequenzsollwertkanal
i) - Drshgsber 1
51 - Drshgsber 2
93 - Schlopfkompensation
103 Lt Fiage
111 - Schlupftisauenz
112 - Regelabuwsichung Drshzshiegler
116 - Festfiequenz &
115 - Festhenuen: & L
<] ] v
< m v « i v
Defauttwert; 9 - Nul NUM

12.4.13 0x3111/0 Ref. Value Word 1 (Referenzwert Word-Quelle 1)

Index
0x3111

Sub-Index

Bedeutun

Uber das Objekt 0x3111 kann eine Word-Quelle — wie Parameter TXPDO1 Word 1
950 des Systembus — geschrieben werden.
Der Wert des Objektes 0x3111 ist als Quelle verfiigbar und kann als 762 — CANopen
0x3111 Ref. Value Uber eine Auswahlliste flr Parameter gewahlt werden.

§ VPlus 8.03 (COM3 [115200]) - [1: - 603 206 000 ; 07107024] - S —— | B [
Datei Bearbeiten Ansicht 2
WS A F= It P+ P4l tw IRNAMEBER S0 B2 Beendet
Posiionierung + || Parameter [ D5tz 0 [Dsatet [Dsaz2 DSatz3 D-Salz 4
Stoer-MWamverhaken #4346 TwPDOT Boolearl 7-FALSE
Sollwerts 4 547 14001 Bocleanz 7-FALSE
;‘E“E‘;E‘"l;’?“*gae”ge #4345 TPDOT Boclear3 7-FALSE
523;:3”:322; #4349 TWPDO1 Bookeand 7-FaLSE
imerte i rdi 752 - Chlapen 043111 Rk Value Waidl =]
Fehlemrotokol #4951 T+PDO1 Word2 24 MO G
5 Kemmurikation #4352 TePDOT Word3 ;
Rdgs / 5232 &9 52 101 wardt 753 e Ereitn
CAMNepen / DeviceNet 4 551 TePDO1 Long! 771 - POP Witkstrom
. Conwerl PDP/intem #4955 TWPD01 Long2 172 Wastas
- Bussteusrung - Fehlerstatus
776 - DubF-PDPeonyv-word]
- Stospvemhsten [COP/IEYY, A AL
- Systembus 801 - Obj, 046060 Modes of (Iperation
- Basic Settings | BI85 05071 Torel Toraue
. " E - Dby 0% rozentsaliert
g":ﬁ;’lzmﬁtm 573 - Akliver Fabrsatz
: AAdentiier 880 - Akiver Fahrsatzmodus
- 5DO14dentifier 839 - Wisderauinshmefahisatz
5002 St Active 900 - Reglerstatus
D0 Identiier 501 - Soltwarestalus
THPDO-Function 827 - Ausgang MLUX
2511 - FT-busq, Shiom 1
RxFDO-Function 2512 - FT-Ausg. Strom 2
Timeaut 2513 -FT-husg, Strom 3 E
T4FDO1 Objects [ T—
T4FDO2 Objects
T4FDO3 Objects
Synchrorisation 4
< m ’ “ m ’
Defaultwert: 9 - Null NUM
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12.4.14 0x3112/0 Ref. Value Word 2 (Referenzwert Word-Quelle 2)

Bedeutun i Def.-Val

Uber das Objekt 0x3112 kann eine Word-Quelle — wie Parameter TXPDO1 Word 1
950 des Systembus — geschrieben werden.

Der Wert des Objektes 0x3112 ist als Quelle verfiigbar und kann als 763 — CANopen
0x3112 Ref. Value lber eine Auswahlliste fur Parameter gewahlt werden.

H VPlus 8.03 (COM3 [115200]) - [1.: - 603 206 000 ; 07107024] - " - i o ) (B [N
Datei Bearbeiten Ansicht ?
FH & R|[|ES |+ P+ Pyl t |5 8 B S 0% ? Beendet
Posttionerung « | [ Parameter [Dgatz0 [ Dsat1 [ Dsatz2 D-Satz 3 D-5ate 4
Stoer-Awfainverhaken %9 346 TPDOT Boglearl 7-FaLSE
Sollwerts #2347 T4PDO1 Booleanz 7-FALSE
'a“?;a‘“:a”sgae”ge | [#1 343 TxPDO1 Boglean3 7-FALSE
egelunktionen #4343 T4PDO1 Booleand 7-FALSE
i onderfunktionen =
ste 81 dl 763 - ChNopen 03112 Flef. Value WordZ _~ |
<hlsrpratokol #9551 TePDO1 Word2 705 - RPDOT WordZ [+]
= Kemmurikalion #84 952 THFDO1 worda 706 - AxPD01 Word3
$3 553 TWPDO1 Wwordd 707 - RuPDIT Wordd
RS485 / RS232 & 714 - RHPDO2 Word!
CANopen / DeviceNet 354 TwFDOT Longl 715 - RxPDO2 Word?
f Conwert PDR/intem #4355 TwPDO1 Long2 FIE - AxPDO2 Word3
717 - AxPDO2 Wordd
Bussteuetng 724 - R4PDD3 Word]
Stoerverhalten (COP/DEY/ 7365 RPD03 Word?
E Systembus 726 - AxPD03 Word3
Basic Selings | 727 - AxPD03 Wordd
3 - Remate Control Word
Master Functions el
SYNCdentifier -MCI: Modes of Operation B
SDO1Identifier 4 - hCI: Geschwindigkeit [pm] E
- 5002 Set Active CaNopen 3111 Rel. Value Word! ||
- PO dentf
o PDD_eF"”e{ 770 - PDP_Efizktivshiom
“ unetion 771 - PDF Witkstrom
- AWPDO-Function 772 Wiamstahus
- Timeout 773 - Fehlerstatus E
- T4PDON Objects T
- T4PDO2 Objects
- T+PDO3 Objects
Synchronisation 4
< il ] v ] i, ] )
Defauit value: 9 - Null NUM

Index|Sub-index| Bedeutun Datent Zugriff | Ma Def.-Val

Uber das Objekt 0x3121 kann eine Long-Quelle — wie Parameter TXPDO1 Long 1 954
des Systembus — geschrieben werden.

Der Wert des Objektes 0x3121 ist als Quelle verfiigbar und kann als 764 — CANopen
0x3121 Ref. Value Uber eine Auswahlliste fur Parameter gewahlt werden.

§ VPlus 803 (COM3 [115200]} - [1: - 603 206 000 ; 07107024] Pee. " R oS S
Datei Bearbeiten Ansicht ?
FEH S A zT= It Pt Bl t SN WMEBE® S0 B ? Besndet
Fasitionienng « [ Partameter | DSatz0 [ D-5atz1 [D:Satz2 DSatz3 D-Gatz 4
Stoer-fw/amverhaken #4 346 T+FDO1 Booleanl 7-FALSE
$ 947 TwPDOT Baglear2 7-FALSE
#9 345 TWPDOT Boolean3 7-FALSE
| |[#] 949 TPDOT Bagleans 7-FALSE
#9350 TPDOT Wordi 9-Hul
] 951 TPDOT Word2 9-Null
B Kommurikstion #9352 TPDOT Word3 9-Hul
- FS435 /RS2 #5353 TPDOT Wordd 9-Nul
- CAMopen / DeviceMat & gl 764 - CANopen 043121 Ref. Valus Longl  ~ |
- Convert PDP/intem #4955 TwPDO1 Long2 563 - Ausgang Lageregler el. Getrisbe -
. Bussteuerung £90 - Ausgang Indewregler
702 - R¥PDOT Longl
Stoerverhalten [COP/DEV/ 109 ReEDDA ooy
B Systembus 718 - R=PDOZ Lorgl
Basic Seltings L 719-AxPDO2 Long2
Master Functions 3 728 uPDS Lonat
1 - Rl ong.
SYNCAdentifer 738 - AWPDO] Long] extrapalated
SDOTdentifier 743 - Lageistwert [User-Urits]
D02 SetActive 745 - MCI: Geschwindigkeit [urs]
PDO-dentifer -5l hlex [User Lnits
TePDO-Funch al
H"PDU F”mt‘m 765 - CANopen 043122 Ref, Value Long2
- FrPUL-Function 774 - Dut-F-PDPeony-long]
- Timeout 775 - Dut-F-PDPconv-long2 B
- T#PDOT Objects 831 - Ausgang Fraidax L astschastzung
- T4PDO2 Objects 2501 - FT-busg. Frequenz 1 E
) 3502 - FT-husq Frequenz 2
TPDO3 Dbjects 2503 - FT-Ausq, Frequenz 3 B
-+ Synchionisation 3 2504 - FT-husg. Frequenz 4 -
< M ] * « < L ] ' ] »
Defauit value: 9 - Null NUM

60 CM-EtherCAT 07/13



\vs Bonfiglioli

Vectron

12.4.16 0x3122/0 Ref. Value Long 2 (Referenzwert Long-Quelle 2)

Bedeutun i Def.-Val

Uber das Objekt 0x3122 kann eine Long-Quelle — wie Parameter TXPDO1 Long 2 955
des Systembus — geschrieben werden.

Der Wert des Objektes 0x3122 ist als Quelle verfiigbar und kann als 765 — CANopen
0x3122 Ref. Value Uber eine Auswahlliste flr Parameter gewahlt werden.

B VPlus 803 (COMS3 [115200]) - [1: - 603 206 000 ; 07107024] - . - =[5 [rtm
Datei Bearbeiten Ansicht ?
FH &S % TE It t blaw te AN GED E QS T Beendet
Posttionerung « | [ Parameter [Dgatz0 [ Dsat1 [ Dsatz2 D-Satz 3 D-5ate 4
Stoerafatmverhaken £ 346 D01 Boglean 7-FALSE
Sollwerte 4 947 T4PDO1 Boolean2 7-FALSE
;’a”ﬁ;e‘“:a”sgae”ge |3 348 TFDOT Budlear 7-FALSE
529: L:“ El”"e” #4543 TWPDO1 Bookeand 7-FALSE
e e 4 950 TwPD01 Word! 9Nl
Fehopratokal 8 951 TPDO1 Word2 3Nl
1. Kemmurikation #4952 TwPD01 Word 9Nl
| Ro485 7 RS2 4 953 THPDO1 Wordd 3Nl
| CAMNopen / Deviceet 4 95 74001 Long) 9l
Conwert PDP/intem 95! 765 - CAlNopen 043122 Ref. Valus Long2 v |
Bussteuerng 589 - Ausgang Lageregler =], Getisbe =
Stoerverhalen [COP/DEY/ 30 Ausgang el
R ong
i 7m0 FueonT Lo
= - A ong
Master Functions 719 RaPDO2 Long2
SYNCAdentiier 728 RaPD03 Longl
SDO1-dentiier 729-AxPD03 Long2

738 - AsPDOT Long] extrapalated

- 5DO2 Set Active 743 - Lageistwert [User Urits]

- PDO-dentifier 745 - MCI: Geschwindigksit [L/s]
- T¥PDO-Function 747 - Schiepplehler [User-Units]
- RWPDO-Function 764 - CANopen 053121 Ref. Value L
- Timeout
774 DFconv-long]
- T+PDO1 Objects 775 - DutF-PDPeanv-ong2 B
- T4PDO2 Objects 831 - Ausgang Fa Lastschastzung
- T+PDO3 Objects 2501 - FT-husq. Frequenz 1 E
4 2502 - FT-husa Frequenz 2
Synohrorisation = 2503 - FT-husg. Frequenz 3 B
e vl BU-Flamfeaend g :
< T b
Defauit value: 9 - Null NUM
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12.4.17 Ox5F10/n Gear factor (Getriebefaktor)

Index

Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x5F10

0

Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 3

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Electronic Gear: Slave o Profile Positioning mode
o Table Travel Record 0 Velocity mode
mode o Profile Velocity mode
(Electronic Gear operation) 0 Homing mode
0 Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
o0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Move away from Limit Switch
e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Objekt Ox5F10 Gear factor (Getriebefaktor) ist in der Betriebsart ,,Electronic Gear:
Slave® in Konfigurationen mit Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 =
x40) verfigbar. Die Betriebsart ,Electronic Gear: Slave* wird durch Einstellen von -3
fur das Objekt 0x6060 modes of operation aktiviert.

Uber die Getriebefaktoren (Zahler (englisch: Numerator) und Nenner (englisch: De-
nominator) kann ein Multiplikator zur Master-Geschwindigkeit eingestellt werden. Die
Slave Geschwindigkeit ergibt sich zu:

_ y Numerator 0x5F10/1
Vstave = VMaster % [y o o minator 0x5F10/2

Die Begrenzung der Beschleunigung bei einer Anderung des Getriebefaktors erfolgt
durch Objekt 0x5F10/3 Gear Factor: Resync on change. Der Slave wird mit dem Mas-
ter resynchronisiert, wenn der Getriebefaktor gedndert wurde. Die Funktion vermeidet
ruckartige Drehzahlanderungen.

0- Aus Die Resynchronisation ist ausgeschaltet.

Der Slave wird mit der Masterfrequenz resynchronisiert,
wenn der Getriebefaktor geédndert wurde.

1- Ein Der Antrieb stellt sich auf die neue Drehfrequenz ein.
Die in Objekt 0x6083 Profile Acceleration eingestellte
Beschleunigungsrampe wird berlicksichtigt.

Alternativ kénnen auch die Parameter 1123, 1124 und 1142 statt der Objekte ver-
wendet werden. Die Verwendung der Objekte beschreibt die Parameter im RAM (Da-
tensatz 5).

O0x5F10/1 Gear factor Numerator 1123 Getriebefaktor Zaehler
O0x5F10/2 Gear factor Denominator 1124 Getriebefaktor Nenner
O0x5F10/3 Gear factor Resync on change (1142 Resync.

bei Getriebefaktoraenderung
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Vectron

12.4.18 Ox5F11/n...0x5F14/n Phasing 1...4

Index|Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
Ox5F11 0 Highest sub-index supported Unsigned8 No 3

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Electronic Gear: Slave o Profile Positioning mode
o Table Travel Record 0 Velocity mode
mode o Profile Velocity mode
(Electronic Gear operation) 0 Homing mode
o Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
o0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Table Travel Record mode
o0 Move away from Limit Switch
e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Die Objekte Ox5F11 Phasing 1, 0x5F12 Phasing 2, Ox5F13 Phasing 3 und Ox5F14 Pha-
sing 4 sind in der Betriebsart ,Electronic Gear: Slave” in Konfigurationen mit Positio-
niersteuerung (Parameter Konfiguration 30 = x40) verflgbar. Die Betriebsart
sElectronic Gear: Slave* wird durch Einstellen von -3 fiir das Objekt 0x6060 modes oi
operation aktiviert.

Zur besseren Lesbarkeit wird im folgenden Abschnitt Objekt Ox5F11 verwendet. Fur
die Objekte 0x5F12, 0x5F13 und 0x5F14 gelten die Erlauterungen sinngemaRi.

Mit der Phasing-Funktion wird die Slaveposition gegeniiber der empfangenen Master-
position um den Wert von O0x5F11/1 Phasing 1: Offset verschoben.

Durch Bit 9 des Steuerwortes wird das Phasing gestartet. Nach dem Start werden
Ox5F11/2 Phasing 1: Speed (Geschwindigkeit) und O0x5F11/3 Phasing 1: Acceleration
(Beschleunigung) angewendet, bis die Verschiebung der Slaveposition gegentber der
Masterposition um Ox5F11/1 Phasing 1: Offset erreicht ist.

Wahrend des Phasings ist das Zustandswort Bit 8 ,Phasing Done* auf ,Low* gesetzt.
Sobald das Phasing beendet ist oder abgebrochen wurde, wird das Bit auf ,High“ ge-
setzt. Nach dem ersten Einschalten (oder nach einem Geréate-Reset) ist das ,,Phasing
Done“ Bit ebenfalls ,,Low".

Die Werte der Objekts 0x5F11/n...0x5F14/n sind wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.

0x5F11/1

0x5F12/1 Phasing: Offset -2147483647 2147483647
0x5F13/1 ’ (= 0x8000 0001) | (= OX7FFF FFFF)
0x5F14/1

0x5F11/2

0x5F12/2 Phasing: Speed 1 2147483647
0x5F13/2 ’ (= OX7FFF FFFF)
0x5F14/2

0x5F11/3

OX5F12/3 Phasing: Acceleration 1 2147483647
0x5F13/3 ’ (= OX7FFF FFFF)
0x5F14/3
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Start Phasing

Phasing beendet

Drehzahl
A

Viaster]

L

Phasing: Geschwindigkeit

.

)

Phasing: Beschleunigung
& BUHE

Position
4

B
L

vom Slave ausgewertete Masterpositior

Phasing: Offset

N

"b'linysikalische

Masterposition

=
Ll

Uber die Objekte 0x5F11, Ox5F12, 0x5F13 und Ox5F14 kénnen 4 Phasing-Profile er-
stellt werden. Das Phasing Profil wird Gber die Bits 12 und 13 des Steuerwortes aus-

gewahlt.

Phasingumschaltung Phasing Profil
Bit 13 Bit 12

0 0 1 (Ox5F11)

0 1 2 (0x5F12)

1 0 3 (0x5F13)

1 1 4 (Ox5F14)

Alternativ kdnnen auch die Parameter 1125, 1126 und 1127 statt der Objekte ver-
wendet werden. Die 4 Datenséatze der Parameter sind den 4 Objekten zugeordnet. Die
Verwendung der Objekte beschreibt die Parameter im RAM (Datensatz 6...9).

0x5F11/1 Phasing 1: Offset 1125.1  Phasing: Offset
0x5F12/1 Phasing 2: Offset 1125.2

0x5F13/1 Phasing 3: Offset 1125.3

0x5F14/1 Phasing 4: Offset 1125.4

O0x5F11/2 Phasing 1: Speed 1126.1 Phasing: Geschwindigkeit
0x5F12/2 Phasing 2: Speed 1126.2

0x5F13/2 Phasing 3: Speed 1126.3

0x5F14/2 Phasing 4: Speed 1126.4

0x5F11/3 Phasing 1: Acceleration 1127.1  Phasing: Beschleunigung
0x5F12/3 Phasing 2: Acceleration 1127.2

0x5F13/3 Phasing 3: Acceleration 1127.3

0x5F14/3 Phasing 4: Acceleration 1127.4
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12.4.19 0Ox5F15/0 In Gear Threshold (Schwelle Eingekuppelt)

Index|Sub-index| Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x5F15
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
0 Table Travel record mode o Profile Positioning mode

o0 Electronic Gear: Slave Velocity mode

Profile Velocity mode
Homing mode
Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode

Move away from Limit Switch

O O0OO0OO0OO0OO0Oo

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Zustandswort Bit 10 ,Getriebe eingekuppelt* wird gesetzt, wenn die relative Ab-
weichung zwischen Master- und Slave-Position fir mindestens die Zeit von 0x5F16/0
In Gear Time kleiner als der Wert von 0x5F15/0 /n Gear Threshold ist.

Wird Ox5F15/0 /n Gear Threshold auf den Wert Null eingestellt, wird das Signal ,,Ge-
triebe eingekuppelt” gesetzt, sobald der Antrieb die Masterdrehzahl erreicht.

Das Signal ,,Getriebe eingekuppelt* wird zuriickgesetzt, wenn einer der folgenden
Féalle eintritt:
e Die relative Abweichung zwischen Master- und Slave-Position tberschreitet
den Wert von 0x5F15/0 /n Gear Threshold.
e Die Drehzahl des Masterantriebs tberschreitet den Wert von Maximalge-
schwindigkeit *.
*) Maximalgeschwindigkeit* bezieht sich entweder auf 0x6046/2 Velocity max
amount oder Maximalfrequenz 419 [Hz]. Diese wird entweder durch 0x6046/2 Ve-
locity max amount [rpm] oder Maximalfrequenz 419 [Hz] eingestellt. Maximalfre-
quenz 419 wird Ublicherweise wahrend der Motorinbetriebnahme eingestellt.

Der Wertebereich des Objekts 0x5F15/0 ist wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
2147483647
0x5F15/0 |In Gear Threshold 0 (= OX7FFF FFFF)

Alternativ kann auch Parameter Schwelle fuer ,,Getriebe eingekuppelt 1168 statt
Objekt 0x5F15/0 /n Gear Threshold verwendet werden.

|0x5F15/0 In Gear Threshold [1168 Schwelle fuer ,,Getriebe eingekuppelt |
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12.4.20 Ox5F16/0 In Gear Time (Zeit fur Getriebe eingekuppelt)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0Ox5F16
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
0 Table Travel record mode o Profile Positioning mode

o0 Electronic Gear: Slave Velocity mode

Profile Velocity mode
Homing mode
Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode

Move away from Limit Switch

O O0OO0OO0OO0OO0Oo

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Zustandswort Bit 10 ,Getriebe eingekuppelt* wird gesetzt, wenn die relative Ab-
weichung zwischen Master- und Slave-Position fiir mindestens die Zeit von 0x5F16/0
In Gear Time kleiner als der Wert von 0x5F15/0 /n Gear Threshold ist.

Wird Ox5F16/0 /n Gear Threshold auf den Wert Null eingestellt, wird das Signal ,,Ge-
triebe eingekuppelt” gesetzt, sobald der Antrieb die Masterdrehzahl erreicht.

Das Signal ,,Getriebe eingekuppelt* wird zuriickgesetzt, wenn einer der folgenden
Falle eintritt:
e Die relative Abweichung zwischen Master- und Slave-Position tberschreitet
den Wert von Ox5F15/0 /n Gear Threshold.
e Die Drehzahl des Masterantriebs tberschreitet den Wert von Maximalge-
schwindigkeit *.
*) Maximalgeschwindigkeit* bezieht sich entweder auf 0x6046/2 Velocity max
amount oder Maximalfrequenz 419 [Hz]. Diese wird entweder durch 0x6046/2 Veloci-
ty max amount [rpm] oder Maximalfrequenz 419 [Hz] eingestellt. Maximalfrequenz
419 wird Ublicherweise wahrend der Motorinbetriebnahme eingestellt.

Durch den Lageregler (0x5F17 Position Controller) kann eine hohere Gesamt-
Geschwindigkeit als Maximalgeschwindigkeit auftreten. Der Lageregler beeinflusst

jedoch nicht das Signal ,,Eingekuppelt*.

Der Wertebereich des Objekts 0x5F16/0 ist wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
: 65535
0x5F16/0 [In Gear Time [ms] 1 (= OXFFFF)

Alternativ kann auch Parameter Zeit fuer ,,Getriebe eingekuppelt* 1169 statt Objekt
0x5F16/0 /n Gear Time verwendet werden.

0x5F16/0 In Gear Time |1169 Zeit fuer ,,Getriebe eingekuppelt |
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Veckron

12.4.21 Ox5F17/n Position Controller (Lageregler)

Index

Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

OxSF17

| 2 uimitation [ Unsigned32| rw [ No | 327680 |

0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 2

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
Motion Control:

o Alle Modi ¢ Nicht-Motion Control (Konf. = x40)

Der Lageregler wertet den Soll- und Istverlauf der Positionierung aus und versucht
den Antrieb so zu steuern, dass eine gute Anndherung an den Sollverlauf erreicht
wird. Fur diesen Zweck wird eine zuséatzliche Frequenz zum Ausgleich von Lageabwei-
chungen berechnet, welche (ber eine Parametereinstellung begrenzt werden kann.
Mit den Parametern des Lagereglers kann beeinflusst werden, wie schnell und wie
stark eine Lageabweichung ausgeglichen werden soll.

Uber Position Controller: Time Constant wird eingestellt, innerhalb welcher maximalen
Zeit die Lageabweichung ausgeglichen werden soll.

Uber Position Controller: Time Constant wird eingestellt, auf welchen Wert die Ge-
schwindigkeit zum Ausgleich der Lageabweichung begrenzt wird.

HINWEIS

Der Ausgang des Lagereglers wird nicht durch 0x6046/2 Velocity max amount (oder
Maximalfrequenz 419) begrenzt. Maximalgeschwindigkeit* begrenzt den Wert aus
der Fahrprofilberechnung. Durch die Addition der Fahrprofilgeschwindigkeit und dem
Ausgang des Lagereglers kénnen hohere Frequenzen als Maximalgeschwindigkeit
auftreten.

Maximalgeschwindigkeit* und Begrenzung 1118 mdssen bei der Inbetriebnahme auf
zueinander passende Werte eingestellt werden.
Kapitel 16.5 enthélt Umrechnungsformeln fir die Umrechnung zwischen Hz, rpm
und u/s.
Empfehlung:

e Maximalgeschwindigkeit* auf 90 % der mechanischen Nenndrehzahl und
die Begrenzung des Lagereglers auf einen Wert entsprechend 10 % der Maximalfre-
guenz einzustellen.

*) Maximalgeschwindigkeit* bezieht sich entweder auf 0x6046/2 Velocity max
amount oder Maximalfrequenz 419 [Hz]. Diese wird entweder durch 0x6046/2 Veloci-
ty max amount [rpm] oder Maximalfrequenz 419 [Hz] eingestellt. Maximalfrequenz
419 wird Ublicherweise wahrend der Motorinbetriebnahme eingestellt.

Die Werte des Objekts 0x5F17/n sind wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
0x5F17/1 |Position Controller: Time Constant 1,00 ms 300,00 ms
. e 2147483647
0x5F17/2 |Position Controller: Limitation 0 (= OXTFEF FFFF)

Alternativ kénnen auch die Parameter 1104 und 1118 statt der Objekte verwendet
werden.

O0x5F17/1 Position Controller: Time Constant 1104  Zeitkonstante

0x5F17/2 Position Controller: Limitation 1118 Begrenzung
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Beispiel:

Die Lageabweichung betragt 1 Umdrehung der Motorwelle und die Zeitkonstante ist
auf 1 ms eingestellt. Der Lageregler erhdht die Drehfrequenz des Motors um
1000 Hz, um die Lageabweichung auszugleichen. Der Parameterwert fiir Begren-
zung 1118 muss dazu ausreichend eingestellt sein.

Blockschaltbild der Reglerstruktur

Beschleunigungs-
vorsteuerung

isq Ref,BVS

i N 7 iS50y o
N v
Begrenzung
Drehzahlregler Drehzahlregler
Fahrprofil- +
berechnung

R — Begrenzung
Lageregler Lageregler

Sr:l

Um Oszillationen des Antriebs beim Stillstand zu vermeiden, wird die Verstarkung fir
geringe Lageabweichungen auf 50% des parametrierten Wertes reduziert.

Verstarkung [%6]
A

| 100
XL/
3 3 3 3 P Lageabweichung [°]

-0,50 -0,25 0,00 0,25 0,50

Folgende Anzeichen deuten darauf hin, dass Parameter der Reglerstruktur nicht
optimal eingestellt sind:

Der Antrieb ist sehr laut.
Der Antrieb schwingt.
Héaufige Schleppfehler
Ungenaue Regelung

Einstellungsmoglichkeiten von weiteren Regelparametern, beispielsweise fur den
Drehzahlregler und die Beschleunigungsvorsteuerung, kénnen der Betriebsanleitung
zum Frequenzumrichter entnommen werden.

Den Antrieb unter den tatsachlichen Betriebsbedingungen optimieren, da die Reg-
lerparameter fur den Drehzahlregler und die Beschleunigungsvorsteuerung lastab-
héngig sind. Bei verschiedenen Lastarten optimieren, so dass in allen Punkten ein
gutes Regelverhalten eingestellt ist.
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Vectron

12.4.22 0x5F18/0 M/S Synchronization Offset

o Electronic Gear: Slave

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x5F18
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:

e Motion Control: e Motion Control:

o Profile Positioning mode
Velocity mode
Profile Velocity mode

Hom

Cycli
Cycli

O o0oo0oo0Oo0Oo0OO0OOo

Nicht-Motio

Interpolated mode

Table Travel record mode
Move away from Limit
Switch

ing mode

¢ Sync Position mode
¢ Sync Velocity mode

n Control (Konf. # x40)

Der M/S Synchronization Offset kann in der Funktion ,elektronisches Getriebe* ver-
wendet werden, um den Slave-Antrieb auf die absolute Position des Master-Antrieb
abzugleichen. Beachten Sie Kapitel 14.4.10.1 ,Master/Slave Positionskorrektur®.

HINWEIS

Fur die Nutzung dieser Funktion missen Master-Antrieb und Slave-Antrieb die glei-
chen mechanischen Eigenschaften (z.B. Getriebelibersetzungen) und das gleiche

Bezugssystem verwenden.

Die Werte des Objekts 0x5F18/0 sind wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
o -2147483647 2147483647
0x5F18/0 |M/S Synchronization Offset (= 0x8000 0001) | (= OX7FFF FFFF)

Alternativ kann auch Parameter 1284 statt des Objekts verwendet werden.

0x5F18/0 M/S Synchronization Offset

1284

M/S Synchronization Off-
set
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12.4.23 Ox5FF0/0 Active motion block (Aktiver Fahrsatz)

Index

Sub-index|

Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

O0xSFFO

0 Active motion block

Unsigned8

ro

TX

Objekt kann benutzt werden in:

Objekt kann nicht benutzt werden in:

e Motion Control:

e Motion Control:

o Table Travel record mode o Profile Positioning mode
Velocity mode

Profile Velocity mode
Homing mode

Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Move away from Limit Switch
Electronic Gear: Slave

O O0OO0OO0OO0OO0OO0O0o

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Objekt Ox5FFO0 active motion block (Aktiver Fahrsatz) ist in den Betriebsarten fur
Tabellenfahrséatze (table travel record mode) in Konfigurationen mit Positioniersteue-
rung (Parameter Konfiguration 30 = x40) verfugbar. Die Betriebsarten fiir Tabellen-
fahrsatze werden durch Einstellen von -1 fir das Objekt 0x6060 modes of operation
aktiviert.

Die Daten von active motion block zeigen die Nummer des aktiven Fahrsatzes in den
Betriebsarten fur Tabellenfahrsétze (table travel record mode). Das Objekt entspricht
dem Parameter Aktiver Fahrsatz 1246. Beachten Sie das Applikationshandbuch ,,Posi-
tionierung” fir die Verwendung der Fahrsatze.

12.4.24 Ox5FF1/0 Motion block to resume (Wiederaufnahmefahrsatz)

Index

Sub-index|

Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

Ox5FF1

0 Motion block to resume Unsigned8 ro TX

Objekt kann benutzt werden in:
Motion Control: .

Objekt kann nicht benutzt werden in:

Motion Control:

o Table Travel record mode o Profile Positioning mode
Velocity mode

Profile Velocity mode
Homing mode
Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Move away from Limit
Switch

0 Electronic Gear: Slave

O O0OO0OO0OO0OO0Oo

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Objekt Ox5FF1 motion block to resume (Wiederaufnahmefahrsatz) ist in den Be-
triebsarten fir Tabellenfahrsatze (fable travel record mode) in Konfigurationen mit
Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 = x40) verfuigbar. Die Betriebsar-
ten fir Tabellenfahrsatze werden durch Einstellen von -1 fir das Objekt 0x6060
modes of operation aktiviert.

Die Daten von motion block to resume (Wiederaufnahmefahrsatz) zeigen die Nummer
des Wiederaufnahmefahrsatzes in den Betriebsarten fir Tabellenfahrsatze (table tra-
vel record mode). Das Objekt entspricht dem Parameter Wiederaufnahmefahr-
satz 1249. Beachten Sie das Applikationshandbuch ,Positionierung* fir die Verwen-
dung der Fahrsatze.
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12.5 Device Profile Objects (Ox6nnn) (Gerateprofil-Objekte)

12.5.1 0x6007/0 Abort Connection option code (Verhalten bei fehlerhaf-
ter Busverbindung)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Ma| Def.-Val
0x6007

Das Objekt abort connection option code bestimmt das Betriebsverhalten des Fre-
quenzumrichters bei einer fehlerhaften Busverbindung aufgrund von BusOff, RxPDO
length error oder NMT state change (Verlassen des NMT-Zustands ,,Betrieb”, ,Opera-
tional®).

Abhé&ngig von der Einstellung Local/Remote 412 andert sich die Reaktion der Einstel-
lung des Objekts 0x6007 wie in der folgenden Tabelle dargestellt.

Betriebsart Funktion bei Funktion bei
»Steuerung Uber Statemachine* ,LAndere Steuerung*
. Betriebspunkt wird beibehalten. Betriebspunkt wird
0 - No reaction .
beibehalten.

Error Die Steuerung (Statemachine) wechselt sofort in
1 - (Werksein-|den Zustand ,Stérung“ (fault).

stellung)

Die Steuerung (Statemachine) erzeugt den Befehl
~Spannung sperren* (disable voltage) und wech-

2 - Switch-0ff 10t in den Zustand LEinschalten gesperrt* (switch

on disabled).

s tring o) e 6 996 e -
3 - Quick stop P machine) wechselt

Zustand ,,Einschalten gesperrt” (switch on disab-

led).

Die Steuerung (Statemachine) erzeugt den Befehl
-1 - Ramp stop +|,,Betrieb sperren” (disable operation) und wech-

(Minus 1)  Error selt in den Zustand ,Stérung” (fault) nachdem

der Antrieb stillgesetzt wurde.

Die Steuerung (Statemachine) erzeugt den Befehl
-2 - Quick stop +|Schnellhalt (Quick Stop) und wechselt in den

(Minus 2) Error Zustand ,Storung“ (fault) nachdem der Antrieb

stillgesetzt wurde.

sofort in den Zustand
,Stoérung” (fault).

HINWEIS

Das Objekt abort connection option code entspricht dem Frequenzumrichter-
Parameter Bus Stoerverhalten 388.

Die Parametereinstellungen Bus Stoerverhalten 388 = -2...3 werden abhangig von
Parameter Local/Remote 412 ausgewertet.
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0x6007/0 [Abort Connection option code -2 3
(=OXFFFE)
Bus Stoerverhalten 388 | 0x6007
0 0
1 1
2 2
3 3
4 -1
5 -2

Das Schreiben des Parameters Bus Stoerverhalten 388 und das Schreiben des Objek-
tes 0x6007 haben die gleiche Wirkung.

Wurde das Objekt 0x6007 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Wert von 0x6007 im nichtflichtigen Speicher
gesichert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor
eingestellte Wert fir 0x6007 wieder aktiviert und Uberschreibt die Einstellung des
Parameters Bus Stoerverhalten 388.

Auftretende Fehler sind detailliert in Kapitel 16.4 ,Fehlermeldungen” beschrieben.
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12.5.2

Ox603F/0 Error code (Fehlercode)

Index

Sub-index|

Bedeutung

Datentyp | Zugriff | Map

Def.-Val

0x603F

0

Error code

Unsigned16 ro No

In dem Objekt error code wird der letzte aufgetretene Fehler gespeichert.

Nach CANopen® DS402 ist eine groBe Anzahl von méglichen Fehlermeldungen spezifi-
ziert. Die nachfolgende Liste zeigt den Zusammenhang zwischen den vom Frequen-
zumrichter intern und auf der Bedieneinheit KP500 angezeigten Fehlercode und dem
im Objekt error code gesicherten Fehler.

Gerate
Fehler

CANopen®
DS402
Fehler Code

Bedeutung

FOO | XX

00 | 00

Es ist keine Stérung aufgetreten

| Fo1 | xx |

23 |

10 | Frequenzumrichter wurde tberlastet

| Fo2 | xx |

42 | 10

| Kihlkdérpertemperatur auBerhalb der Temperaturgrenzen

|F03|xx|

41 | 10

| Innenraumtemperatur auf3erhalb der Temperaturgrenzen

|F04|xx|

43 | 10

| Motortemperatur zu hoch oder Fuhler defekt

|F05|xx|

23 | 40

| Motorphasenstrom oberhalb der Stromgrenze

| Fo7 | xx |

32 | 10

| Zwischenkreisspannung auflerhalb des Spannungsbereichs

| Fos | xx |

51 | 11

| Elektronikspannung auBBerhalb des Spannungsbereichs

[ F13 | xx |

23 | 30

| Erdschluss am Frequenzumrichterausgang

| Fyy | xx]

10 | 00 |Sonstige Fehlermeldungen

Tritt als CANopen® DS402 error code 1000 = generic-error auf, kann der Fehlercode
Uber den Parameter aktueller Fehler 260 (unsigned16) ausgelesen werden. Der Pa-
rameter aktueller Fehler 260 enthalt den Fehlercode im produktinternen Format.
Die Zuordnungstabelle des Fehlercodes zu den jeweiligen Meldungen kann der Bedie-
nungsanleitung entnommen werden.

In der ,Emergency-Message“ wird der Fehlercode des Frequenzumrichters auf den
Bytes 4 ... 7 Uibertragen und der CANopen® DS402 Fehler Code in Bytes 0 und 1.
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12.5.3 0x6040/0 Controlword (Steuerwort)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Ma Def.-Val
0x6040

Das Objekt 0x6040/0 contro/word (Steuerwort) ist flr den Frequenzumrichter relevant,
wenn der Parameter Local/Remote 412 auf ,1 - Steuerung ueber Statemachine* einge-
stellt ist.

1514 1312/1110 9 8 7 6 5 4|3 2 1 0 Bit

o

Switch on (Einschalten)

Enable voltage (Spannung
freigeben)

Quick stop (Schnellhalt)
(Nullaktiv)

Enable operation (Betrieb
freigeben)

i

N

w

IS

Operation mode specific
(betriebsartabhangig)
Operation mode specific
(betriebsartabhangig)
Operation mode specific
(betriebsartabhangig)
Fault reset (Stérung rick-
setzen)

5

o

-~

Halt

Operation mode specific
(betriebsartabhangig)

©

Reserved (reserviert)

Manufacturer specific
(herstellerabhangig)

i
=

Manufacturer specific
(herstellerabhangig)
Manufacturer specific
(herstellerabhangig)
Manufacturer specific
(herstellerabhangig)
Manufacturer specific
(herstellerabhéngig)

Die Bits 4, 5, 6 und 9...15 werden nur in Konfigurationen mit Positioniersteuerung ver-
wendet (Parameter Konfiguration 30 = x40).

Siehe Kapitel 14 ,Steuerung des Frequenzumrichters” und 16.1
~Steuerwort/Zustandswort Ubersicht
Steuerwort (Control Word) Ubersicht*.

.
N

-
@

i
i

.
3
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12.5.4 0x6041/0 Statusword (Zustandswort)

Index |Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x6041 0 Statusword Unsigned16 ro TX

Das Objekt 0x6041/0 statusword zeigt den aktuellen Zustand des Frequenzumrichters.

1514 13121110 9 8|7 6 5 4|3 2 1 0 Bit

LoReady to switch on (Ein-
schaltbereit)

Switched on (Eingeschal-
tet)

Operation enabled (Be-
trieb freigegeben)

-

N

w

Fault (Storung)

Voltage enabled (Span-
nung freigegeben)
Quick stop (Schnellhalt)
(Nullaktiv)

Switch on disabled (Ein-
schalten gesperrt)

IS

3

o

Warning (Warnung)

Manufacturer specific
(herstellerabhangig)

[

Remote

i
)

Target reached (Ziel er-
reicht)

i/ Internal limit active (In-
terner Grenzwert aktiv)

-

Operation mode specific
(betriebsartabhangig)
Operation mode specific
(betriebsartabhangig)

4 Manufacturer specific
(herstellerabhangig)

s Manufacturer specific
(herstellerabhangig),
Warnung?2

Die Bits 8, 12, 13 und 14 operation mode specific werden nur in Konfigurationen mit
@ Positioniersteuerung verwendet (Parameter Konfiguration 30 = x40).

Siehe Kapitel 14 ,Steuerung des Frequenzumrichters® und 16.1.2 ,,Zustandswort (Status

Word) Uberblick*.

-
)

-
@

-

i
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12.5.5 0x6042/0 Target velocity (Soll-Geschwindigkeit) [rpm]

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x6042
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o0 Velocity mode 0 Table Travel record mode
o Profile Velocity mode
¢ Nicht-Motion Control o Profile Positioning mode
(Konf. # x40) 0 Homing mode
0 Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Move away from Limit Switch
0 Electronic Gear: Slave

0x6042/0
Target Velocity

Das Objekt target velocity ist der Geschwindigkeitssollwert fiir den Frequenzumrichter.
Target velocity wird als Drehzahl mit der Einheit min™ interpretiert. Die interne Sollfre-
quenz des Frequenzumrichters wird aus der Zielgeschwindigkeit in min™ unter Beriick-
sichtigung des Parameters Polpaarzahl 373 berechnet.

Der Parameter Polpaarzahl 373 hat vier verschiedene Datensatze. In Anwendungen
mit Positioniersteuerungen (Konfiguration = x40) wird nur der Datensatz 1 genutzt.

In Anwendungen ohne Positioniersteuerungen (Konfiguration = x40) ist oft mehr als ein
Motor am Frequenzumrichter angeschlossen (nur einer gleichzeitig, umgeschaltet tber
Schaltschiitz). Diese Motoren kénnen unterschiedliche Polpaarzahlen haben. Der Eintrag
in den Parameter Polpaarzahl 373 ist dann in den vier Datenséatzen unterschiedlich.
Nach dem Umschalten auf einen Motor muss das Objekt farget velocity mindestens
einmal geschrieben werden, damit die interne Sollfrequenz des Frequenzumrichters mit
der richtigen Polpaarzahl berechnet werden kann.

Nr. Objekt Min. Max.
0x6042 [Target velocity -32768 32767

In Nicht-Motion Control Konfigurationen (Konf. = x40) wird der Sollwert 7arget-velocity
produktintern tber den Liniensollwert ausgewertet. Dieser Sollwert wird im Eingang
der Rampenfunktion mit dem internen Frequenzsollwert aus dem Frequenzsollwertkanal
kombiniert (siehe Kapitel 14.3.3 ,Sollwert/Istwert").

Rampen Generator Drehzahlregler

RN

Liniensollwert
0x6042/0
Target Velocity

lber P 475

4 ) Abhiingig von 0x6048/0 indi i
Modus P 434 Velocity Acceleration Aktuelle Geschwindigkeit
Interner Ref.-Wert 0x6049/0 0x6044/0
Ref. Freq. Quelle Velocity Deceleration Control effort

/ Referenz-Geschwindigkeit R f'\+ R N
/' 0x6043/0 T Referenz

Target velocity demand Strom

0x604A/0

Velocity Quick Stop
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12.5.6 0x6043/0 Target velocity demand (Ausgang Rampe) [rpm]
Index [Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x6043 0 Target velocity demand Integerl6 ro TX
Das Objekt target velocity demand ist die AusgangsgroRe der Rampenfunktion in der
Einheit min™. Das Objekt hat die gleiche Notation wie das Objekt target velocity und
kann als Istwert gelesen werden. Zur Berechnung von target velocity demand wird der
Parameter Polpaarzahl 373 bericksichtigt (in gleicher Weise wie fuir das Objekt target
velocity beschrieben).
12.5.7 0x6044/0 Control effort (aktuelle Drehzahl)
Index |Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x6044 0 Control effort Integerl6 ro Tx
Das Objekt control effort ist die aktuelle Drehzahl des Antriebs in min™. Das Objekt hat
die gleiche Notation wie das Objekt farget velocity und kann als Istwert gelesen wer-
den. Zur Berechnung von control effort wird der Parameter Polpaarzahl 373 berick-
sichtigt (in gleicher Weise wie flr das Objekt target velocity beschrieben).
12.5.8 0x6046/n Velocity min max amount (Min./Max. Drehzahl)
Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x6046 0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 2

Objekt kann benutzt werden in:

Objekt kann nicht benutzt werden in:
Motion Control:
o Alle Modi

Nicht-Motion Control (Konf. = x40)

Das Objekt velocity min max amount besteht aus dem Sub-index 01 = velocity min
amount und Sub-index 02 = velocity max amount.

Die Einheit von 0x6046/n velocity min max amount ist min™ (nur positive Werte). Der
Wert von 0x6046/n velocity min max amount wird intern unter Bertcksichtigung des
Parameters Polpaarzahl 373 (im Datensatz 1) auf einen Frequenzwert umgerechnet.

Das Schreiben des Objektes 0x6046/1 velocity min amount erzeugt automatisch einen
Schreibbefehl fur den Parameter Minimale Frequenz 418 ins RAM (= Datensatz 5, alle
Datenséatze nur im RAM).

Das Schreiben des Objektes 0x6046/2 velocity max amount erzeugt automatisch einen
Schreibbefehl fir den Parameter Maximale Frequenz 419 (- Datensatz 5, alle Da-
tensatze nur im RAM).

Die Default Einstellung ist abhangig von den verwendeten Motoreinstellungen.

Wird der Sollwert mit dem Objekt 0x6042 target velocity kleiner als der Objektwert
0x6046/1 velocity min amount oder groRer 0x6046/2 velocity max amount vorgegeben,
wird 0x6042 farget velocity auf die jeweiligen Werte begrenzt.
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0x6046/1 |[Velocity min amount (RPM) 1 (:3()2)(776':7':':)
0x6046/2 [Velocity max amount (RPM) 1 (=302x776F7FF)

Output
A

Velocity max amount

Velocity min amount

Velocity min amount

Velocity max amount

Werden die Objekte 0x6046/1 oder 0x6046/2 geschrieben und dann ein Befehl zum
Sichern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, werden die Objektwerte im nicht-
flichtigen Speicher gesichert. Nach dem nachsten Einschalten des Frequenzumrichters

werden die zuvor eingestellten Werte wieder aktiv und tberschreiben die Einstellungen
der Parameter Minimale Frequenz 418 und Maximale Frequenz 419.

In Positionieranwendungen kann die Gesamtdrehzahl die Begrenzung der Minimalen
und Maximalen Frequenz durch den Lageregler unter- oder tberschreiten. Der Ausgang
des Lagereglers kann ber Begrenzung 1118 begrenzt werden.
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12.5.9 0x6048/n Velocity acceleration (Beschleunigung)
Index |[Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x6048 0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 2

|2 |

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
Motion Control: e Motion Control:
0 Velocity mode 0 Table Travel record mode
o Profile Positioning mode
Nicht-Motion Control o Profile Velocity mode
(Konf. # x40) 0 Homing mode
o Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
o0 Move away from Limit Switch
0 Electronic Gear: Slave

Mit dem Objekt velocity acceleration wird die Drehzahlanderung und Hochlaufzeit im
velocity mode eingestellt. Das Objekt velocity acceleration besteht aus defta speed in
min™ und defta time in Sekunden.

Die Steigung der Frequenz im Hochlauf wird auf die Parameter Beschleunigung Rechts-
lauf 420 und Beschleunigung Linkslauf 422 geschrieben (Datensatz 5, alle Datensétze
nur im RAM). Beide Parameter werden auf denselben Wert eingestellt. Die Werte der
Parameter Beschleunigung Rechtslauf 420 und Beschleunigung Linkslauf 422 werden
intern unter Bertcksichtigung des Parameters Polpaarzahl 373 (im Datensatz 1) auf
einen Wert in der Einheit Frequenz/Sekunde umgerechnet.

Durch die Anderung der Objekte delta-time oder delta-speed wird die Steigung intern
umgestellt.

32767
0x6048/1 |Delta speed (RPM) 1 (= OX7EFF)
. 65535
0x6048/2 |[Delta time (sec) 1 (= OXFFFE)
A speed
delta speed
delta time
>
time

Werden die Objekte 0x6048/1 oder 0x6048/2 geschrieben und dann ein Befehl zum
Sichern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, werden die Objektwerte im nicht-
flichtigen Speicher gesichert. Nach dem nachsten Einschalten des Frequenzumrichters
werden die zuvor eingestellten Werte wieder aktiv und tberschreiben die Einstellungen
der Parameter Beschleunigung Rechtslauf 420 und Beschleunigung Linkslauf 422.
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12.5.10 0x6049/n Velocity deceleration (Verzégerung)

Index

Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x6049

0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 2

|
|2

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
0 Velocity mode 0 Table Travel record mode
o Profile Positioning mode
e Nicht-Motion Control o Profile Velocity mode
(Konf. # x40) 0 Homing mode
o Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
o0 Move away from Limit Switch
0 Electronic Gear: Slave

Mit dem Objekt velocity deceleration wird die Drehzahlanderung und Runterlaufzeit
eingestellt. Das Objekt velocity deceleration besteht aus delta speed in min™ und delta
time in Sekunden.

Die Steigung der Frequenz im Runterlauf wird auf die Parameter Verzoegerung Rechts-
lauf 421 und Verzoegerung Linkslauf 423 geschrieben (Datensatz 5, alle Datenséatze
nur im RAM). Beide Parameter werden auf denselben Wert eingestellt. Die Werte der
Parameter Verzoegerung Rechtslauf 421 und Verzoegerung Linkslauf 423 werden
intern unter Bericksichtigung des Parameters Polpaarzahl 373 (im Datensatz 1) auf
einen Wert in der Einheit Frequenz/Sekunde umgerechnet.

Durch die Anderung der Objekte delta-time oder delta-speed wird die Steigung intern
umgestellt.

Nr. Objekt Min. Max.
32767
0x6049/1 |Delta Speed (RPM) 1 (= 0X7FFF)
. 65535
0x6049/2 |Delta time (sec) 1 (= OXFFFF)
A speed
delta speed
delta time
>
time

Werden die Objekte 0x6049/1 oder 0x6049/2 geschrieben und dann ein Befehl zum
Sichern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, werden die Objektwerte im nicht-
flichtigen Speicher gesichert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters
werden die zuvor eingestellten Werte wieder aktiv und Uberschreiben die Einstellungen
der Parameter Verzoegerung Rechtslauf 421 und Verzoegerung Linkslauf 423.
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Vectron

12.5.11 0x604A/n Velocity quick stop (Schnellhalt)

Index

Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x604A

0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 2

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
Motion Control: e Motion Control:
0 Velocity mode 0 Table Travel record mode
o Profile Positioning mode
Nicht-Motion Control o Profile Velocity mode
(Konf. # x40) 0 Homing mode
o Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
o0 Move away from Limit Switch
0 Electronic Gear: Slave

Mit dem Objekt velocity quick stop wird die Verzégerung fir den Schnellhalt eingestellt.
Das Objekt velocity quick stop besteht aus Drehzahlanderung in min™ und Runterlauf-
zeit in Sekunden.

Die Steigung der Frequenz im Runterlauf wird auf die Parameter Nothalt Rechtslauf
424 und Nothalt Linkslauf 425 geschrieben (Datensatz 5, alle Datensatze nur im
RAM). Beide Parameter werden auf denselben Wert eingestellt. Die Werte der Parame-
ter Nothalt Rechtslauf 424 und Nothalt Linkslauf 425 werden intern unter Beriicksich-
tigung des Parameters Polpaarzahl 373 (im Datensatz 1) auf einen Wert in der Einheit
Frequenz/Sekunde umgerechnet.

Durch die Anderung der Objekte delta-time oder delta-speed wird die Steigung intern
umgestellt.

Nr. Objekt Min. Max.
4 32767
0x604A/1 |Delta speed (min™) 1 (= OX7FFF)
. 65535
0x604A/2 |Delta time (sec) 1 (= OXFFFF)
A speed
delta speed

delta time

>

time

Werden die Objekte 0x604A/1 oder 0x604A/2 geschrieben und dann ein Befehl zum
Sichern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, werden die Objektwerte im nicht-
flichtigen Speicher gesichert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters
werden die zuvor eingestellten Werte wieder aktiv und Uberschreiben die Einstellungen
der Parameter Nothalt Rechtslauf 424 und Nothalt Linkslauf 425.

07/13

CM-EtherCAT 81



% Bonfiglioli

12.5.12 0x6060/0 Modes of operation (Betriebsarten)

Index |Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x6060
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: ¢ Nicht-Motion Control
o Alle Modi (Konf. # x40)

Mit dem Objekt modes of operation wird die Betriebsart des Frequenzumrichters festge-
legt.
Die Auswahl ist abhangig von der eingestellten Konfiguration des Frequenzumrichters.

Verfugbare Werte fUr modes of operation in Konfigurationen des Frequenzumrichters
mit Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 = x40 und 412 Local/Remote =
»1 - Steuerung lUber Statemachine®):

Dez.

Modus
L. Profile position mode (Betriebsart Positionierung)
2 _ Velocity mode (Betriebsart Geschwindigkeit ) (voreingestellt)
3 _ Profile velocity mode (Betriebsart Geschwindigkeit [u/s])
6 _ Homing mode (Betriebsart Referenzfahrt)
7

— Interpolated position mode (Betriebsart interpolierte Positionen)

8 Cyclic sync position mode
(Zyklisch Synchronisierte Positionierung)

9 Cyclic sync velocity mode
(Zyklisch Synchronisierte Geschwindigkeit)

-1 Table travel record (manufacturer specific mode)
Tabellenfahrsatz ( herstellerspezifische Betriebsart)

-2 Move away from limit switch (manufacturer specific mode)
Endschalter freifahren (herstellerspezifische Betriebsart)

-3 Electronic Gear: Slave (manufacturer specific mode)
Elektronisches Getriebe: Slave (herstellerspezifische Betriebsart)

Objekt 0x6060 modes of operation ist auf die Werte der Tabelle beschrankt.

Nr. Objekt Min. Max.
0x6060/0 [Modes of operation -3 | OxFD 9

Verfligbare Werte flr modes of operation in Konfigurationen des Frequenzumrichters
ohne Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 # x40 oder 412 Local/Remote
= ,1 - Steuerung Uber Statemachine*):

| 2 — velocity mode (Betriebsart Geschwindigkeit) |

In Konfigurationen ohne Positioniersteuerung werden andere Einstellungen als auf den
Wert 2 vom Frequenzumrichter ignoriert. Bei Zugriff Gber SDO wird eine SDO Fehler-
meldung generiert, die auf den unzuléassigen Wert hinweist.

Weitere Informationen sind im Kapitel 14 ,Steuerung des Frequenzumrichters” aufge-
fahrt.
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12.5.13 0x6061/0 Modes of operation display (Anzeige Betriebsarten)

Index|Sub-index

Bedeutung

Datentyp | Zugriff

Map

Def.-Val

0x6061 0 Modes of operation display

Integer8 ro

TX

e Motion Control:
o Alle Modi

Objekt kann benutzt werden in:

Objekt kann nicht benutzt werden in:

¢ Nicht-Motion Control

(Konf. # x40): Wert immer ,,2“

Das Objekt modes of operation display bestatigt die zuvor unter 0x6060 modes of gpe-
ration eingestellte Betriebsart durch Anzeige des Wertes von modes of operation.

Nach dem Einstellen von modes of operation muss die SPS auf diese Bestatigung war-
ten, bevor ein anderer Befehl an den Frequenzumrichter Uibertragen werden kann.

Weitere Informationen sind im Kapitel 14 ,Steuerung des Frequenzumrichters* aufge-

fuhrt.

12.5.14 0x6064/0 Position actual value (Positions-Istwert)

Index|Sub-index

Bedeutung

Datentyp | Zugriff

Map

Def.-Val

0x6064 0 Position actual value

Integer32 ro

Tx

e Motion Control:
o Alle Modi

Objekt kann benutzt werden in:

Objekt kann nicht benutzt werden in:

¢ Nicht-Motion Control

(Konf. # x40)

Mit dem Objekt 0x6064 position actual value wird der Positions-Istwert der Lageerfas-
sung in user units [u] dargestellt.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert. Der Wert entspricht dem Wert des Parameters Lageistwert 1108.
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12.5.15 0x6065/0 Following error window (Schleppfehler)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map [ Def.-Val
0x6065
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: ¢ Nicht-Motion Control
0 Alle Modi (Konf. # x40)

=~ -

=~

Objekt 0x6065 following error window (Schleppfehler) wird verwendet, um die Schwelle
flr eine Geratewarnung zu setzen fur den Fall, dass der Schleppfehler zu grof3 wird.

Im Anwendungshandbuch ,Positionierung” wird in der Beschreibung der Begriff
,Schleppfehler* an Stelle des CANopen®-Begriffs ,, Following error window"* verwendet.

Mit dem Objekt 0x6065 following error window (Schleppfehler) wird der symmetrische
Bereich von zuldssigen Positionswerten um den Wert von position demand value in der
Einheit user units [u] festgelegt.

Der Wertebereich des Objektes 0x6065/0 following error window ist O ... (2*'-1). Das
Schreiben eines Wertes von 23 ... (2%2-2) verursacht einen SDO-Abbruch (value range,
Wertebereich).

Wird der Wert von following error window auf 2**-1 oder 0 eingestellt, wird die Uber-
wachung auf following error window ausgeschaltet.

Der aktuelle Schleppfehler wird in Objekt Ox60F4 Following error actual value ange-
zeigt.

Die Warnung wird nur aktiv, wenn der Schleppfehler die in Objekt Ox6066 following
error time out eingestellte Zeit Gberschreitet. Es wird kein Geratefehler ausgelost.

Das Schreiben von following error window (Schleppfehler) erzeugt automatisch einen
Schreibbefehl fir die Schleppfehler-Warnung Parameter Warngrenze 1105 (Daten-
satz 5, alle Datensatze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6065/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem né&chsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Warngren-
ze 1105.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.
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Vectron

12.5.16 0x6066/0 Following error time out (Schleppfehler -
Zeituberwachung)

Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x6066
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: ¢ Nicht-Motion Control
o Alle Modi (Konf. # x40)

Liegt ein Schleppfehler (Objekt Ox6065 following error window) langer als die im Objekt
0x6066 following error time out eingestellte Zeit in Millisekunden an, wird das entspre-
chende Bit im Zustandswort (Bit 13 following error) auf ,1“ gesetzt. Es wird kein Gera-
tefehler ausgelost.

Das Schreiben von following error time out erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fir
den Parameter Schleppfehler Zeit 1119 (Datensatz 5, alle Datensatze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6066/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem né&chsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und tberschreibt die Einstellung des Parameters Schleppfehler
Zeit 1119.

=~
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12.5.17 0x6067/0 Position window (Positionsfenster)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x6067
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Nicht-Motion Control
o Alle Modi (Konf. # x40)

Das Signal ,.Zielposition erreicht* kann zur Anderung der Genauigkeit mit Objekt 0x6067
position window fur die Modi gedndert werden, in denen das Zustandswort Bit 10 ,Ziel
erreicht” als ,Zielposition erreicht* genutzt wird, wie ,Profile Positioning Mode“ und
»Table Travel Record Mode*.

Mit dem Objekt 0x6067 position window wird der symmetrische Bereich von zuléassigen
Positionswerten um den Wert der Zielposition (target position) in der Einheit user units
[u] festgelegt. Die Zielposition wird als erreicht registriert, wenn der Positions-Istwert
der Lageerfassung innerhalb des Bereiches position window liegt. ,Ziel erreicht” wird als
Bit 10 im Zustandswort angegeben. Der Positions-Istwert muss fur die in Objekt 0x6068
position window time eingestellte Zeit im Positionsfenster liegen.

Wenn die aktuelle Position aus dem Zielfenster heraus driftet oder eine neue Zielpositi-
on gesetzt wird, wird das Bit ,Ziel erreicht* zurlickgesetzt bis die Positions- und Zeit-
Konditionen wieder erreicht werden.

Der Wertebereich des Objektes 0x6067/0 position window ist O ...OX7FFF FFFF (23!-1).
Das Schreiben eines Wertes von 0x8000 0000 (2%')... OXFFFF FFFE (2%2-2) verursacht
einen SDO-Abbruch (value range, Wertebereich).
Wird der Wert von position window auf OXFFFF FFFF (2%%-1) oder 0 eingestellt, wird die
Uberwachung auf position window ausgeschaltet.

Position
, . T Zielfenster
Zielposition i Zielfenster
t
Sollposition erreicht [
Zielfenster Zeit t

Das Schreiben von position window erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fiir den
Parameter Zielfenster 1165 (Datensatz 5, alle Datensatze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6067/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem né&chsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Zielfens-
ter 1165.

==

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.

=
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12.5.18 0x6068/0 Position window time (Positionsfenster Zeit)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x6068
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: ¢ Nicht-Motion Control
0 Alle Modi (Konf. # x40)

==

Liegt der Positions-Istwert innerhalb von position window fur die im Objekt 0x6068 po-
sition window time eingestellte Zeit in Millisekunden, wird das entsprechende Bit im
Zustandswort (Bit 10 target reached) auf , 1" gesetzt. Dies wird in Modi bericksichtigt,
in denen das Zustandswort Bit 10 ,Ziel erreicht” als ,Zielposition erreicht“ genutzt wird,
wie ,Profile Positioning Mode* und ,Table Travel Record Mode*“.

Das Schreiben von position window time erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fur
den Parameter Zielfenster Zeit 1166 (Datensatz 5, alle Datensatze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6068/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem né&chsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Zielfenster
Zeit 1166.

12.5.19 0x606C/0 Velocity actual value (Aktuelle Geschwindigkeit) [u/s]

Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x606C 0 velocity actual value Integer32 ro | Tx
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: ¢ Nicht-Motion Control
o Alle Modi (Konf. # x40)

Der aktuelle Geschwindigkeitswert in user units pro Sekunde [u/s] wird angezeigt.
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12.5.20 0x606D/0 Velocity Window (Geschwindigkeitsfenster)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x606D
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Profile Velocity mode o Profile Positioning mode
0 Velocity mode
0 Homing mode
0 Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Table Travel record mode
o0 Move away from Limit Switch
o0 Electronic Gear: Slave
¢ Nicht-Motion Control
(Konf. = x40)

Objekt 0x606D Velocity Window (Geschwindigkeitsfenster) wird verwendet, um die
Schwelle des Bit 10 ,Ziel erreicht” des Zustandswortes im Profile Velocity mode zu defi-
nieren.

0x606D Velocity Window (Geschwindigkeitsfenster) beschreibt den symmetrischen Be-
reich um den Wert von Objekt Ox60FF 7arget Velocity in der Einheit user units pro Se-
kunde [u/s].

Bit 10 ,Ziel erreicht” wird im Zustandswort gesetzt wenn fiir mindestens die Zeit Ox606E
Velocity Window Time die Differenz zwischen 0x60FF 7arget Velocity und 0x606C Ve-
locity Actual value kleiner ist als 0x606D Velocity Window.

Der Wertebereich des Objektes 0x606D/0 Velocity Window ist O ... 65535 u/s.

Wird der Wert von 0x606D/0 Velocity Window auf O eingestellt, wird das Bit 10 ,Ziel
erreicht* des Zustandsworts nur bei exakter Gleichheit der Ist-Geschwindigkeit zur Soll-
Geschwindigkeit gesetzt. Es wird empfohlen, die Einstellung stets geniigend gro3 zu
wahlen, um eine verlassliche Zustandsinformation in Bit 10 ,.Ziel erreicht* zu erhalten.

Das Schreiben von 0x606D/0 Velocity Window erzeugt automatisch einen Schreibbefehl
fur Parameter Velocity Window 1276 (Datensatz 5, Datensatz 0 nur im RAM).

Wird das Objekt 0x606D/0 Velocity Window geschrieben und dann ein Befehl zum Si-
chern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen
Speicher gesichert. Nach dem néchsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der
zuvor eingestellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters
Velocity Window 1276.

==

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte Ox6091 Gear ratio und 0x6092 Feed
constant definiert.

=
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12.5.21 0x606E/0 Velocity Window Time (Geschwindigkeitsfenster Zeit)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0X606E
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Profile Velocity mode o Profile Positioning mode
0 Velocity mode
0 Homing mode
0 Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Table Travel record mode
o0 Move away from Limit Switch
o0 Electronic Gear: Slave
¢ Nicht-Motion Control
(Konf. = x40)

Objekt Ox606E Velocity Window Time (Geschwindigkeitsfenster Zeit) definiert die Zeit,
fir die mindestens Soll-Geschwindigkeit und Ist-Geschwindigkeit &hnlich genug sein
missen, um Bit 10 ,Ziel erreicht” des Zustandsworts zu setzen. Die Ahnlichkeit (,Hyste-
rese*) wird Uber 0x606D Velocity Window definiert.

0x606D Velocity Window (Geschwindigkeitsfenster) beschreibt den symmetrischen Be-
reich um den Wert von Objekt Ox60FF 7arget Velocity in der Einheit user units pro Se-
kunde [u/s].

Bit 10 ,Ziel erreicht wird im Zustandswort gesetzt wenn fiir mindestens die Zeit Ox606E
Velocity Window Time die Differenz zwischen Ox60FF Target Velocity und 0x606C Ve-
locity Actual value Kleiner ist als 0x606D Velocity Window . Sind beide Bedingungen
gleichzeitig nicht zutreffend, wird das Bit 10 ,,Ziel erreicht“ des Zustandsworts geléscht.

Der Wertebereich des Objektes Ox606E/0 Velocity Window ist O ... 65535 ms.

Das Schreiben von 0x606E/0 Velocity Window time erzeugt automatisch einen Schreib-
befehl fur Parameter Velocity Window Time 1277 (Datensatz 5, Datensatz O nur im
RAM).

Wird das Objekt Ox606E/0 Velocity Window time geschrieben und dann ein Befehl zum
Sichern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichti-
gen Speicher gesichert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird
der zuvor eingestellte Wert wieder aktiv und Gberschreibt die Einstellung des Parame-
ters Velocity Window Time 1277.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte Ox6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.
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12.5.22 0x606F/0 Velocity Threshold (Geschwindigkeitsschwelle)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x606F
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Profile Velocity mode o Profile Positioning mode
0 Velocity mode
0 Homing mode
0 Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Table Travel record mode
o0 Move away from Limit Switch
o0 Electronic Gear: Slave
¢ Nicht-Motion Control
(Konf. = x40)

B 00

Objekt Ox606F Velocity Threshold (Geschwindigkeitsschwelle) definiert eine Schwelle
um Bit 12 ,,Geschwindigkeit* des Zustandsworts im Profile Velocity Mode zu andern.
Liegt der Betrag der Ist-Geschwindigkeit fur die Uber Ox6070 Velocity Threshold Time
vorgegebene Zeit oberhalb der Schwelle Ox606F Velocity Threshold, wird das Bit ge-
I6scht. Sinkt die Ist-Geschwindigkeit unterhalb der definierten Schwelle 0x606F Velocity
Threshold wird Bit 12 ,,Geschwindigkeit” des Zustandsworts gesetzt.

Der Wertebereich des Objektes 0x606F/0 Velocity Window ist O ... 65535 u/s.

Das Schreiben von 0x606F/0 Velocity Threshold erzeugt automatisch einen Schreibbe-
fehl fur Parameter Threshold Window 1278 (Datensatz 5, Datensatz 0 nur im RAM).

Wird das Objekt 0x606F/0 Velocity Threshold geschrieben und dann ein Befehl zum
Sichern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichti-
gen Speicher gesichert. Nach dem néchsten Einschalten des Frequenzumrichters wird
der zuvor eingestellte Wert wieder aktiv und berschreibt die Einstellung des Parame-
ters Threshold Window 1278.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte Ox6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.
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12.5.23 0x6070/0 Velocity Threshold Time
(Geschwindigkeitsschwelle Zeit)

0x6070

Index|Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
Motion Control: e Motion Control:

o Profile Velocity mode

o

Profile Positioning mode
Velocity mode

Homing mode

Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode
Move away from Limit Switch
Electronic Gear: Slave

O o0Oo0OO0OO0OO0OO0O0

¢ Nicht-Motion Control
(Konf. # x40)

=~ -

=~

Liegt der Betrag der Ist-Geschwindigkeit fur die Gber 0x6070 Velocity Threshold Time
vorgegebene Zeit oberhalb der Schwelle Ox606F Velocity Threshold, wird das Bit 12
»Geschwindigkeit” des Zustandsworts geldscht. Sinkt die Ist-Geschwindigkeit unterhalb
der definierten Schwelle 0x606F Velocity Threshold wird Bit 12 ,Geschwindigkeit“ des
Zustandsworts gesetzt.

Der Wertebereich des Objektes 0x6070/0 Velocity Threshold Timeist O ... 65535 ms.

Das Schreiben von 0x6070/0 Velocity Threshold Time erzeugt automatisch einen
Schreibbefehl fur Parameter Threshold Window Time 1279 (Datensatz 5, Datensatz 0
nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6070/0 Velocity Threshold Time geschrieben und dann ein Befehl
zum Sichern von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nicht-
flichtigen Speicher gesichert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters
wird der zuvor eingestellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Pa-
rameters Threshold Window Time 1279.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.
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12.5.24 0x6071/0 Target Torque (Soll-Drehmoment)

0x6071

Index|Sub-index

Bedeutun

Datent

Zugriff | Ma Def.-Val

Der tber das Objekt 0x6071 Ubertragene Wert ist als Quelle 808 fur verschiedene Pa-

rameter wahlbar (beispielsweise FT-Eingangspuffer Prozent 1381).

Es ist auch als Betriebsart 95 oder als invertierte Betriebsart 195 (beispielsweise fur
Parameter Prozentsollwertquelle 476) in Konfigurationen mit Drehmomentregelung
(Konfiguration 30 = x30) verflgbar.

Der Wert 0x3E8 (=1000) entspricht dem Motor-Nenndrehmoment (100,0 %0).

Standardmagig ist das Objekt 0x6071 nicht mit einer Gerate-Funktion verknipft. Um
das Objekt 0x6071 zu nutzen, muss mindestens eine Geréate-Funktion mit dem Objekt

durch eine Parametrierung verknupft werden.

Die Werte des Objekt 0x6071 sind von -3000 bis 3000 begrenzt (= -300,0...300,0 %).

Nr. Objekt Min. Max.
0x6071/0 |[Target Torque -3000 3000
(= 0xF448) (= 0x0BB8)
Hexadecimal value 0x6071 Decimal value 0x6071 Percentage of Target Torque
0x03E8 1000 100.0
0x0064 100 10.0
0x0001 1 0.1
OxFF18 -1000 -100.0
O0XFF9C -100 -10.0
OXFFFF -1 -0.1

12.5.25 0x6077/0 Torque actual value (Drehmoment-Istwert)

Index

Sub-index| Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

0x6077

0 Torque actual value

Integerl6

ro

Tx

Das Objekt O0x6077 Torque actual value zeigt den Drehmoment-Istwert (siehe Parame-

ter Drehmoment 224).

Der Wert Ox3E8 (=1000) entspricht dem Motor-Nenndrehmoment (100,0 %). Bitte be-
achten Sie auch Objekt 0x6071.

12.5.26 0x6078/0 Current actual value (Strom-Istwert)

Index

Sub-index| Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

0x6078

0 Current actual value

Integerl6

ro

Tx

Das Objekt 0x6078 Current actual value zeigt den Strom-Istwert (siehe Parameter Ef-

fektivstrom 211).

Der Wert Ox3E8 (=1000) entspricht dem Motor-Nennstrom (100,0 %). Der Motor-
Nennstrom wird wahrend der Inbetriebnahme in Parameter Bemessungsstrom 371

gesetzt.
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12.5.27 0x6079/0 DCIink circuit voltage (Istwert Zwischenkreisspan-

nung)
Index |Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map [ Def.-Val
0x6079 0 DClink circuit voltage Integer32 ro TX

Das Objekt 0x6079 DC link circuit voltage zeigt den Istwert der Zwischenkreisspannung
in mV (siehe Parameter Zwischenkreisspannung 222).

Der Wert 0x0001 86A0 (=100 000) entspricht 100,000 V (drei Nachkommastellen).

12.5.28 0x607A/0 Target position (Zielposition)

Index|Sub-index
0x607A

Bedeutun

Datent

Zugriff | Ma

Def.-Val

Objekt kann benutzt werden in:
e Motion Control:
o Profile Positioning mode
0 Cyclic Sync Position mode

Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control:

o0 Velocity mode

Profile Velocity mode
Homing mode
Interpolated mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode
Move away from Limit Switch
Electronic Gear: Slave

O O0OO0OO0OO0OO0O0

e Nicht-Motion Control (Konf. = x40)

Das Objekt 0x607A target position legt die Position in user units [u] fest, auf die der
Antrieb im Positionierbetrieb (profile position mode) fahren soll.
Im Cyclic Sync Position mode wird Objekt Ox607A target position als Zielposition einer
extern generierten Trajektorie vorgegeben.

constant definiert.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
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12.5.29 0x607C/0 Home offset (Offset Nullpunkt)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map [ Def.-Val

0x607C

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:

e Motion Control: e Motion Control:
0 Homing mode o Profile Positioning mode
o0 Velocity mode
o Profile Velocity mode
0 Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
o Table Travel record mode
0 Move away from Limit Switch
o Electronic Gear: Slave
e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

B B8

Mit dem Objekt 0x607C home offset wird der Offset zwischen der durch die Referenz-
fahrt ermittelten Referenzposition und dem Bezugspunkt des mechanischen Systems
festgelegt. Alle folgenden Bewegungen basieren auf dem Bezugspunkt des mechani-
schen Systems.

Das Schreiben von 0x607C home offset erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fir
den Parameter Offset Nullpunkt 1131 (Datensatz 5, alle Datensétze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x607C/0 home offset geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern
von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichtigen Spei-
cher gesichert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor
eingestellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Offset
Nullpunkt 1131.

Die Dimension der user units [u] wird Gber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.
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12.5.30 0x6081/0 Profile velocity (Geschwindigkeit) [u/s]

Index|Sub-index
0x6081

Bedeutun

Datent

Zugriff | Ma Def.-Val

Objekt kann benutzt werden in:
e Motion Control:

o Profile Velocity mode

Objekt kann nicht benutzt werden in:

(0]

OO0OO0OO0OO0OO0OO0OO

Nicht-Motion Control
(Konf. = x40)

Profile Positioning mode
Velocity mode

Homing mode

Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode
Move away from Limit Switch
Electronic Gear: Slave

Das Objekt 0x6081 profile velocity ist die Geschwindigkeit in user units pro Sekunde
[u/s], die nach der Beschleunigungsrampe im Positionierbetrieb erreicht wird.

constant definiert.

Die Dimension der user units [u] wird Gber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea

Die Werte des Objekt 0x6081 sind von 1 bis Ox7FFF FFFF (2°!-1) begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
. . 2147483647
0x6081/0 [Profile velocity (u/s) 1 (= OXTFFF FFEF)
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12.5.31 0x6083/0 Profile acceleration (Beschleunigung)

Index|Sub-index
0x6083

Bedeutun

Datent

Zugriff | Ma Def.-Val

Objekt kann benutzt werden in:
e Motion Control:

o

Profile Velocity mode

o Profile Positioning mode
o Interpolated mode
0 Electronic Gear: Slave

Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control:

(0]

O O0OO0OO0O0

Velocity mode

Homing mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode
Move away from limit switch

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Objekt 0x6083 profile acceleration ist die Beschleunigung in user units pro Sekun-
de? [u/s?] im Positionierbetrieb.

constant definiert.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feeq

Die Werte des Objekt 0x6083 sind von 1 bis Ox7FFF FFFF (2°!-1) begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
) . 2147483647
2
0x6083/0 |Profile acceleration (u/s2) 1 (= OX7FFF FFFF)

12.5.32 0x6084/0 Profile deceleration (Verzégerung)

Index|Sub-index
0x6084

Bedeutun

Datent

Zugriff | Ma Def.-Val

Objekt kann benutzt werden in:
e Motion Control:

o Profile Velocity mode

o Profile Positioning mode
o Interpolated mode

0 Electronic Gear: Slave

Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control:

(0]

O O0OO0O0Oo

Velocity mode

Homing mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode
Move away from limit switch

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Objekt 0x6084 profile deceleration ist die Verzégerung in u/s?.

constant definiert.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea

Die Werte des Objekt 0x6084 sind von 1 bis Ox7FFF FFFF (2%!-1) begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
. . 2147483647
2
0x6084/0 |(Profile deceleration (u/s2) 1 (= OX7FFF FFFF)
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12.5.33 0x6085/0 Quick stop deceleration (Verzogerung Schnellhalt)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x6085
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:

o Profile Positioning mode o0 Velocity mode

o Profile Velocity mode

0 Homing mode ¢ Nicht-Motion Control

o Interpolated mode (Konf. # x40)

0 Cyclic Sync Position mode

0 Cyclic Sync Velocity mode

0 Table Travel record mode

0 Move away from Limit Switch

o0 Electronic Gear: Slave

Das Objekt 0x6085 Quick stop deceleration ist die Verzdgerung in user units pro Se-
kunde? [u/s®] im Positionierbetrieb mit der Betriebsart Schnellhalt (quick stop), Steuer-
wort Bit 2 = 0.

Das Schreiben von Quick stop deceleration erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fir
den Parameter Notstop-Rampe 1179 (Datensatz 5, alle Datensétze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6085/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem néchsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und tiberschreibt die Einstellung des Parameters Notstop-
Rampe 1179.

Die Dimension der user units [u] wird Gber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.

Die Werte des Objekt 0x6085 sind von 1 bis Ox7FFF FFFF (2%!-1) begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
. . 2147483647
2
0x6085/0 [Quick stop deceleration (u/s?) 1 (= OX7FFF EFFF)
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12.5.34 0x6086/0 Motion profile type (Rampe)

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x6086
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Profile Positioning mode o0 Velocity mode
o Profile Velocity mode o0 Homing mode
o Interpolated mode 0 Cyclic Sync Position
0 Move away from Limit Switch mode
0 Electronic Gear: Slave o0 Cyclic Sync Velocity
mode
0 Table Travel record mode
¢ Nicht-Motion Control
(Konf. # x40)

Das Objekt 0x6086 motion profile type legt die Beschleunigungs- und Verzégerungs-
rampe fest.

Unterstitzte Werte flr motion profile type:
0- linear ramp (lineare Rampe)
3- jerk limited ramp (ruckbegrenzte Rampe)
In der Betriebsart 3 — ,jerk limited ramp* werden die folgenden Parameter angewendet:

- Verrundungszeit Beschl. 1176
- Verrundungszeit Verz. 1178

Beschleunigung

Verzoegerung

~
7

- :

) Verrundungszeit Verz. 1178
Verrundungszeit Beschl. 1176

o Die Verrundungszeit im T7able Travel Record mode wird Uber Parameter 1205
und 1207 definiert.

e Die Verrundungszeit im Homing mode wird Uber Parameter 1135 definiert.

e Die Verrundungszeit im Velocity mode sowie in Nicht-Motion Control Konfigura-
tionen wird Uber Parameter 430...433 definiert.

e Die Verrundungszeiten in diesen Modi sind unabhéngig von der Einstellung des
Objekts 0x6086.
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12.5.35 0x6091/n Gear ratio (Getriebefaktor)

Index

Sub-index Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x6091

ro No 2

0 Highest sub-index supported Unsigned8

|2 |Driving shaft revolutions  |Unsigned32 | rw | No | 1 |

Objekt kann benutzt werden in:

Objekt kann nicht benutzt werden in:
Motion Control: Nicht-Motion Control
o Alle Modi (Konf. # x40)

e A

Das Objekt 0x6091/n gear ratio legt das Verhaltnis von Motorumdrehungen zu Wel-
lenumdrehungen fest.
0x6091/1 motor shaft revolutions (Motorumdrehungen)

Gear ratio (Getriebefaktor) = — - -
0x6091/2 driving shaft revolutions (Wellenumdrehungen’

__ Parameter Getriebe : Motorumdrehungen1117

~ Parameter Getriebe :Wellenumdrehungen 1116

Das Schreiben von Motor shaft revolutions erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fir
den Parameter Getriebe: Motorumdrehungen 1117 (Datensatz 5, alle Datenséatze nur
im RAM).

Wird das Objekt 0x6091/1 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Getriebe:
Motorumdrehungen 1117.

Das Schreiben von Driving shaft revolutions erzeugt automatisch einen Schreibbefehl
fur den Parameter Getriebe: Wellenumdrehungen 1116 (Datensatz 5, alle Datenséatze
nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6091/2 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem né&chsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Getriebe:
Wellenumdrehungen 1116.

Alternativ kénnen auch die Parameter 1116 und 1117 statt der Objekte verwendet
werden.

0x6091/1 Motor Shaft revolutions
0x6091/2 Driving Shaft revolutions

Die Werte des Objekt 0x6091/1 und 6091/2 sind wie folgt begrenzt.

1117 Getriebe: Motorumdrehungen
1116 Getriebe: Wellenumdrehungen

Nr. Objekt Min. Max.
. 65535

0x6091/1 |Motor shaft revolutions 1 (= 00000 FFFF)
L . 65535

0x6091/2 |[Driving shaft revolutions 1 (= 0x0000 FFFF)
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12.5.36 0x6092/n Feed constant (Vorschubkonstante)

Index

Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x6092

0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 2

|
[P

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: ¢ Nicht-Motion Control
o Alle Modi (Konf. # x40)

=~

Das Objekt 0x6092 feed constant legt den Vorschub in user units pro Wellenumdrehun-
gen [u/1] fest.

Feed constant (Vorschubkonstante) =

0x6092/1 feed (Vorschub)
0x6092/2 driving shaft revolutions (Wellenumdrehungen)

~ Parameter Vorschubkonstante 1115
- 1

Nur der Wert 1 ist als Einstellung fiir 0x6092/2 driving shaft revolutions zuléassig. Ande-
re Werte verursachen einen SDO-Abbruch.

Das Schreiben von feed oder driving shaft revolutions erzeugt automatisch einen
Schreibbefehl fir den Parameter Vorschubkonstante 1115 (Datensatz 5, alle Datensét-
ze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6092/1 oder 0x6092/2 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern
von Parametern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtflichtigen Spei-
cher gesichert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor
eingestellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Vor-
schubkonstante 1115.

Die Werte des Objekt 0x6092/1 und 6092/2 sind wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
65535
0x6092/1 |Feed 1 (= 0x0000 FFFF)
0x6092/2 |[(Driving) shaft revolutions 1 1
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12.5.37 0x6098/0 Homing method (Referenzfahrt)

Index|Sub-index
0x6098

Bedeutun

Datent Zugriff | Ma Def.-Val

Objekt kann benutzt werden in:

Motion Control x40:
0 Homing mode

Objekt kann nicht benutzt werden in:

e Motion Control x40:

o Profile Positioning mode

Profile Velocity mode
Velocity mode
Interpolated mode
Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode
Move away from Limit Switch
Electronic Gear: Slave

O 0OO0OO0OO0OO0OO0O0o

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Objekt 0x6098/0 homing method legt den Referenzfahrt-Typ fest. Die verschiede-
nen Referenzfahrten sind im Anwendungshandbuch ,,Positionierung” beschrieben.

Das Schreiben von homing method erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fur den
Parameter Referenzfahrt-Typ 1130 (Datensatz 5, alle Datensatze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6098/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und tberschreibt die Einstellung des Parameters 1130.

Werkseinstellung. Keine Referenzfahrt; der aktu-
elle Positionswert wird nicht verandert. Der aktuelle

0 - | keine Referenzfahrt Positionswert ist der beim letzten Ausschalten der
Stromversorgung gespeicherte Wert.
1- | Neg. Endschalter & Nullimpuls Fahren auf negativen HW—EndschaIter mit Erken-
nung des Drehgeber-Nullimpulses.
2 - | Pos. Endschalter & Nullimpuls Fahren auf positiver\ HW-Endschalter mit Erkennung
des Drehgeber-Nullimpulses.
Fahren auf positiven Referenzschalter mit Erken-
3. Pos. Ref.-Schalter, Nullimp. links | nung des Drehgeber-Nullimpulses. Die Referenzpo-
von Flanke sition ist der erste Nullimpuls des Drehgebers links
von der Flanke des Referenzschaltersignals.
Fahren auf positiven Referenzschalter mit Erken-
4- Pos. Ref.-Schalter, Nullimp. nung des Drehgeber-Nullimpulses. Die Referenzpo-
rechts von Flanke sition ist der erste Nullimpuls des Drehgebers rechts
von der Flanke des Referenzschaltersignals.
Fahren auf negativen Referenzschalter mit Erken-
5. Neg. Ref.-Schalter, Nullimp. nung des Drehgeber-Nullimpulses. Die Referenzpo-
rechts von Flanke sition ist der erste Nullimpuls des Drehgebers rechts
von der Flanke des Referenzschaltersignals.
Fahren auf negativen Referenzschalter mit Erken-
6- Neg. Ref.-Schalter: Nullimp. links | nung des Drehgeber-Nullimpulses. Die Referenzpo-
von Flanke sition ist der erste Nullimpuls des Drehgebers links
von der Flanke des Referenzschaltersignals.
7. Pos. Endsch., Nullimp. links von | Fahren auf Referenzschalter mit Erkennung des

linker Ref.-Schalter-Flanke

Drehgeber-Nullimpulses. Referenzfahrtrichtung posi-
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Pos. Endsch., Nullimp. rechts von

tiv (rechts). Drehrichtungsumkehr bei Erreichen des

8- linker Ref.-Schalter-Flanke positiven HW-Endschalters.
9- Pos. Endsch., Nullimp. links von | Die Referenzposition ist der erste Nullimpuls des
rechter Ref.-Schalter-Flanke Drehgebers links oder rechts von der rechten oder
Pos. Endsch., Nullimp. rechts von | linken Flanke des Referenzschaltersignals.
10-1 L echter Ref -Schalter-Flanke
11 - Neg. Endsch., Nullimp. rechts Fahren auf Referenzschalter mit Erkennung des
von rechter Ref.-Schalter-Flanke | Drehgeber-Nullimpulses. Referenzfahrtrichtung ne-
12 - Neg. Endsch., Nullimp. links von | gativ (links). Drehrichtungsumkehr bei Erreichen des
rechter Ref.-Schalter-Flanke negativen HW- Endschalters.
13 Neg. Endsch., Nullimp. rechts Die Referenzposition ist der erste Nullimpuls des
" | von linker Ref.-Schalter-Flanke Drehgebers links oder rechts von der rechten oder
Neg. Endsch., Nullimp. links von | linken Flanke des Referenzschaltersignals.
14 - | linker Ref -Schalter-Flanke
17 ... 30: wie 1 ... 14, jedoch ohne Drehgeber-Nullimpuls
17 - | Neg. Endschalter Fahren auf negativen HW-Endschalter.
18 - | Pos. Endschalter Fahren auf positiven HW-Endschalter.
. Fahren auf positiven Referenzschalter. Die Refe-
19 - Pos. Ref.-Schalter, links von renzposition liegt links von der Flanke des Referenz-
Flanke .
schaltersignals.
Pos. Ref.-Schalter, rechts von Fahren ggf pqsitiven Referenzschalter. Die Refe-
20 - renzposition liegt rechts von der Flanke des Refe-
Flanke )
renzschaltersignals.
Neg. Ref.-Schalter, rechts von Fahren ggf nggativen Referenzschalter. Die Refe-
21 - renzposition liegt rechts von der Flanke des Refe-
Flanke )
renzschaltersignals.
Neg. Ref.-Schalter: links von Fahren ggf nggati\{en Referenzschalter. Die Refe-
22 - renzposition liegt links von der Flanke des Referenz-
Flanke .
schaltersignals.
23 - Pos. Endsch., links von linker Fahren auf Referenzschalter. Referenzfahrtrichtung
Ref.-Schalter-Flanke positiv (rechts). Drehrichtungsumkehr bei Erreichen
o4 - Pos. Endsch., rechts von linker des positiven HW-Endschalters.
Ref.-Schalter-Flanke Die Referenzposition liegt links oder rechts von der
Pos. Endsch., links von rechter rechten oder linken Flanke des Referenzschaltersig-
25 - | Ref.-Schalter-Flanke nals.
26 - Pos. Endsch., rechts von rechter
Ref.-Schalter-Flanke
27 . Neg. Endsch., rechts von rechter | Fahren auf Referenzschalter. Referenzfahrtrichtung
Ref.-Schalter-Flanke negativ (links). Drehrichtungsumkehr bei Erreichen
o8 - Neg. Endsch., links von rechter des negativen HW- Endschalters.
Ref.-Schalter-Flanke Die Referenzposition liegt links oder rechts von der
5 Neg. Endsch., rechts von linker rechten oder linken Flanke des Referenzschaltersig-
9~ | Ref.-Schalter-Flanke nals.
30 - Neg. Endsch., links von linker
Ref.-Schalter-Flanke
33 - | Nullimp. links von akt. Pos. Die Referenzposition ist der erste Nullimpuls des
. Drehgebers in negativer (Betriebsart 33) oder posi-
34 - | Nullimp. rechts von akt. Pos. tiver (Betriebsart 34) Fahrtrichtung.
Die aktuelle Position ist die Referenzposition. Der
35 - | Aktuelle Position Offset Nullpunkt (Parameter Offset Nullpunkt 1131)

wird als Positions-Istwert Gbernommen.
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Vectron

12.5.38 0x6099/n Homing speeds (Referenzfahrt-Geschwindigkeiten)

Index

Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val

0x6099 0 Hiihest sub-index suiiorted Unsiineds ro No 2

Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control x40:
0 Homing mode o Profile Positioning mode
0 Move away from Limit Profile Velocity mode

Switch
o Electronic Gear: Slave?

Velocity mode
Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode

O o0oo0oo0o0oo

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Be B0

1) Electronic Gear: Slave verwendet dieses Objekt fur die Master/Slave Positionskor-
rektur, siehe Kapitel 14.4.10.1 ,Master/Slave Positionskorrektur*.

Mit dem Objekt 0x6099/1 speed during search for switch wird die Geschwindigkeit in
user units pro Sekunde [u/s] fur die Suche nach einem Endschalter oder Referenzschal-
ter festgelegt.

Mit dem Objekt 0x6099/2 speed during search for zero wird die Geschwindigkeit in user
units pro Sekunde [u/s] fur die Suche nach der Referenzposition festgelegt. Diese Ge-
schwindigkeit wird im Modus ,Move Away from Limit Switch“ (Endschalter freifahren)
als Referenzwert genutzt.

Die Werte des Objekt 0x6099/1 und 6099/2 sind wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
. . 2147483647
0x6099/1 ([speed during search for switch 1 (= OX7FFF FFFF)
. 2147483647
0x6099/2 |[speed during search for zero 1 (= OX7EFF FFFF)

Das Schreiben von speed during search for switch erzeugt automatisch einen Schreib-
befehl fur den Parameter Geschw. Eilgang 1132 in RAM (Datensatz 5, alle Datensatze
nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6099/1 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Geschw. Eil-
gang 1132.

Das Schreiben von speed during search for zero erzeugt automatisch einen Schreibbe-
fehl fur den Parameter Geschw. Schleichgang 1133 in RAM (Datensatz 5, alle Datens-
atze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x6099/2 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem né&chsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Geschw.
Schleichgang 1133.
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Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.

12.5.39 0Ox609A/0 Homing acceleration (Referenzfahrt-Beschleunigung)

Index|Sub-index| Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x609A
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
0 Homing mode o Profile Positioning mode
0o Move away from Limit Profile Velocity mode

Switch
o Electronic Gear: Slave Y

Velocity mode
Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Cyclic Sync Velocity mode
Table Travel record mode

O o0Oo0oo0o0oo

e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

G 23

1) Electronic Gear: Slave verwendet dieses Objekt fir die Master/Slave Positionskorrek-
tur, siehe Kapitel 14.4.10.1 ,Master/Slave Positionskorrektur*.

Das Objekt 0x609A/0 homing acceleration legt die Beschleunigung und Verzdgerung in
user units pro Sekunde? [u/s?] fiir die Referenzfahrt fest.

Der gesetzte Wert wird ebenfalls als Referenzbeschleunigung und Verzégerung im Mo-
dus ,,Move away from Limit Switch“ (Endschalter freifahren) verwendet.

Das Schreiben von hAoming acceleration erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fir
den Parameter Beschleunigung 1134 (Datensatz 5, alle Datensétze nur im RAM).

Wird das Objekt Ox609A/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem néachsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und tberschreibt die Einstellung des Parameters Beschleuni-
gung 1134.

Die Dimension der user units [u] wird Gber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.

Die Werte des Objekts 0x609A/0 sind wie folgt begrenzt.

Nr. Objekt Min. Max.
: : 2147483647
0x609A/0 |Homing acceleration 1 (= OX7EFF FFFF)
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Vectron

12.5.40 0x60C1/1 Interpolation data record (Zielposition, interpolierte

Positionen)
Index|Sub-index| Bedeutung Datentyp | Zugriff | Map | Def.-Val
0x60C1 0 Highest sub-index supported Unsigned8 ro No 1
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
0 Interpolated mode 0 Table Travel record mode
o Profile Positioning mode
o Profile Velocity mode
0 Velocity mode
0 Homing mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Move away from Limit Switch
o Electronic Gear: Slave
e Nicht-Motion Control (Konf. # x40)

Das Objekt 0x60C1/1 interpolation data record 1 ist die Zielposition in user units [u],
die in der Betriebsart fir interpolierte Positionen angewendet wird.

Stellen Sie immer sicher, dass eine giiltige Position im ,Interpolated Data Record” ent-
halten ist.

Es wird empfohlen, vor dem Starten des Interpolated Mode die aktuelle Position in den
»Data Record” zu kopieren.

Die Betriebsart fir interpolierte Positionen nutzt synchrone RxPDOs. Der letzte fir das
Objekt 0x60C1/1 empfangene Wert wird mit dem nachsten SYNC aktiviert.

Die Dimension der user units [u] wird Gber Objekte 0x6091 Gear ratio und 0x6092 Feea
constant definiert.
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te moglich. Wirde ein Sub-Index Uber Auswabhlliste gewahlt, kdme es zu Konformitéts-

Das Mappen von Objekt 0x60C1/1 interpolation data record 1 ist nicht tber Auswahllis-
verletzungen in der Test-Spezifikation.

Das Mapping von Objekt 0x60C1/1 interpolation data record 1 erfolgt manuell.
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Wahlen Sie zuerst RxPDO, nach rechten Mausklick auf RxPDO, wahlen Sie ,Insert...".
Hierdurch wird ein Dialog fur Objekt-Mapping geoffnet.

Edit Pdo Entry [X]

M amme: <| interpolated data re-:u:uru:l> | (]
Indes (hexl_|BOCT O | |24789 | Cancel

Sub Index: ‘D-

Dats Type: TR |

Fram Dictionar:

3003 - Digital Qut set values ”
(03005 - Boolean Diebdus =
(%3006 - Percentage et value
0:3111 - Ref. Yalue Wordl 2762
0:3112 - Ref. VYalue Word2 2. 763
043121 - Ref. Walue Longl =764
0:3122 - Ref. Yalue Long =765
(xE6040 - controbword

6042 - target velocity

=B0E0 - modes of aperatian
=601 - target tarque

(xE07A - target pozition

0=6037 - profile velocity

=6023 - profile acceleration
(xE024 - profile deceleration W

Das Objekt 0x60C1 wird in der Auswahlliste nicht angezeigt sondern muss wie in der
Abbildung dargestellt eingegeben werden.
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12.5.41 0x60F4/0 Following error actual value (aktueller Schleppfehler)

Index

Sub-index

Bedeutung

Datentyp

Zugriff

Map

Def.-Val

0x60F4

0 Following error actual value

Integer32

ro

TX

Objekt kann benutzt werden in:

Motion Control:
o Alle Modi

(Konf. = x40)

Objekt kann nicht benutzt werden in:
Nicht-Motion Control

Im Anwendungshandbuch ,Positionierung” wird in der Beschreibung der Begriff
,Schleppfehler* an Stelle des CANopen®-Begriffs ,, Following error window"* verwendet.

Objekt 0x60F4 gibt den Wert following error actual value (Schleppfehler) zurtick. Der

Wert entspricht dem Wert des Parameters akt. Schleppfehler 1109.

Der erlaubte Schleppfehler wird Giber Objekt 0x6065 Following error window definiert.

Der Schleppfehler kann intern iberwacht werden, um einen Geratefehler bei Erreichen
einer Schwelle auszulésen. Bitte beachten Sie das Anwendungshandbuch ,,Positionie-
rung“ fir Details zu den Parametern Fehlerreaktion 1120, Warngrenze 1105, Feh-
lergrenze 1106 und Schleppfehler Zeit 1119.
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12.5.42 0x60F8/0 Max Slippage (Schlupfuberwachung) [u/s]

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map [ Def.-Val
0x60F8
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Profile Velocity mode 0 Table Travel record mode
o Profile Positioning mode
0 Velocity mode
0 Homing mode
0 Interpolated mode
0 Cyclic Sync Position mode
0 Cyclic Sync Velocity mode
0 Move away from Limit Switch
0 Electronic Gear: Slave
¢ Nicht-Motion Control
(Konf. = x40)

Objekt 0x60F8 Max Sljppage (Schlupfiberwachung) kann verwendet werden, um eine
Warnung im Bit 13 ,maximaler Schlupffehler* des Zustandswortes bei zu groRem
Schlupf auszulgsen. Wird die Differenz zwischen Statorfrequenz und Drehzahlistwert
groBer als der in 0x60F8 Max Slippage eingestellte Wert, wird das Bit 13 ,,maximaler
Schlupffehler* des Zustandswortes gesetzt.

Das Schreiben von 0x60F8 Max Slippage erzeugt automatisch einen Schreibbefehl fur
den Parameter Max Slippage 1275 (Datensatz 5, alle Datensatze nur im RAM).

Wird das Objekt 0x60F8/0 geschrieben und dann ein Befehl zum Sichern von Parame-
tern (Objekt 0x1010) erzeugt, wird der Objektwert im nichtfliichtigen Speicher gesi-
chert. Nach dem néchsten Einschalten des Frequenzumrichters wird der zuvor einge-
stellte Wert wieder aktiv und Uberschreibt die Einstellung des Parameters Max
Slippage 1275.

Die Dimension der user units [u] wird Uber Objekte Ox6091 Gear ratio und Ox609-
Feed constant definiert.
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Vectron

12.5.43 Ox60FF/0 Target Velocity (Soll-Geschwindigkeit) [u/s]

Index|Sub-index Bedeutun Datent Zugriff | Map | Def.-Val
0x60F8
Objekt kann benutzt werden in: Objekt kann nicht benutzt werden in:
e Motion Control: e Motion Control:
o Profile Velocity mode o Profile Positioning mode

0 Cyclic Sync Vel. mode Velocity mode

Homing mode

Interpolated mode

Cyclic Sync Position mode
Table Travel record mode
Move away from Limit Switch

Electronic Gear: Slave

O O0OO0OO0OO0OO0O0

¢ Nicht-Motion Control
(Konf. # x40)

Objekt Ox60FF 7arget Velocity (Soll-Geschwindigkeit) gibt die Soll-Geschwindigkeit in
user units pro Sekunde [u/s] im Profile velocity mode und Cyclic Sychronous mode
vor.
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13 Motion Control Interface (MCI)

Das Motion Control Interface (MCI) ist eine definierte Schnittstelle des ACU Gerates fir
die Positioniersteuerung uUber Feldbus. Typischerweise wird diese Schnittstelle von ei-
nem Feldbus wie CANopen® verwendet. Das Motion Control Interface erméglicht dem
Anwender Uber einen Feldbus eine Positionierung Gber ein Positonier-Profil durchzufiih-
ren, das Ublicherweise aus Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung,
Schnellstop und Modus-abhéangigen Informationen besteht.
Das Motion Control Interface benutzt das Objekt 0x6060 modes of gperation zum
Wechseln zwischen den verschiedenen Modi. Die unterstiitzten Modi entsprechend
CANopen® Standard DS402 sind:

e 1 — Profile Position mode
2 — Velocity mode [rpm]
3 — Profile Velocity mode [u/s]
6 — Homing
7 — Interpolated mode
8 — Cyclic sync position mode (Zyklisch Synchronisierte Positionierung)
9 — Cyclic sync velocity mode (Zyklisch Synchronisierte Geschwindigkeit)

Bonfiglioli Vectron definierte Modi
e -1 (oder OxFF) — Table Travel record mode (Fahrsatztabellenmodus)
e -2 (oder OXFE) — Move Away from Limit Switch (Endschalter freifahren)
e -3 (oder OxFD) — Electronic Gear: Slave (Elektronisches Getriebe als Slave)

Der aktuelle Modus wird in 0x6061 modes of operation display dargestellt.

Alle oben genannten Modi sind mit EtherCAT® liber CoE (CANopen® over EtherCAT®)
moglich.

Das Wechseln des Modes of Operation ist in jedem Betriebszustand méglich.

Es wird empfohlen, eine laufende Bewegung durch die SPS zuerst zu stoppen, dann
0x6060 modes of gperation zu wechseln und anschlieBend im neuen Modus erneut zu
starten.

Fur die Nutzung des Motion Control Interface muss 412 Local/Remote = ,1 - Steue-
rung Uber Statemachine” eingestellt sein. In Konfigurationen ohne Positioniersteuerung
(Konfiguration 30 # x40) ist nur der Velocity Modus verfiigbar.

Fur eine Beschreibung der Positionierparameter beachten Sie bitte das ,,Anwendungs-
handbuch — Positionierung*.

Der ,Move Away from Limit Switch Mode“ und ,Electronic Gear: Slave Mode“ bendtigt
Firmware 5.3.0 oder neuer.

Der ,,Cyclic sync position mode“ und ,Cyclic sync velocity mode“ bendtigt Firmware
5.4.0 oder neuer.
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13.1 Objekt- und Parameterbeziehungen

Abhéangig von der Betriebsart (,,0x6060 Modes of Operation*) unterscheiden sich die
verwendeten Objekte und Parameter. Durch die Verwendung der verschiedenen Objek-
te und Parameter kénnen und mussen diese fur die Betriebsarten individuell eingestellt
werden.

Die Verwendung der ,Verzogerung“ (Deceleration) und des ,Not-Halt“ (Quick Stop) ist
abhéangig von Betriebsarten, Steuerbefehlen und Fehlerverhalten bei Kommunikations-
fehlern (siehe Objekt 0x6007/Q0 abort connection option code).

Die folgenden Tabellen enthalten einen Uberblick tiber die verschiedenen Objekte und
Parameter. Das erste in einer Zelle genannte Objekt oder Parameter wird Ublicherweise
verwendet. Wenn ein Objekt auf einen Parameter referenziert, ist dieser Parameter
erwahnt.

Parameter 1292 Q. Modes of Operation und folgende (1293, 1294, 1295, 1296 &
1297) werden fiir die Verkniipfungen der internen Funktionen zu CANopen®-Objekten
verwendet. Bei der Nutzung von CANopen® und CoE (CANopen® over EtherCAT®)
brauchen diese Ublicherweise nicht verandert zu werden.

Homing Velocity Mode Profile Velocity Mode

Modes of 6 2 3

Operation Y?

Zielposition

(Target Posi-

tion)

Geschwindig- | Obj. 0x6099/1 &/2 Hom- | 1297 Q.Geschw.sollw.? |1285 Q.Geschw.sollw.?

keit (Speed) ing Speeds Default: 806 - Obj. Default: 816 - Obj. Ox60FF
—1132 & 1133 0x6042 Target Velocity  |Sollgeschw. pv [u/s]

Begrenzung® | Obj. 0x6046/1 &/2 Obj. 0x6046/1 &/2 Obj. 0x6046/1 &/2
Velocity min max amount | Velocity min max amount |Velocity min max amount
=418 & 419 =418 & 419 =418 & 419

Beschleuni- | Obj. 0X609A/0 Obj. 0x6048/0 1295, Beschleunigung 2

gung Acceleration Velocity acceleration Default :804 - Obj. 0x6083

(Acceleration) | 1134 = 420 (&422) Profile Acceleration

Verzégerung | Obj. 0x609A/0 Obj. 0x6049/0 1296, Verzoegerung 2

(Deceleration) | Acceleration Velocity deceleration Default : 805 - Obj. 0x6084
—1134 =421 (& 423) Profile Deceleration

Nothalt ¥ Obj. 0x6085/0 Obj. 0x604A/0 Velocity Obj. 0x6085/0

(Quick Stop) Quick stop deceleration Quick Stop Quick stop deceleration
—>1179 Notstop Rampe | = 424 (& 425) —>1179 Notstop Rampe

Referenzfahrt | Obj. 0x6098/0

(Homing Homing method

Method) 21130

1) Die Betriebsart wird tiber 1292 Q. Modes of Operation eingestellt.

Werkseinstellung: 801 - Obj. 0x6060 modes of operation.
2) Parameter 1285, 1292, 1293, 1294, 1295, 1296 & 1297 werden fir die Verkntpfung der
CANopen®-Objekte und der internen Funktionen verwendet. Fiir CANopen® brauchen diese nicht ver-
andert werden. Bitte beachten Sie Kapitel 13.6.
3) Die Begrenzung ist immer durch 418 Minimalfrequenz und 419 Maximalfrequenz limitiert. Durch
1118 Begrenzung des Lagereglers in Konfiguration x40 kann eine Erhéhung Uber die Maximalfre-
quenz auftreten, da der Ausgang des Lagereglers zur Maximalfrequenz addiert wird.
4) Nothalt oder Verzogerung wird abhéangig vom Auslaufverhalten 630 Betriebsart oder Kommunika-
tionsfehlerreaktion 0x6007/0 abort connection option code genutzt.
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Mode Profile Positioning mode
Modes of 1

Operation Y2

Zielposition 1293, Q. Zielposition?’

(Target Posi-
tion)

Default: 802 - Obj.
0x607A Target Position

Geschwindig
keit (Speed)

1294, Q.Pos.geschw. 2
Default: 803 - Obj.
0x6081 Profile Velocity

Begrenzung® | Obj. 0x6046/1 & /2
Velocity min max amount
=418 & 419

Bes- 1295, Beschleunigung ?

chleunigung | Default :804 - Obj.

(Acceleration)

0x6083 Profile Accelera-
tion

VerzOgerung
(Deceleration)

1296, Verzoegerung *
Default : 805 - Obj.

0x6084 Profile Decelera-
tion
Nothalt ¥ Obj. 0x6085/0
(Quick Stop) Quick stop deceleration
—1179 Notstop Rampe
1) Die Betriebsart wird tber 1292 S.Modes of Operation eingestellt.

Werkseinstellung: 801 - Obj. 0x6060 Modes of Operation.
2) Parameter 1285, 1292, 1293, 1294, 1295, 1296 & 1297 werden fur die Verknupfung der
CANopen®-Objekte und der internen Funktionen verwendet.. Fiir CANopen® brauchen diese nicht
verandert werden. Bitte beachten Sie Kapitel 13.6.
3) Die Begrenzung ist immer durch 418 Minimalfrequenz und 419 Maximalfrequenz limitiert. Durch
1118 Begrenzung des Lagereglers in Konfiguration x40 kann eine Erhéhung Uber die Maximalfre-
quenz auftreten, da der Ausgang des Lagereglers zur Maximalfrequenz addiert wird.
4) Nothalt oder Verzégerung wird abhangig vom Auslaufverhalten 630 Betriebsart oder Kommunika-
tionsfehlerreaktion 0x6007/0 abort connection option code genutzt.
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(Target Posi-
tion)

record

Mode Interpolated position mode _Cyclic Sync Positionmode | Cyclic Sync Velocity mode
Modes of 7 8 9

Operation Y2

Zielposition ~ |0x60C1/1 interpolation data 1293, Q. Zielposition?)

Default: 802 - Obj.
0x607A Target Position

Geschwindig
keit (Speed)

1285 Q.Geschw.sollw.?
Default: 816 - Obj.
Ox60FF Sollgeschw. pv
[u/s]

(Acceleration)

Profile Acceleration

Begrenzung® [Obj. 0x6046/1 & /2 Obj. 0x6046/1 & /2 Obj. 0x6046/1 & /2
Velocity min max amount Velocity min max amount | Velocity min max amount
=418 & 419 =418 & 419 =418 & 419

Bes- 1295, Beschleunigung 2

chleunigung  |Default :804 - Obj. 0x6083

Verzogerung
(Deceleration)

1296, Verzoegerung 2
Default : 805 - Obj. 0x6084
Profile Deceleration

Nothalt ¥
(Quick Stop)

Obj. 0x6085/0
Quick stop deceleration
—>1179 Notstop Rampe

Obj. 0x6085/0
Quick stop deceleration
—1179 Notstop Rampe

Obj. 0x6085/0
Quick stop deceleration

—1179 Notstop Rampe

1) Die Betriebsart wird tiber 1292 S.Modes of Operation eingestellt.
Werkseinstellung: 801 - Obj. 0x6060 Modes of Operation.

2) Parameter 1285, 1292, 1293, 1294, 1295, 1296 & 1297 werden fir die Verknipfung der
CANopen®-Objekte und der internen Funktionen verwendet.. Fiir CANopen® brauchen diese nicht
verdndert werden. Bitte beachten Sie Kapitel 13.6.
3) Die Begrenzung ist immer durch 418 Minimalfrequenz und 419 Maximalfrequenz limitiert. Durch
1118 Begrenzung des Lagereglers in Konfiguration x40 kann eine Erhdhung iiber die Maximalfre-
quenz auftreten, da der Ausgang des Lagereglers zur Maximalfrequenz addiert wird.

4) Nothalt oder Verzégerung wird abhangig vom Auslaufverhalten 630 Betriebsart oder Kommunika-
tionsfehlerreaktion 0x6007/0 abort connection option code genutzt.
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Table Travel Record mo-

Endschalter freifahren

Elektronisches Getriebe -

de Slave
Modes of -1 -2 -3
Operation Y2
Zielposition 1202 Zielposition

(Target Posi-
tion)

Geschwindig-
keit (Speed)

1203 Geschwindigkeit

Obj. 0x6099/1 &/2 Hom-
ing Speeds
1132 & 1133

1285 Q.Geschw.sollw.?
Default: 816 - Obj. 0x60FF
Sollgeschw. pv [u/s]

Begrenzung® | Obj. 0x6046/1 &/2 Obj. 0x6046/1 &/2 Obj. 0x6046/1 &/2
Velocity min max amount | Velocity min max amount [Velocity min max amount
=418 & 419 =418 & 419 =418 & 419

Beschleuni- 1204 Beschleunigung Obj. 0x609A/0 1295, Beschleunigung ?

gung Acceleration Default :804 - Obj. 0x6083

(Acceleration)

21134

Profile Acceleration

Verzdgerung
(Deceleration)

1205 Verzoegerung

Obj. 0x609A/0
Acceleration
21134

1296, Verzoegerung ?
Default : 805 - Obj. 0x6084
Profile Deceleration

Nothalt ¥ Obj. 0x6085/0 Obj. 0x6085/0 Obj. 0x6085/0

(Quick Stop) Quick stop deceleration Quick stop deceleration  |Quick stop deceleration
—1179 Notstop Rampe —1179 Notstop Rampe |->1179 Notstop Rampe

Fahrsatz Uber Steuerwort gewahlt.

(Motion Block)

Gear factor

1123 Getriebefaktor Zaeh-

(Getriebe- ler; 0x5F10/1 Gearfactor

faktor) Numerator
1124 Getriebefaktor Nen-
ner; 0x5F10/2 Gearfactor
Denominator

Phasing ® 1125 Phasing:  Offset;

0x5F11/1 Phasing 1 Offs.
1126 Phasing: Geschwin-

digkeit; Ox5F11/2 Phasing 1
Geschw.

1127 Phasing: Beschleu-

nigung 0x5F11/3 Phasing 1
Beschl.

1) Die Betriebsart wird tiber 1292 Q. Modes of Operation eingestellt.
Werkseinstellung: 801 - Obj. 0x6060 modes of operation.

2) Parameter 1285, 1292, 1293, 1294, 1295, 1296 & 1297 werden fiir die Verknipfung der
CANopen®-Objekte und der internen Funktionen verwendet. Fiir CANopen® brauchen diese nicht ver-
andert werden. Bitte beachten Sie Kapitel 13.6.

3) Die Begrenzung ist immer durch 418 Minimalfrequenz und 419 Maximalfrequenz limitiert. Durch
1118 Begrenzung des Lagereglers in Konfiguration x40 kann eine Erhéhung Uber die Maximalfre-
quenz auftreten, da der Ausgang des Lagereglers zur Maximalfrequenz addiert wird.

4) Nothalt oder Verzégerung wird abhangig vom Auslaufverhalten 630 Betriebsart oder Kommunika-
tionsfehlerreaktion 0x6007/0 abort connection option code genutzt.

5) Phasing ist verfigbar mit 4 Profilen in Objekten Ox5F11...0x5F14.
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Beziehungen zwischen Objekten, Parametern und Umrechnungen

v 4

Begrenzung Geschwindigkeit

Alle Modi:
0x6046/2 Velocity max amount [rpm] --> P.419 Max. Frequenz [Hz]
+ +
0x5F17/2 Position Controller: Limitation --> P.1118 Begrenzung Ausgang Lageregler [u/s]
Geschwindigkeit
Referenzfahrt: 0x6099/1 & /2 Homing Speeds [u/s] --> P.1132 & P.1133 Geschw. Ref.-Fahrt [u/s]

Geschwindigkeit [vI]:
Geschwindigkeit [pv]:
Positionierung:
Interpolierte Positionierung:
Tabellen-Fahrsatz:
Endschalter freifahren:
Elektr. Getriebe: Slave:

0x6042 Target Velocity [rpm]
0x60FF Target Velocity [rpm]
0x6081 Profile Velocity [u/s]

0x6099/2 Homing Speeds [u/s]
Master x 0x5F10 (+ Phasing)

Verzdgerungs-Rampe

--> Interne Bus Referenz [Hz]
--> Interne Referenz [Hz]

--> Interne Referenz [Hz]

--> Intern berechnet

--> P.1203 Geschwindigkeit [u/s]
--> P.1133

--> Intern berechnet

Referenzfahrt:
Geschwindigkeit [vI]:
Geschwindigkeit [pv]:
Positionierung:
Interpolierte Positionierung:
Tabellen-Fahrsatz:
Endschalter freifahren:
Elektr. Getriebe: Slave:

0x609A Acceleration [u/s2] --> P.1134 Beschleunigung [u/s?]
0x6049 Velocity Deceleration [rpm/s] --> P.421 (& P.423) [Hz/s]
0x6084 Profile Deceleration [ufs2]  --> Interne Referenz

0x6084 Profile Deceleration [u/s2] --> Interne Referenz

0x6084 Profile Deceleration [ufs2]  --> Interne Referenz

--> P.1206 Verzdgerung [Hz/s]
--> P.1134 Beschleunigung [u/s?]
--> Interne Referenz

0x609A Acceleration [u/s?]
0x6084 Profile Deceleration [u/s2]

BeschleunigungsjRampe

Referenzfahrt:
Geschwindigkeit [vI]:
Geschwindigkeit [pv]:
Positionierung:
Interpolierte Positionierung:0x6083 Profile Acceleration [u/s2]
Tabellen-Fahrsatz:

0x609A Acceleration [u/s?]

0x6083 Profile Acceleration [u/s?]
0x6083 Profile Acceleration [u/s?]

--> P.1134 Beschleunigung [u/s2]
0x6048 Velocity Acceleration [rpm/s] --> P.420 (& P.422) [Hz/s]

--> Interne Referenz

--> Interne Referenz

--> Interne Referenz

Endschalter freifahren:
Elektr. Getriebe: Slave:

0x609A Acceleration [u/s?]
0x6083 Profile Acceleration [u/s2]

--> P.1204 Verzogerung [Hz/s]
--> P.1134 Beschleunigung [u/s?]
--> Interne Referenz

Schnellstop Rampe / Notstop Rampe

Referenzfahrt:
Geschwindigkeit [vi]:
Geschwindigkeit [pv]:
Positionierung:
Interpolierte Positionierung:
Tabellen-Fahrsatz:
Endschalter freifahren:
Elektr. Getriebe: Slave:

0x6085 Quick stop deceleration [u/s2] --> P.1179 Notstop Rampe [u/s2]
0x604A Velocity Quick Stop [rpm/s] --> P.424 & P.425 [Hz/s]

0x6085 Quick Stop deceleration [u/s2] --> P.1179 Notstop Rampe [u/s2]
0x6085 Quick Stop deceleration [u/s2] --> P.1179 Notstop Rampe [u/s2]
0x6085 Quick Stop deceleration [u/s2] --> P.1179 Notstop Rampe [u/s2]
0x6085 Quick Stop deceleration [u/s2] --> P.1179 Notstop Rampe [u/s2]
0x6085 Quick Stop deceleration [u/s2] --> P.1179 Notstop Rampe [u/s2]
0x6085 Quick Stop deceleration [u/s2] --> P.1179 Notstop Rampe [lu,r‘sl]

Aktuelle Werte:

Zielposition

Positionierung:

Tabellen-Fahrsatz:

Alle Modi:

0x6044 Control effort [rpm]

Interpolierte Positionierung: 0x60C1/1 Interpolation data record --> Interne Referenz

0x607A Target Position [u] --> Interne Referenz

--> P.1202 Target Pos.

0x6064 Position Act. Value [u]

0x606C Velocity Act. Value [u/s]
0x60F4 Following error act. Value [u]
0x6077 Torque Actual Value [x.x %]
0x6078 Current Actual Value [x.x %]
0x6079 DC link circuit voltage [x.xox V]

Spezielle Objekte:

Alle Modi:

Geschwindigkeit [pv]:

Referenzfahrt:

0x6060 Modes of Operation
0x6061 Modes of Operation Display

0x6040 Control Word --> P.410 Steuerwort
0x6042 Status Word <-- P.411 Statuswort
0x606D Velocity Window

0x606F Velocity Threshold
0x6070 Velocity Th. Time
0x60F8 Max. Slippage
0x6098 Homing method

--> P.1275 Max Slippage

--> P.1276 Velocity Window
0x606E Velocity Wind. Time --> P.1277 Velocity Window Time
--> P.1278 Velocity Threshold

--> P.1279 Velocity Threshold Time

--> P.1130 Referenzfahrt-Typ

Tabellen-Fahrsatz:

Elektr. Getriebe: Slave: 0x5F10 Gear Factor

Geschwindigkeit [vI]

0x5F11...0x5F14 Phasing

--> Fahrsatzanwabhl iiber Steuerwort Bits 11...15
--> P.1123, P.1124, P.1142 Getriebefaktor
--> P.1125, P.1126, P.1127 Phasing

-> Velocity Mode [rpm]

Geschwindigkeit [pv] = Profile Velocity Mode [u/s]
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Die grafische Ubersicht zeigt die wichtigsten benutzten Objekte. Weitere Objekte sind
in den verschiedenen Modi verfiigbar; beachten Sie die Beschreibungen der Objekte
und Modi fir weitere Informationen.

Die Modes ,,Cyclic synchronous position mode“ und ,,Cyclic synchronous velocity mode*
sind aus Griinden der Ubersichtlichkeit nicht in der vorhergehenden Grafik abgebildet.
Bitte beachten Sie bei Verwendung dieser Modes die Tabellen und die entsprechenden
Kapitel.

Das Motion Control Interface ist eine definierte Schnittstelle der ACU Geréte fir die
Positionierregelung. Diese Schnittstelle wird typischerweise mit einem Feldbus wie
CANopen® verwendet.

13.2 Bezugssystem

Das Motion Control Interface rechnet in vielen Modi in user units [u]. Die user units [u]
ergeben sich durch die Umrechnung der Getriebefaktoren und der Polpaarzahl.

Umrechnung zwischen “user units“ [u] und Frequenzen [Hz]

t[Hz] = v[ﬂ} . Polpaarzahl 373 - Getriebe : Wellenumdrehungen1116

lu]

Vorschubkonstante 1115 U Getriebe : Motorumdrehungen 1117

[u]

Vorschubkonstante 1115 = - Getriebe : Motorumdrehungen1117
V[£:| = f[Hz]- U

Polpaarzahl 373 - Getriebe : Wellenumdrehungen 1116 -

Vorschubkonstante 1115 £ 0x6092/1 feed (Vorschub)
Getriebe: Wellenumdrehungen 1116 £ 0x6091/1 motor shaft revolutions
Getriebe: Motorumdrehungen 1117 £ 0x6091/2 driving shaft revolutions

Die gleichen Formeln kénnen fur die Umrechnung von Beschleunigungswerten a [Hz/s]
zu a [u/s2] und umgekehrt verwendet werden. Ersetzen Sie in den Formeln entspre-
chend die Geschwindigkeiten f[Hz] und f[u/s] durch die Beschleunigungen a[Hz/s] und
afu/s2].

Weitere Details zum Bezugssystem sind im Anwendungshandbuch ,Positionierung”
beschrieben.
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13.3 Referenzfahrt

Nach dem Einschalten des Antriebs muss fiir Absolutpositionierungen eine definierte
Ausgangslage ermittelt werden. Mit einer Referenzfahrt wird der Bezugspunkt fir die
Positionierung festgelegt, auf welchen sich Positionsangaben beziehen. Der Antrieb
verfahrt nach dem Start der Referenzfahrt bis er auf einen Referenzschalter oder
einen Endschalter trifft und bleibt dort stehen. Die Endschalter begrenzen den Fahr-
weg. Die Fahrtrichtung (Suchrichtung) bei Beginn der Referenzfahrt ist durch den
Referenzfahrttyp festgelegt. Bei Erreichen der Endschalter wird je nach gewahltem
Referenzfahrttyp die Drehrichtung des Antriebs gewechselt. Die Endschalter kénnen
auch als Referenzpunkt verwendet werden. Eine Auflistung der Referenzfahrt-Typen
finden Sie im Kapitel ,Liste der Referenzfahrt-Typen*.

Relativ-Positionierungen und Verfahren im Geschwindigkeitsmodus sind auch ohne
abgeschlossene Referenzfahrt maoglich.

Die Referenzfahrt kann ausgeltst werden:

e (ber einen Digitaleingang
e durch ein Steuerwort iiber Systembus oder Feldbus
e automatisch vor dem Beginn einer Fahrsatzpositionierung

D Erweiterungsmodul mit Systembus- oder Feldbusschnittstelle erforderlich

Wird ein Absolutwertgeber mit einem Absolutwertgebermodul (zum Beispiel EM-
ABS-01) verwendet, ist eine Referenzfahrt bei Netzeinschalten nicht notwendig. Dies

wird durch Parameter Betriebsart 1220 festgelegt.

Weitere Details zur Funktion Referenzfahrt sind im Anwendungshandbuch ,Positio-
nierung“ beschrieben.

13.3.1 Startposition nach Referenzfahrt

Nach Referenzfahrt:
P. 1185 = -1 - Antrieb bleibt in ,liegengebliebener” Position stehen.
P. 1185 # -1 -> Antrieb wird aktiv zur eingestellten Position verfahren.

13.3.2 Fliegende Referenzfahrt
Die fliegende Referenzfahrt kann genutzt werden, um die Referenzposition wahrend

einer laufenden Positionierung zu aktualisieren. Diese Funktion ist im Anwendungs-
handbuch ,,Positionierung” beschrieben.

13.4 Lageregler
Der Lageregler wertet den Soll- und Istverlauf der Positionierung aus und versucht

den Antrieb so zu steuern, dass eine gute Anndherung an den Sollverlauf erreicht
wird.

Weitere Details zum Lageregler sind in Kapitel 12.4.21 ,0x5F17/n Position Controller
(Lageregler)”“ beschrieben mit Erlauterungen zu Objekt Ox5F17.
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13.5 Freifahren der Hardware-Endschalter

Wurde ein Hardware-Endschalter angefahren, wird abhangig von Parameter Einstellung
1143 Fehlerreaktion eine Fehlermeldung ausgeldst und die Drehrichtung gesperrt.

Nach einem Fehlerreset kann in die noch freigegebene Drehrichtung verfahren werden.
Fur das Freifahren kann grundsatzlich jede Betriebsart verwendet werden solange der
Fahrauftrag in die freigegebene Richtung fahrt.

Solange der Endschalter noch ausgeldst ist, bleibt die Endschalter-Warnung im Zu-
standswort und in den Istwert-Parametern 269 Warnungen, 273 Warnungen Applika-
tion und 275 Reglerstatus bestehen. Sobald der Endschalter freigefahren ist, wird die
Warnung im Zustandswort und den Istwert-Parametern geloscht.

Fir das einfache Freifahren der Endschalter kann Modus ,-2 Endschalter freifahren®
verwendet werden (siehe Kapitel 14.4.9 ,Endschalter freifahren®).
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13.6 Motion Control Interface flur Experten

Das Motion Control Interface bietet die Mdglichkeit fir erfahrene Anwender die Quel-
len, auf die das Motion Control Interface zugreift, zu andern. Die Quellen sind auf
CANopen® voreingestellt. Erfahrene Anwender kénnen diese zum Beispiel auf System-
bus Quellen andern.

Nr. Beschreibung Min. | Max. Werkseinst.
1292 |Q. Modes of Operation Auswahl 801 — Obj. 0x6060 Modes of Operation
1293 [Q. Zielposition Auswahl 802 — Obj. 0x607A Target Position
1294 |Q. Positioniergeschw. Auswahl 803 — Obj. 0x6081 Profile Velocity
1295 |Q. Beschleunigung Auswahl 804 — Obj. 0x6083 Profile Acceleration
1296 |Q. Verzdgerung Auswahl 805 — Obj. 0x6084 Profile Deceleration
1297 |Q. Sollgeschw. vl [rpm] Auswahl 806 — Obj. 0x6042 Target Velocity
1299 |Q. Special Function Auswahl 9-Null
Generator
1285 |Q. Sollgeschw. pv [u/s] Auswahl 816 — Obj. OX60FF Target Velocity

Die unten gezeigte Grafik zeigt die Parameter (P) und Quellen (Q) die fiir die Definition
des Motion Control Interface verwendet werden. Fiir CANopen® brauchen die Einstel-
lungen nicht geandert zu werden. Die Voreinstellungen der Quellenausgénge sind mit
dem Fahrprofilgenerator verbunden und brauchen in Standard Anwendungen nicht
geéandert zu werden.

Referenzfahrt ‘

A

v | v
P 1288 Q. Ext. Referenzfahrt| |Q 639 MCI: Start Ref-Fahrt | |P 1289 Q. Referenzfahrt beendet |
[

Referenzfahrt unterbrechen —

P 412 Local/Remote != 1,

—>/P 1286 Q. Sollposition \ 'Q 632 MCI: Zielposition >
——>{P 1287 Q. Istposition \ \Q 633 MCI: Sollgeschwindigkeit }—> 5
WY P 1292 Q. Betriebsarten 'Q 634 MCI: Beschleunigung > g
PR P 1293 Q. Zielposition MCI 'Q 635 MCI: Verrundungszeit Beschl. > §
ﬁ e P 1294 Q. Positioniergeschwindigkeit \Q 636 MCI: Verzoegerung }—) %
'E i ° 1295 Q. Beschleunigung \Q 637 MCI: Verrundungszeit Verz. }——> %’
[&]
i P 1296 Q. Verzogerung 'Q 638 MCI: Interpolierte Position > |t
§ Bt P 1297 Q. Geschwindigkeitssollwert \Q 746 MCI: Umsch. Rampenparameter }—> L
$| —>P 1298 Q. Interpolationsdaten
g > © ' | Global
<ZE kg Q 742 MCI: Betriebsarten FPG_Steuerwort
A2 Q 743 Lageistwert [User-Units] FPG_Zustandswort
R Q 744 MCI: Geschwindigkeit [rpm] m(c::_iﬁes?:r:\zjvg\;/tort
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13.7 Motion Control Override

Die Motion Control Override Funktion kann verwendet werden, um Uber serielle Kom-
munikation (VABus oder Modbus) ein Verfahrprofil vorzugeben. Dadurch kann auch in
der Bediensoftware VPlus fir Windows ein Verfahrprofil getestet werden, wenn die
Steuerung noch nicht komplett programmiert ist. Diese Funktion kann daher auch als
Simulationsmodus verwendet werden.

Die Funktion Motion Control Override unterstiitzt die folgenden Modes nicht:
e Interpolated Mode.
e Cyclic Synchronous Position Mode
e Cyclic Synchronous Velocity Mode

Nr. Beschreibung Min. | Max. Werkseinst.
1454 |Override Modes Of Operation Auswahl 0
1455 |Override Target Position 231,201 u -1u
1456 |Override Profile Velocity -1..2%%-1 u/s -1 u/s
1457 |Override Acceleration -1..2%%-1 u/s? -1 u/s?
1458 |Override Deceleration -1..2%%-1 u/s? -1 u/s?
1459 [Override Target Velocity vl [rpm] -32768...32767 rpm -1 rpm
1460 |Override Target Velocity pv [u/s]  [|-2°%-1...2%%-1 u/s -1 u/s

Ausgehend von den Standardeinstellungen des Motion Control Interface (Parameter
1292...1297) ergibt sich folgende Verwendung der Override Parameter und der CAN-
open®-Objekte:

1454 Override Modes Of Operation oder 0x6060 Modes of Operation
1455 Qverride Target Position oder 0x607A Target Position
1456 Override Profile Velocity oder 0x6081 Profile Velocity
1457 Override Acceleration oder 0x6083 Profile Acceleration
1458 Override Deceleration oder 0x6084 Profile Deceleration

1459 Override Target Velocity vl [rpm]  oder 0x6042 Target Velocity
1460 Override Target Velocity pv [u/s] oder 0Ox60FF Target Velocity

Die Standard-Einstellungen ,-1"“ in den Parametern 1455...1460 und ,,0“ im Parameter
1454 Override Modes Of Operation bewirkt, dass die Werte des Motion Control aus
den Verknupfungen der Parameter 1292...1297 verwendet werden. Durch eine Ein-
stellung abweichend von der Werkseinstellung wird der Wert des jeweiligen Parame-
ters verwendet. Es ist moglich, nur bestimmte Bereiche der Trajektorie Uber die Over-
ride-Funktion vorzugegeben und andere Werte Uber das Motion Control Interface vor-
zugeben.

Die Zielposition ,-1 u“ kann nicht angefahren werden, da 1455 Override Target Posi-
tion = -1 die Override Funktion deaktiviert.
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14 Steuerung des Frequenzumrichters

Der Frequenzumrichter kann grundsatzlich Gber drei Betriebsarten gesteuert werden.
Die Betriebsarten kénnen Uber den datensatzumschaltbaren Parameter Local/Remote
412 ausgewahlt werden.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
412 |[Local/Remote 0 44 44

Fur den Betrieb unter CANopen® sind nur die Betriebsarten 0, 1 und 2 relevant. Die
weiteren Einstellungen beziehen sich auf die Mdglichkeiten der Steuerung Uber die
Bedieneinheit KP500.

Steuerung uber Die Befehle Start und Stopp, sowie die Vorgabe der
0 - Kontakte Drehrichtung erfolgen Uber Digitalsignale.
(Kapitel 14.1)
Der Frequenzumrichter wird tUber das Steuerwort ge-
Steuerung Uber steuert.
Statemachine Nur in dieser Einstellung werden Positionierfunk-
" (Kapitel 14.2,14.3, tionen durch das Steuerwort (contro/ word) und
14.4) die Betriebsarten (Modes of Operation), wie in
CANopen® DS402 beschrieben, unterstiitzt.
Steuerung uber Die Befehle Start und Stopp, sowie die Vorgabe der
2 - Remote-Kontakte Drehrichtung erfolgen mit Hilfe von virtuellen Digitalsig-
(Kapitel 14.1) nalen des Steuerworts (control word).

Der Parameter Local/Remote 412 ist datensatzumschaltbar, d. h. per Datensatzan-
wahl kann zwischen den unterschiedlichen Betriebsarten umgeschaltet werden.

Die Datensatzumschaltung kann lokal Uber Steuerkontakte an den Digitaleingdngen
des Frequenzumrichters erfolgen oder Uber den Bus. Fiir die Datensatzumschaltung
Uber den Bus wird der Parameter Datensatzanwahl 414 genutzt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.
414 |Datensatzanwahl 0 4 0

Mit Datensatzanwahl 414 = 0 ist die Datensatzumschaltung tber Kontakteingange
aktiv. Ist Datensatzanwahl 414 auf 1, 2, 3, oder 4 gesetzt, ist der angewahlte Daten-
satz aktiviert und die Datensatzumschaltung lUber die Kontakteingange deaktiviert.

Uber den Parameter aktiver Datensatz 249 kann der jeweils aktuell angewahite
Datensatz ausgelesen werden. Aktiver Datensatz 249 gibt mit dem Wert 1, 2, 3
oder 4 den aktivierten Datensatz an. Dies ist unabhéngig davon, ob die Datensatz-
umschaltung Uber Kontakteingange oder Datensatzanwahl 414 erfolgt ist.
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14.1 Steuerung uber Kontakte/Remote-Kontakte

In der Betriebsart ,Steuerung tber Kontakte* oder ,.Steuerung iber Remote-Kontakte*
(Parameter Local/Remote 412 = 0 oder 2) wird der Frequenzumrichter direkt Uber
die Digitaleingdnge S1IND (STOA und STOB), S2IND bis EM-S3IND oder (ber die ein-
zelnen Bits der virtuellen Digitalsignale im Steuerwort (controlword) gesteuert. Die
Bedeutung dieser Eingénge ist in der Betriebsanleitung zum Frequenzumrichter be-

schrieben.

1514 13121110 9 8|7 6 5 4|3 2 1 0

Bit

0

S1IND (=STOA und STOB)
S2IND
S3IND

S4IND

S5IND

S6IND

MFI1D

EM-S1IND

10

11

12

EM-S2IND

EM-S3IND

13

14

15
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1514 131211110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

% Einschaltbereit

“Eingeschaltet

Betrieb — Freigegeben

Storung

Spannung — Freigegeben

*1Schnellhalt (Nullaktiv)

*Einschalten gesperrt

Warnung

Remote

i
)

Ziel erreicht

-
=

Interner Grenzwert aktiv

12

13

14

-
a

Warnung 2

Wird die Betriebsart ,Steuerung lber Remote-Kontakte” genutzt, missen die Regler-
freigabe an STOA (Klemme X210A.3) und STOB (Klemme X210B.2) eingeschaltet sein
und das Bit 0 des Steuerwortes gesetzt werden, um den Antrieb starten zu kénnen.
Die Betriebsarten ,,Steuerung Uber Kontakte” und ,Steuerung Uber Remote-Kontakte*
unterstiitzen nur die Betriebsart ,,Geschwindigkeit* (mode of operation ,velocity mo-
de*).

ACTIVE CUBE Frequenzumrichter unterstitzen eine externe 24 V-
Spannungsversorgung fiir die Steuerelektronik des Frequenzumrichters. Auch bei aus-
geschalteter Netzspannung ist die Kommunikation zwischen der Steuerung (SPS) und
dem Frequenzumrichter méglich.

Das Bit 4 ,Spannung — Freigegeben” des Zustandswortes zeigt den aktuellen Status
der Netzversorgung.

Bit 4 ,Spannung — Freigegeben“ = 0 signalisiert ,Keine Netzspannung“ und das Star-
ten des Antriebs ist nicht moglich.

Bit 4 ,Spannung — Freigegeben* = 1 signalisiert ,Netzspannung eingeschaltet* und
der Antrieb ist startbereit.
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14.1.1

Gerate Statemachine

Statemachine:

Nicht
einschaltbetreit
0x00

=

h 4 Fehler

Eingeschaltet | _Quittieren Fehler
0x23 0x08

S

A
2]

A

Antrieb
stoppen

Antrieb
starten

v
Betrieb
freigegeben
0x37

a1

Eingeschaltet 1 0 0 0 1 1
Betrieb freigegeben 1 1 0 1 1 1
Fehler X X 1 X X X

X" bedeutet beliebiger Wert.

Das Bit 7 ,Warnung“ kann zu beliebigen Zeitpunkten eine gerateinterne Warnmel-
dung anzeigen. Die Auswertung der aktuellen Warnung erfolgt durch Auslesen des
Warnstatus mit Parameter Warnungen 270.

Das Bit 10 ,Ziel erreicht” wird gesetzt, wenn der vorgegebene Sollwert erreicht wur-
de. Im Sonderfall Netzausfallstiitzung wird das Bit auch dann gesetzt, wenn die Netz-
ausfallstiitzung die Frequenz 0 Hz erreicht hat (siehe Betriebsanleitung zum Frequen-
zumrichter).

Fur ,Sollwert erreicht” gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die Uber den Parameter
max. Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Betriebsanleitung zum
Frequenzumrichter).

Das Bit 11 ,,Interner Grenzwert aktiv“ zeigt an, dass eine interne Begrenzung aktiv
ist. Dies kann beispielsweise die Strombegrenzung, die Drehmomentbegrenzung oder
die Uberspannungsregelung sein. Alle Funktionen filhren dazu, dass der Sollwert ver-
lassen oder nicht erreicht wird.

Das Bit 15 ,Warnung 2“ meldet einen kritischen Betriebszustand, der innerhalb kur-
zer Zeit zu einer Stérungsabschaltung des Frequenzumrichters fihrt. Dieses Bit wird
gesetzt, wenn eine zeitverzdgerte Warnung fur Motor-Temperatur, Kihlkorper-
/Innenraum-Temperatur, Ixt-Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.
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14.2 Steuerung uUber Statemachine

In der Betriebsart ,,Steuerung Uber Statemachine“ (Local/Remote 412 = 1) wird der
Frequenzumrichter Uber das Steuerwort (contro/lword) der Statemachine angesteuert.

Der Ubergang 4 zum Zustand ,Betrieb freigegeben® ist nur méglich, wenn:

— In einer Konfiguration fir die Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 =
x40) die Reglerfreigabe tUber STOA und STOB gesetzt ist.

— In anderen Konfigurationen (Parameter Konfiguration 30 # x40) die Reglerfrei-
gabe Uber STOA und STOB und einer der Digitaleingdnge S2IND oder S3IND ge-
setzt ist. (Typischerweise: S2IND = Start Rechtslauf/S3IND = Start Linkslauf)

Das Objekt 0x6040/0 controlword ist fir den Frequenzumrichter anwendbar, wenn
der Parameter Local/Remote 412 auf ,1 — Steuerung lber Statemachine® eingestellt
ist.

1514 131211110 9 8|7 6 5 4|3 2 1 0 Bit

Lo

1

Einschalten

Spannung — Freigeben

= Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — Freigeben

*Betriebsartabhangig

*Betriebsartabhéngig

o

Betriebsartabhéngig

~

Fehler riicksetzen

Halt

*Betriebsartabhangig

10

i
o

Herstellerabhéngig

-
)

Herstellerabhangig

-

3

Herstellerabhéngig

-
>

Herstellerabh&ngig

i
o

Herstellerabhangig

Die Bits 9 ... 15 werden abhangig von derKonfiguration und von 0x6060 Mode of Ope-
ration genutzt.

Die Steuerwort-Bits 4, 5, 6 ,Betriebsartabhangig”“ und Bit 8 ,Halt“ werden nur in den
Konfigurationen der Positioniersteuerung genutzt (Parameter Konfiguration 30 = x40).

07/13

CM-EtherCAT 125



% Bonfiglioli

1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

0

Einschaltbereit

Eingeschaltet

N

Betrieb — Freigegeben

2 Fehler

“ Spannung — Freigegeben

3

Schnellhalt (Nullaktiv)

o

Einschalten — Gesperrt

“Warnung

©

Herstellerabhéngig

©

Remote

i

% Ziel erreicht

-
=

Interner Grenzwert aktiv

-
N

Betriebsartabhéngig

-
w

Betriebsartabhangig

i
~

Herstellerabhéngig

Herstellerabhangig:
Warnung 2

-
o

Das Bit 14 wird nicht genutzt.

Die Zustandswort-Bits 12 und 13 ,Betriebsartabhéngig” werden nur in den Konfigurati-
onen der Positioniersteuerung genutzt (Parameter Konfiguration 30 = x40).

ACTIVE CUBE Frequenzumrichter unterstiitzen eine externe 24 V Spannungsversorgung
fur die Steuerelektronik des Umrichters. Auch bei ausgeschalteter Netzspannung ist die
Kommunikation zwischen der Steuerung (SPS) und dem Frequenzumrichter méglich.

Das Bit 4 ,Spannung — Freigegeben“ des Zustandswortes zeigt den aktuellen Status der
Netzversorgung.

Bit 4 ,Spannung — Freigegeben“ = O signalisiert ,Keine Netzspannung“ und das Starten
des Antriebs ist nicht moglich.

Bit 4 ,,Spannung — Freigegeben“ = 1 signalisiert ,Netzspannung eingeschaltet* und der
Antrieb ist startbereit.

ACTIVE CUBE und ACTIVE Frequenzumrichter kénnen unterschiedliche Zustande anzei-
gen, da im ACTIVE CUBE Bit 4 des Zustandswortes wie oben beschrieben verwendet
wird.
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Vectron

14.2.1

Statemachine Diagramm

Statemachine:
Von allen Zustinden
Eintrag in state machine 13
0 Fehlerreaktion
l 7 aktiv
Nicht 0x0F
1|einschaltbereit |
0x00 14
1 8 Fehler
l Fehler riicksetzen 0x08
. 0x80 |
pmmmemmmme—nmm e nnaaaes Einschalten |«
' »|2| gesperrt -
: 0x50 oder 0x40 |«
: | T Spannung sperren
; Stillsetzen 2 7 ox00
E 0x06 oder Schnellhalt
i 0x02
?rzti;izgen >3 Einschaltbereit Spannung sperren
A 0x31 oder 0x21 0x00
4 oder Schnellhalt
H T 0x02
i g Spannung | Einschalten
: sperren 0x07 3 6 Stillsetzen
' 0x00 0x06 0x00 oder
: intern 12
) Eingeschaltet
Stillsetzen 8 4 o0x33
0x06
H Betrieb 5 Betrieb
: freigeben sperren
Ox0F l | 0x07
- Schnellhalt
Betrieb 0x02 Schnellhalt
5| freigeben 11—»|6 aktiv
> 0x37 0x07

MCI: Startsignal

Table Re‘(‘.rord Mode

Profile Positioning Mode

Velocity Mode
Homing
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Steuerwort:
Die Befehle zur Geratesteuerung werden durch die folgenden Bitmuster im Steuerwort
ausgelost.

Bit 7 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Fehler Betrieb Schnell- | Spannung | Einschal-| .. .
ricksetzen| freigeben | halt freigeben | ten Ubergange
Befehl gﬁi’.U)

Stillsetzen X X 1 1 0 2,6,8
Einschalten X 0 1 1 1 3
Einschalten X 1 1 1 1 3
Spannung sperren X X X 0 X 7,9,10, 12
Schnellhalt X X 0 1 X 7,10, 11
(Nullaktiv)
Betrieb sperren X 0 1 1 1 5
Betrieb freigeben X 1 1 1 1 4
Fehler ricksetzen O=>1 X X X X 15

X bedeutet beliebiger Wert.

Der Ubergang 3 (Befehl ,Einschalten* [0x07]) wird nur verarbeitet, wenn das Bit 4
»~Spannung freigegeben” des Zustandsworts gesetzt ist.

Der Ubergang 4 (Befehl ,Betrieb freigeben“ [0xF]) wird nur verarbeitet, wenn die
Freigabe Uber die Hardware-Kontakte STO gesetzt ist.

Ist die Hardware-Freigabe Uber STO nicht gesetzt, bleibt der Frequenzumrichter im
Zustand ,,Eingeschaltet” [0x33] bis die Hardware-Freigabe Gber STO anliegt.

Im Zustand ,Betrieb freigegeben“ [0x37] wird beim Rulcksetzen der Hardware-
Freigabe Uber STO intern in den Zustand ,Eingeschaltet” [0x33] gewechselt.

In Konfigurationen mit Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 = x40)
muss folgendes beachtet werden:

e Der Ubergang 4’ ist nicht verfugbar.

e Im Status ,5-Betrieb freigegeben [0x37]“ muss ein zusatzliches Startsignal
Uber Bits aus dem ,High-Byte* des Steuerwortes gegeben werden, um eine
Bewegung des Motors zu starten. Das Startsignal fir dieses ,Motion Control
Interface” (MCI) ist im Kapitel 14.4 beschrieben. Fir den Wechsel in andere
MCI-Betriebsarten steht das Objekt Ox6060 modes of operation zur Verfi-
gung.

e Digitaleingange (STOA und STOB) missen gesetzt werden. Start Rechtslauf
und Start Linkslauf haben in diesen Konfigurationen keine Funktion.

In Konfigurationen ohne Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 # x40)
muss folgendes beachtet werden:

e Der Ubergang 4’ ist verfiighbar und wird nur verarbeitet, wenn das Bit 4
»Spannung freigegeben* des Zustandsworts gesetzt ist. Diese Funktion ist
abwartskompatibel mit alteren Softwareversionen.

e Der Frequenzumrichter kann nur gesteuert werden, wenn die logische Ver-
knupfung wahr ist. Die logischen Eingange fiir Start Rechtslauf und Start
Linkslauf kénnen direkt mit ,,Ein“ oder ,,Aus” verbunden werden (Parameter
Start-rechts 68 und Start-links 69).

Digitaleingdnge (STOA und STOB) muissen gesetzt werden.
Damit ergibt sich:
Freigabe: (= STOA und STOB) UND (Start Rechtslauf ODER Start Linkslauf)
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Zustandswort:
Das Zustandswort (statusword) zeigt den Betriebszustand.

Bit 6 Bit 5 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit O
Einschalten | Schnell- | Fehler | Betrieb frei- | Einge- | Einschalt-

gesperrt halt gegeben schaltet | bereit

(Null-

Zustand aktiv)
Einschalten gesperrt 1 X 0 0 0 0
Einschaltbereit 0 1 0 0 0 1
Eingeschaltet 0 1 0 0 1 1
Betrieb freigegeben 0 1 0 1 1 1
Schnellhalt aktiv 0 0 0 1 1 1
Fehlerreaktion aktiv 0 X 1 1 1 1
Fehler 0 X 1 0 0 0

X bedeutet beliebiger Wert.

Das Bit 7 ,,Warnung“ kann jederzeit gesetzt werden. Es meldet eine geréateinterne
Warnmeldung. Die Auswertung der Fehlerursache erfolgt durch Auslesen des Warn-
status aus Parameter Warnungen 270.

Das Bit 9 ,,Remote” wird gesetzt, wenn die Betriebsart auf Steuerung Uber Statema-
chine (Local/Remote 412 = 1) gesetzt ist und die Reglerfreigabe eingeschaltet ist.

Das Bit 10 ,,Ziel erreicht* wird gesetzt, wenn der eingestellte Sollwert erreicht wird.
In Konfigurationen ohne Positioniersteuerung (Parameter Konfiguration 30 # x40)
bezieht sich ,Ziel erreicht* auf das Objekt fiir Soll-Geschwindigkeit 0x6042 farget ve-
locity (Zielgeschwindigkeit). Im Sonderfall Netzausfallstitzung wird das Bit auch dann
gesetzt, wenn die Netzausfallstiitzung die Frequenz 0 Hz erreicht hat (siehe Betriebs-
anleitung zum Frequenzumrichter).

Fur ,,Sollwert erreicht* gilt eine Hysterese (Toleranzbereich), die Gber den Parameter
max. Regelabweichung 549 eingestellt werden kann (siehe Betriebsanleitung zum
Frequenzumrichter).

Das Bit 11 ,,Interner Grenzwert aktiv* zeigt an, dass eine interne Begrenzung ak-
tiv ist. Dies kann beispielsweise die Strombegrenzung, die Drehmomentbegrenzung
oder die Uberspannungsregelung sein. Alle Funktionen fiihren dazu, dass der Sollwert
verlassen oder nicht erreicht wird.

Das Bit 15 ,Warnung 2“ meldet einen kritischen Betriebszustand, der innerhalb kur-
zer Zeit zu einer Stérungsabschaltung des Frequenzumrichters fihrt. Dieses Bit wird
gesetzt, wenn eine zeitverzogerte Warnung flr Motor-Temperatur, Kihlkérper-
/Innenraum-Temperatur, Ixt-Uberwachung oder Netzphasenausfall anliegt.
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14.3

14.3.1

Konfigurationen ohne Positioniersteuerungen

In Konfigurationen ohne Positioniersteuerung (Konfiguration 30 # x40) ist das Objekt
0x6060 modes of operation (Betriebsarten) fest auf ,2 - velocity mode* (Betriebsart
Geschwindigkeit) eingestellt. Das Objekt 0x6061 modes of operation display (Be-
triebsartenanzeige) ist fest auf ,2 - velocity mode* (Betriebsart Geschwindigkeit) ein-
gestellt. Diese Einstellungen kénnen nicht geandert werden.

Zugehorige Objekte:
0x6040  Controlword

0x6041 Statusword

0x6042  Target velocity

0x6043  Velocity demand

0x6044 Control effort

0x6046  Velocity min max amount

0x6048  Velocity acceleration

0x6049  Velocity deceleration

0x604A  Velocity quick stop

Die Verrundungszeiten werden Uber Parameter 430...433 vorgegeben.

Verhalten bei Schnellhalt

Hierbei sind die Parameter Abschaltschwelle Stopfkt. 637 (Prozentwert von Parame-
ter maximale Frequenz 419) und Haltezeit Stopfunktion 638 (Haltezeit nach Unter-
schreiten der Abschaltschwelle) relevant.

Die Schnellhaltrampen werden ber das Objekt 0x604A Velocity Quick Stop oder die
Parameter Nothalt Rechtslauf 424 und Nothalt Linkslauf 425 eingestellt.

A

fs
— Start Schnellhalt

0x604A Velocity Quick Stop
/(Nathalt Rechtslauf / Linkslauf 424 | 425)

Haltezeit Stopfunktion 638
Abschaltschwelle Stopfkt. 637 /

»
>

t

v
AUS
Zustandswechsel

Ist wahrend der Abschaltzeit die Frequenz/Drehzahl Null erreicht, wird der Antrieb
weiterhin bestromt, bis die Abschaltzeit abgelaufen ist. Mit dieser Malnahme wird
sichergestellt, dass beim Zustandswechsel der Antrieb steht.

Das Verhalten bei Schnellhalt ist nur fir Konfigurationen ohne Positioniersteuerung
relevant (Parameter Konfiguration 30 # x40).
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14.3.2

Verhalten bei Ubergang 5 (Betrieb sperren)

Das Verhalten im Ubergang 5 von ,Betrieb freigegeben” nach ,Eingeschaltet” ist iiber
den Parameter Uebergang 5 392 parametrierbar.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

392 | Ubergang 5 0 2 2

Sofortiger Ubergang von ,,Betrieb freigegeben“ nach ,Ein-

0 -Freier Auslauf geschaltet”, freier Auslauf des Antriebs.

Aktivierung Gleichstrombremse, mit dem Ende der Gleich-
1 -Gleichstrombremse | strombremsung erfolgt der Wechsel von ,Betrieb freige-
geben“ nach ,Eingeschaltet”.

Ubergang mit normaler Rampe, nach Erreichen des Still-
2 -Rampe stands erfolgt der Wechsel von ,,Betrieb freigegeben*
nach ,Eingeschaltet”.

Die Einstellung 1 ,Gleichstrombremse* ist nur bei Anwendungen mit
U/f-Kennliniensteuerung (beispielsweise Konfiguration 110) mdglich. Andere Konfigu-
rationen unterstiitzen diese Betriebsart nicht.

Wird der Frequenzumrichter mit einer Konfiguration betrieben, welche die Betriebsart
Gleichstrombremse nicht unterstitzt (beispielsweise Konfiguration 210, Feldorientierte
Regelung), kann der Wert ,1“ nicht eingestellt werden.

Die Betriebsart wird in diesem Fall auch nicht in den Auswahlmenis der Bedieneinheit
KP500 sowie der Bediensoftware VPlus angeboten.

Die Werkseinstellung fur Uebergang 5 392 ist die Betriebsart ,,2 - Rampe*“. Fur Konfi-
gurationen mit Drehmomentregelung ist die Werkseinstellung ,,0 - freier Auslauf”.

Bei einem Umschalten der Konfiguration wird gegebenenfalls der Einstellwert fur
Ubergang 5 392 geéandert.

Das Verhalten im Ubergang 5 ist nur fur Konfigurationen ohne Positioniersteuerung
relevant (Parameter Konfiguration 30 # x40).

Ist Uebergang 5 392 mit ,1 - Gleichstrombremse“ ausgeltst worden, wird erst nach
dem Abschluss des Ubergangsvorgangs ein neues Steuerwort akzeptiert. Der Zu-
standswechsel von ,,Betrieb freigegeben” nach ,Eingeschaltet” erfolgt nach Ablauf der
fur die Gleichstrombremse parametrierten Bremszeit 632.

Ist der Parameter Uebergang 5 392 = ,2 - Rampe“ eingestellt, kann wéahrend des
Herunterfahrens des Antriebs das Steuerwort wieder auf ,Betrieb freigeben“ gesetzt
werden. Damit lauft der Antrieb wieder auf seinen eingestellten Sollwert hoch und
verbleibt im Zustand ,,Betrieb freigegeben®.

Der Zustandswechsel von ,Betrieb freigegeben“ nach ,Eingeschaltet” erfolgt nach
Unterschreiten der eingestellten Abschaltschwelle und nach Ablauf der eingestellten
Haltezeit (Aquivalent zum Verhalten bei Schnellhalt). Hierbei sind die Parameter
Abschaltschwelle Stopfkt. 637 (Prozentwert von Parameter maximale Frequenz 419)
und Haltezeit Stopfunktion 638 (Haltezeit nach Unterschreiten der Abschaltschwelle)
relevant.

07/13

CM-EtherCAT 131



% Bonfiglioli

14.3.3

Sollwert/Istwert

Die Steuerung (SPS) kann den Frequenz-Sollwert fir den Frequenzumrichter tiber das
Objekt 0x6042/0 target velocity im genutzten RXxPDO vorgeben und den Istwert tber
das Objekt 0x6044/0 control effort im genutzten TXPDO empfangen.

Die Nutzung des Soll-/Istwertkanals ist abhangig von der eingestellten Konfiguration
(Regelverfahren). Der Istwert wird entsprechend dem benutzten Regelverfahren er-
zeugt.

Der Sollwert im Objekt 0x6042/0 farget velocity und der Istwert im Objekt 0x6044/0
control effort werden als Werte mit der Einheit min™ interpretiert. Die Umrechnung in
einen Frequenzwert (Sollwert) oder aus einem Frequenzwert (Istwert) erfolgt im Fre-
quenzumrichter.

Der Sollwert fur den Frequenzumrichter aus dem Objekt 0x6042/0 target velocity wird
mit dem Liniensollwert verbunden. Dieser Sollwert wird mit dem internen Sollwert aus
dem Frequenzsollwertkanal kombiniert und auf die Rampe gefihrt. Der Frequenzsoll-
wertkanal ist in der Betriebsanleitung zum Frequenzumrichter beschrieben.

Rampensollwert
Rampensollwert 434
| Den Hinweis beachten!
Liniensollwert 0 ----+4 I
0x6042 Target Velocity ° \{ i A
> . '
! L Efmin™ Frequenzrampe
I
Interner Frequenz- 0 * “““ f
sollwert s\ fmax .
> % > () —— » >

Der interne Sollwert aus dem Frequenzsollwertkanal und der Liniensollwert kénnen
einzeln oder als addierte GréRe auf die Rampe gefiihrt werden. Die Betriebsart der
Rampenfunktion wird Uber den datensatzumschaltbaren Parameter Rampensoll-
wert 434 eingestellt.

Nr. Beschreibung Min. Max. Werkseinst.

434 | Rampensollwert 1 3 3

Der interne Frequenzsollwert wird aus dem Fre-

1 - Interner Frequenzsoliwert guenzsollwertkanal gebildet.

2 - Liniensollwert Der Sollwert kommt von extern Uber den Bus.
_Interner Frequenzsollwert| Vorzeichenrichtige Addition von internem Frequenz-
+ Liniensollwert sollwert und Liniensollwert.

Diese Funktion ist nur fir Konfigurationen ohne Positioniersteuerung relevant (Para-
meter Konfiguration 30 # x40).
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14.3.4

Ist Rampensollwert 434 = 2 (nur Liniensollwert) wird dieser Wert auf fmin begrenzt.
Das Vorzeichen fur fmin bei Sollwert = 0 wird aus dem Vorzeichen des letzten Linien-
sollwertes, der ungleich 0 war, abgeleitet.

Nach Netz-Ein wird der Liniensollwert auf +fmin begrenzt.

Fur Rampensollwert 434 = 3 ergibt sich das Vorzeichen des Gesamtsollwertes aus
der Summe von internem Frequenzsollwert und Liniensollwert.

Die Sollwerte kdnnen per Bedieneinheit KP500 oder tber die Bediensoftware VPlus am
Frequenzumrichter Uber folgende Parameter kontrolliert werden:

Parameter Inhalt Format
Sollfrequenz intern 228 | Interner Sollwert aus Frequenzsollwertkanall xxx.xx Hz
Sollfrequenz Bus 282 Liniensollwert vom CANopen®-Bus XXX.XX Hz
Sollfrequenz Rampe 283 | Summe interner Frequenzsollwert + Linien- | xxx.xx Hz

sollwert

Sequenz Beispiel

In Konfigurationen ohne Positioniersteuerung (Konfiguration 30 = x40) kann eine der
folgenden Sequenzen verwendet werden:

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
2 |Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen

3 |Steuerwort = 0x0007 Einschalten

4 |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben
ODER

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
2 |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben

In Konfigurationen ohne Positioniersteuerung (Konfiguration 30 = x40) kann die
zweite (verkiirzte) Sequenz verwendet werden, da der Ubergang 4‘ in diesen Konfigu-
rationen zur Verfiigung steht.

07/13

CM-EtherCAT 133



(% Bonfiglioli

14.4 Konfigurationen mit Positioniersteuerung

A

/N\ WARNUNG
Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein gefahrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberprii-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Definition Motion Control

Fur die volle Funktion des Motion Control Interfaces mussen Sie Local/Remote 412 =
»1-Steuerung Uber Statemachine“ setzen. In anderen Betriebsarten des Parameters
Local/Remote 412 sind starke Einschréankungen vorhanden. Die Beschreibung dieses
Kapitels und aller verwendeter Objekte basiert auf der Einstellung Local/Remote 412 =
»1-Steuerung Uber Statemachine®”.

Einstellung Local/Remote 412 # 1 sind im Anwendungshandbuch ,Positionierung” be-
schrieben.

Die Funktion der Statemachine beschreibt das grundlegende Betriebsverhalten des
Frequenzumrichters in Konfigurationen mit Positioniersteuerung (Konfiguration 30 =
x40). Die zuvor beschriebenen Objekte Steuerwort (controlword) und Zustandswort
(statusword) unterstiitzen die Bits, die als betriebsartabhangig (operation mode spe-
cific) gekennzeichnet sind.

Diese Bits und das Bit ,Target reached” (Ziel erreicht) haben in den verschiedenen
Betriebsarten der Positioniersteuerung — festgelegt durch 0x6060 modes of gperatior
— unterschiedliche Bedeutungen. Die folgenden Kapitel beschreiben die Anwendung
der betriebsartabhangigen Bits im Steuerwort (contro/word) und Zustandswort (sta-
tusword) in Abhangigkeit von den verschiedenen Betriebsarten der Positioniersteue-
rung. Der voreingestellte Wert von 0x6060 modes of operation = 2 — velocity mode.

Grundlegende Funktionen:

Die Statemachine muss auf ,Betrieb freigegeben* (operation enabled) eingestellt sein,
bevor ein Positionierbefehl tber die betriebsartabhangigen Bits des Steuerwortes (con-
trolword) gegeben werden kann.

Nachdem durch die SPS eine Betriebsart flr modes of gperation eingestellt ist, werden
keine Befehle flir diese Betriebsart akzeptiert, bis diese Betriebsart im Objekt modes
of operation display angezeigt wird.

Die als betriebsartabhangig (operation mode specific) gekennzeichneten Bits im Steu-
erwort (controlword) und Zustandswort (statusword) werden nur in Konfigurationen
mit Positioniersteuerung (Konfiguration 30 = x40) unterstitzt.
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14.4.1

Velocity mode [rpm] (Betriebsart Geschwindigkeit)

Die Betriebsart velocity mode (Geschwindigkeit) kann Gber das Objekt 0x6060/0
modes of operation = 2 gewahlt werden.

In der Betriebsart Geschwindigkeit (velocity mode) steuern die betriebsartabhéngigen
Bits des Steuerwortes (controlword) den Rampengenerator (RFG — Ramp Function

Generator). Die Funktion ist im Blockschaltbild dargestellt.

Zugehorige Objekte:

0x6040  Controlword

0x6041  Statusword

0x6042  Target velocity

0x6043  Velocity demand

0x6044  Control effort

0x6046  Velocity min max amount
0x6048  Velocity acceleration
0x6049  Velocity deceleration
0x604A  Velocity quick stop
0x6060  Modes of operation
0x6061  Modes of operation display

Die Verrundungszeiten werden tber Parameter 430...433 vorgegeben.

1514 13121110 9 8/ 7 6 5 4/3 2 1 0

Bit

0

N

IS

Einschalten
Spannung — Freigeben
Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — Freigeben

o

Rfg enable (freigeben)

Rfg unlock (entriegeln)

Rfg use ref (Sollwert ver-
wenden)

L Fehler riicksetzen

10

11

12

Halt

13

14

15
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1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

0

Einschaltbereit

~Eingeschaltet

Betrieb — freigegeben

* Fehler

+Spannung — freigegeben

3

Schnellhalt (Nullaktiv)

*Einschalten — gesperrt

Warnung

Remote

Ziel erreicht (nicht ge-
nutzt)

i
o

-
=

Interner Grenzwert aktiv

12

13

14

Warnung2

Blockschaltbild
Bit 5/rfg unlock (entriegeln)

1

RFG_EIN O
)~ 7
'l
Sperren_AusgangQ) s
’
Bit 6/rfg use ref (Sollwert verwenden) 0 '/
: .:' Bit 4/rfg enable (freigeben))
1 :
— 30 i 14
Rampensollwert v O RFG —O0
o Rampengenerator _*o
0
0
Sonderfunktions-
generator
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Bit 4:rfg enable (freigeben)

Rfg enable = 0 Der Drehzahlsollwert stammt aus einer herstellerspezifischen Sonder-
funktion

Rfg enable = 1 Der Drehzahlsollwert entspricht dem Rampenausgang

Die Sonderfunktion wird nur ausgewertet, wenn 1299 Q. Special Function Generator
ungleich ,,9-Null* eingestellt ist.

Ist 1299 Q. Special Function Generator gleich ,,9-Null“ eingestellt wird immer der
Wert des Rampenausgangs verwendet.

Ist Sonderfunktionsgenerator 1299 Q. Special Function Generator ungleich ,,9-Null“
eingestellt, wird bei Bit 4 ,rfg enable* = 1 ebenfalls der Sollwert aus dem Rampenaus-
gang verwendet und bei Bit 4 ,rfg enable“ = 0 der Sollwert aus der in 1299 Q. Speci-
al Function Generator definierten Quelle.

1299 Q. Special Function Genera- | 1299 Q. Special Function Genera-
tor ungleich ,,.9-Null* tor =, 9-Null*

Bit 4 rfg enable = 0 | Sollwert aus Spezialfunktion

Bit 4 rfg enable = 1 | Sollwert aus Rampenausgang

Sollwert aus Rampenausgang

Bit 5:rfg unlock (entriegeln)

Rfg unlock = 0 Die letzte Geschwindigkeit wird gehalten und genutzt.

Rfg unlock = 1 Die Rampenfunktion ist aktiv und andert sich entsprechend des Soll-
wertes und der Rampe.

Bit 6: rfg use ref (Sollwert verwenden)
Rfg use ref = 0 Der Sollwert ,,0“ wird verwendet.
Rfg use ref = 1 Der Sollwert aus 0x6042 7arget Velocity wird verwendet.

Bit 8: Halt

HALT =0 - Positionierung ausfihren.

HALT =1 - Achse anhalten. (Der Frequenzumrichter bleibt im Zustand ,,Be-
trieb freigegeben®.)
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14.4.1.1 Sequenz Beispiel

Um den “velocity mode” zu starten, muss die korrekte Sequenz von der SPS gesendet

werden.
1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 |Modes of Operation = 2 (Velocity mode)
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031]Einschaltbereit
4 [Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033[Eingeschaltet
5 |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben, keine Anderung zum vor-
herigen Status falls bereits eingeschaltet.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6a |Steuerwort = 0x007F Startet ,,Velocity mode* mit Sollwert aus
Objekt 0x6042 Target velocity.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6b |Steuerwort = 0x006F 1299 Q. Special Function Generator:
= “O-Null“
= Startet ,Velocity mode” mit Sollwert aus
Objekt 0x6042 Target velocity.
1299 Q. Special Function Generator:
ungleich “9-Null*
=>» Startet mit Sollwert der Quelle aus
1299 Q. Special Function Generator
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6¢c |Steuerwort = 0x003F Startet ,,Velocity mode* mit Sollwert ,,0“
Zustandswort = 0xnn37[Betrieb freigegeben
6d |Steuerwort = 0x002F 1299 Q. Special Function Generator:
= “O-Null“
= Startet ,Velocity mode“ mit Sollwert ,,0*
1299 Q. Special Function Generator:
ungleich “9-Null*
=>» Startet mit Sollwert der Quelle aus
1299 Q. Special Function Generator
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6e |Steuerwort = 0x005F Startet ,,Velocity mode* mit aktueller Ge-
schwindigkeit — eine laufende Rampe wird
abgebrochen.
Zustandswort = 0xnn37|Disable voltage
6f |Steuerwort = 0x004F 1299 Q. Special Function Generator:
= “O-Null“
= Startet ,Velocity mode” mit aktueller
Geschwindigkeit — eine laufende Rampe
wird abgebrochen.
1299 Q. Special Function Generator:
ungleich “9-Null*
=>» Startet mit Sollwert aus Quelle aus
1299 Q. Special Function Generator
Zustandswort = 0xnn37|Disable voltage
7 |Steuerwort = 0x01xx HALT: Der Antrieb wird mit Rampe 0x6049
Velocity deceleration abgebremst.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
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/\ WARNUNG
Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein geféhrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberpri-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerworter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil? markierter Tabellenbereich ).

Mit dem Steuerwort-Ubergang von 0x00nF zu 0x000F wird der ,Velocity mode* ge-
stoppt. AnschlieRend kann tber 0xO0nF der Modus erneut gestartet werden.

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,,Modes of Operation“ ohne Gefahr geédndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of operation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.
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14.4.2 Profile Velocity mode [u/s] (Betriebsart Geschwindigkeit)

Die Betriebsart profile velocity mode (Positionieren) kann Uber das Objekt 0x6060/0
modes of operation = 3 gewahlt werden.

In der Betriebsart Profile Velocity mode empféangt der Frequenzumrichter eine Zielge-
schwindigkeit in user units pro Sekunde [u/s].

Zugehorige Objekte:

0x6040 Controlword 0x606F Velocity Threshold
0x6041 Statusword 0x6070 Velocity Threshold Time
0x6046 Velocity min max amount 0x6083 Profile acceleration
0x6060 Modes of operation 0x6084 Profile deceleration
0x6061 Modes of operation display 0x6085 Quick stop deceleration
0x606C Velocity Actual value 0x6086 Motion Profile Type
0x606D Velocity Window 0x60F8 Max Slippage
0x606E Velocity Window Time O0x60FF Target Velocity
Die Verrundungszeiten werden Uber Parameter 1176 und 1178 und Objekt 0x6086
vorgegeben.

In der Betriebsart Positionieren werden die betriebsartabhéngigen Bits des Steuerwor-
tes und Zustandswortes folgendermafRen genutzt:

1514 13121110 9 8|7 6 5 4|3 2 1 0 Bit

Lo

1

Einschalten

Spannung — freigeben

N

Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — freigeben

L Fehler riicksetzen

£ Halt

10

11

12

13

14

15
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1514 13121110 9 8|7 6 5 4|3 2 1 0 Bit

% Einschaltbereit

“Eingeschaltet

N

Betrieb — freigegeben

2 Fehler

Spannung — freigegeben

*1Schnellhalt (Nullaktiv)

*Einschalten — gesperrt

Warnung

Remote

-
1=}

Ziel erreicht

-
=

Interner Grenzwert aktiv

-

% Geschwindigkeit

Max. Schlupfiiberwachung

14

-
a

Warnung 2

Der Profile Velocity Mode ermdglicht die Vorgabe einer Soll-Geschwindigkeit in user
units pro Sekunde [u/s]. Die Soll-Geschwindigkeit OX60FF T7arget Velocity wird im Zu-
stand ,,Betrieb freigegeben” (0xnn37) sofort tbernommen. Die Beschleunigungsrampe
und die Verzégerungsrampe werden Uber Objekte 0x6083 Profile acceleration und
0x6084 Profile deceleration vorgegeben.

Wird das Bit 8 ,Halt“ des Steuerwortes gesetzt, wird der Antrieb mit der Rampe
0x6084 Profile deceleration verzégert und im Stillstand gehalten. Wird das Bit 8 zu-
rickgesetzt, wird der Antrieb mit der Rampe 0x6083 Profile acceleration auf die aktu-
elle Soll-Geschwindigkeit beschleunigt.

Steuerwort Bit 8: Halt

HALT =0 - Profile Velocity Mode ausfihren.

HALT =1 - Achse anhalten. (Der Frequenzumrichter bleibt im Zustand ,,Be-
trieb freigegeben”.)

Die aktuelle Geschwindigkeit in user units pro Sekunde [u/s] kann Gber das mappbare
Objekt Ox606D in einer Steuerung angezeigt werden.
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Uber Objekte 0x606D Velocity Window und 0x606E Velocity Window time wird Bit 10

»Ziel erreicht” des Zustandswortes gesetzt.
Uber Objekte 0x606F Velocity Threshold und 0x6070 Velocity Threshold time wird Bit

12 ,Geschwindigkeit” des Zustandswortes gesetzt.
Uber Objekt Ox60F8 Max Slppage kann eine Schlupfiberwachung mit Bit 13 ,Max

Schlupffehler* des Zustandswortes durchgefihrt werden.

Zustandswort Bit 10: Ziel erreicht

Ziel erreicht =0

Ziel erreicht =1

- Die Ist-Geschwindigkeit entspricht nicht der Soll-
Geschwindigkeit.

- Die Ist-Geschwindigkeit entspricht der Soll-
Geschwindigkeit. Die Ist-Geschwindigkeit weicht fir eine
definierte Zeit (Objekt OX606E Velocity Window time) maximal
um eine definierte Anzahl user units pro Sekunde [u/s] (Objekt
0x606D Velocity Window) ab.

Zustandswort Bit 12: Geschwindigkeit

Geschwindigkeit
=0

Geschwindigkeit
=1

- Die Ist-Geschwindigkeit entspricht der Vergleichs-
Geschwindigkeit. Die Ist-Geschwindigkeit hat fur eine defi-
nierte Zeit (Objekt 0x6070 Velocity Threshold time) eine defi-
nierte Geschwindigkeit in user units pro Sekunde [u/s] (Objekt
O0x606F Velocity Threshold) tiberschritten.

- Die Ist-Geschwindigkeit entspricht nicht der Vergleichs-
Geschwindigkeit.

Zustandswort Bit 13: Maximaler Schlupffehler
Maximaler Schlupf- - Die aktuelle Schlupf-Geschwindigkeit ist kleiner als

fehler =0

definiert. Die VergleichsgrolRe der Schlupf-Geschwindigkeit
wird in Objekt OX60F8 Max Slippage definiert.

Maximaler Schlupf- - Die aktuelle Schlupf-Geschwindigkeit ist gréR3er als

fehler=1

definiert. Die VergleichsgrolRe der Schlupf-Geschwindigkeit
wird in Objekt Ox60F8 Max Slippage definiert.
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14.4.2.1 Sequenz Beispiel

Um den “Profile Velocity mode* zu starten, muss die korrekte Sequenz von der SPS
gesendet werden.

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 [Modes of 3 (Profile Velocity mode)
Operation =
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031|Einschaltbereit
4 |Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033|Eingeschaltet
5 |Steuerwort = 0x0007 Betrieb freigeben. Der Profile Velocity
Mode wird mit der Zielgeschwindigkeit
0x000F O0x60FF T7arget Velocity und den Rampen
Profile 0x6084 Profile acceleration und
0x6084 Profile deceleration gestartet.
Anderungen an Zielgeschwindigkeit und
Rampen werden sofort tibernommen.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben

1) Ein Profil besteht aus den folgenden Eintradgen. Wenn ein Wert nicht gedndert wird,
bleibt der alte Wert aktiv.

e 0x6081 Profile velocity

e 0x6083 Profile acceleration

e 0x6084 Profile deceleration

e Ox60FF 7arget Velocity

/\ WARNUNG
Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein gefahrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberprii-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerworter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil? markierter Tabellenbereich ).

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,Modes of Operation“ ohne Gefahr gedndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of gperation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.
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14.4.3

Profile position mode (Betriebsart Positionieren)

Die Betriebsart profile position mode (Positionieren) kann Uber das Objekt 0x6060/0
modes of operation = 1 gewahlt werden.

In der Betriebsart Positionieren (profile position mode) empféngt der Frequenzumrich-
ter eine Zielposition gefolgt vom Befehl zur Fahrt auf dieses Ziel.

Zugehorige Objekte:

0x6040 Controlword 0x607A Target position

0x6041 Statusword 0x6081 Profile velocity

0x6046 Velocity min max amount 0x6083 Profile acceleration
0x6060 Modes of operation 0x6084 Profile deceleration
0x6061 Modes of operation display 0x6085 Quick stop deceleration

Die Verrundungszeiten werden Uber Parameter 1176 und 1178 und Objekt 0x6086
vorgegeben.

In der Betriebsart Positionieren werden die betriebsartabhéngigen Bits des Steuerwor-
tes und Zustandswortes folgendermafRen genutzt:

1514 13121110 9 8|7 6 5 4|3 2 1 0 Bit

0

Einschalten

Spannung — freigeben

N

Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — freigeben

IS

Neuer Sollwert

o

Sollwert sofort &ndern

o

Abs/rel

L Fehler riicksetzen

& Halt

Wechsel bei Sollwert

10

11

12

13

14

15
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1514 13121110 9 8|7 6 5 4|3 2 1 0 Bit

% Einschaltbereit

“Eingeschaltet

N

Betrieb — freigegeben

2 Fehler

Spannung — freigegeben

*1Schnellhalt (Nullaktiv)

*Einschalten — gesperrt

Warnung

Remote

-
1=}

Ziel erreicht

-
=

Interner Grenzwert aktiv

-
1)

Sollwert bestatigt

-
@

Schleppfehler

14

-
a

Warnung 2
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Steuerwort (controlword)

Wechsel bei | Sollwert so- Neuer Beschreibung
Sollwert fort &ndern Sollwert
Bit 9 Bit 5 Bit 4

0 0 0~>1 Die Positionierung soll vollstéandig
durchgefuhrt werden (Ziel erreicht),
bevor die néchste gestartet wird.

X 1 0~>1 Die nachste Positionierung soll sofort
gestartet werden.

1 0 0->1 Die Positionierung soll mit dem aktu-
ellen Geschwindigkeitsprofil bis zum
aktuellen Sollwert durchgefuhrt wer-
den und dann die néchste Positionie-
rung abgearbeitet werden.

Bezeichnung Wert Beschreibung
Abs/rel 0 Die Zielposition (target position) ist ein absoluter Wert.

Bit 6 1 Die Zielposition (farget position) ist ein relativer Wert.
Halt 0 Positionierung ausfihren.
Bit 8 1 Achse anhalten mit profile deceleration (falls nicht mit profi-

le acceleration unterstitzt), der Frequenzumrichter bleibt
im Zustand , Betrieb freigegeben®.

Zustandswort (statusword)

Bezeichnung Wert Beschreibung
Ziel erreicht 0 Halt (Steuerbit 8) = 0: Zielposition (target position)
Bit 10 (noch) nicht erreicht
Halt (Steuerbit 8) = 1: Achse verzégert
1 Halt (Steuerbit 8) = 0: Zielposition (target position)
erreicht
Halt (Steuerbit 8) = 1: Geschwindigkeit der Achse
ist 0
Sollwert besta- 0 Die Fahrprofilberechnung hat den Positionswert (noch)
tigt nicht ibernommen.
Bit 12 1 Die Fahrprofilberechnung hat den Positionswert tibernom-
men.
Schleppfehler 0 Kein Schleppfehler
Bit 13 1 Schleppfehler
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Beispiel:
Einzelner Sollwert

Steuerbit ,Wechsel bei Sollwert“ = 0
Steuerbit ,,Sollwert sofort &ndern“ = 0

Nachdem ein Sollwert an den Antrieb Ubertragen wurde, signalisiert die Steuerung
durch eine steigende Signalflanke fur das Bit ,Neuer Sollwert” im Steuerwort einen
zulassigen Wert. Der Antrieb antwortet durch Setzen des Bits ,,Sollwert bestatigt* und
beginnt auf die neue Zielposition zu fahren. Danach setzt die Steuerung das Bit ,Neu-
er Sollwert* zurtick und der Antrieb setzt das Bit ,,Sollwert bestatigt” zurtick. Nachdem
das Bit ,Sollwert bestéatigt“ zurtickgesetzt wurde, ist der Antrieb bereit, eine neue Ziel-
position anzunehmen.

Neuer Sollwert |
(Steuerbit 4) SPS
Zielposition 1
(Sollwert)
Auf aktuelle Antrieb
Zielposition
fahren
Sollwert I
bestatigt
(Statusbit 12)
Zielposition
erreicht
(Statusbit 10)
Istgeschwin-
digkeit
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Beispiel:

Einzelner Sollwert

Steuerbit ,Wechsel bei Sollwert“ = 0
Steuerbit ,Sollwert sofort &ndern“ =1

Ein neuer Sollwert wird vom Steuerbit ,Neuer Sollwert“ bestatigt (steigende Flanke),
wahrend ein Sollwert abgearbeitet wird. Der neue Sollwert wird sofort abgearbeitet.

Neuer Sollwert |
(Steuerbit 4) SPS
Zielposition 1
(Sollwert)
|
Auf aktuelle Antrieb
Zielposition
fahren
Sollwert 1
bestatigt
(Statusbit 12)
Zielposition
erreicht
(Statusbit 10)
Istgeschwin-
digkeit
,/
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Beispiel: Setzen von Sollwerten
Steuerbit ,Wechsel bei Sollwert* = 0/1
Steuerbit ,,Sollwert sofort &ndern“ =0

Wahrend eines aktiven Positioniervorgangs wird das Fahrprofil geéndert.

Wechsel bei Sollwert = 0 Die aktuelle Zielposition wird mit einem Stopp angefahren.
Nachdem die Position erreicht wurde, wird der neue Soll-
wert gesetzt.

Wechsel bei Sollwert = 1 Die aktuelle Zielposition wird mit der aktiven Geschwindig-
keit angefahren. Sobald die aktuelle Zielposition erreicht ist,
wird der neue Sollwert ibernommen ohne auf Geschwin-
digkeit Null zu stoppen.

Neuer Sollwert
(Steuerbit 4) SPS
Zielposition
(Sollwert)
|
Auf aktuelle Antrieb
Zielposition
fahren
Sollwert
bestdtigt
(Statusbit 12)
Zielposition
erreicht
(Statusbit 10)
Istgeschwin-
digkeit

AT .

Wechsel bei Sollwert =0 wechsel bei Sollwert = 1
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14.4.3.1 Sequenz Beispiel

Um den “Profile Position mode* zu starten, muss die korrekte Sequenz von der SPS
gesendet werden.

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 [Modes of 1 (Profile Position mode)
Operation =
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031|Einschaltbereit
4 [Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033|Eingeschaltet
5 |Steuerwort = 0x0007 Betrieb freigeben. Eine Positionierung
wird nicht gestartet.
0x000F
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6a |Steuerwort = 0x0007 oder 0x000F (Betrieb freigeben, starte eine absolute
Positionierung mit einem Profil®.
0x001F Wenn bereits eine Positionierung lauft,
wird diese beendet und anschlielend das
neue Profil verwendet.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6b |Steuerwort = 0x0007 oder 0xQ00F (Betrieb freigeben, starte eine relative
Positionierung mit einem Profil?.
0x005F Wenn bereits eine Positionierung lauft,
wird diese beendet und anschlielend das
neue Profil verwendet.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6¢c |Steuerwort = 0x0007 oder 0x000F (Betrieb freigeben, starte eine absolute
Positionierung mit einem Profil®.
0x003F Eine laufende Positionierung wird auf das
neue Profil gedndert.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6d |Steuerwort = 0x0007 oder 0xQ00F (Betrieb freigeben, starte eine relative
Positionierung mit einem Profil?.
0x007F Eine laufende Positionierung wird auf das
neue Profil gedndert.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
7 |Steuerwort = 0x01nF HALT: Der Antrieb wird mit Rampe
0x6049 Velocity deceleration abgebremst.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben

1) Ein Profil besteht aus den folgenden Eintragen. Wenn ein Wert nicht geandert wird,
bleibt der alte Wert aktiv.

0x607A Target Position

0x6081 Profile velocity

0x6083 Profile acceleration

0x6084 Profile deceleration

150

CM-EtherCAT

07/13



v Bonfiglioli

/N WARNUNG
Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein geféhrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberpri-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerworter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil? markierter Tabellenbereich ).

Mit dem Steuerwort-Ubergang von 0x00nF zu 0x000F wird der ,,Profile Position mode*
gestoppt. Anschliellend kann tber 0x00nF der Modus erneut gestartet werden.
Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,Modes of Operation“ ohne Gefahr gedndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of gperation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.

Um ein Profil zu starten, ist es nicht notwendig das Steuerwort erst auf 0x0007 zu
setzen.

Nachdem ein Profil abgearbeitet wurde, kann ein neues Profil mit dem ,Neuer Soll-
wert" Bit (Bit 4) im Steuerwort OxnnnF gestartet werden.

Wahrend ein Profil abgearbeitet wird, kann durch die Verwendung der Bits ,,Sollwert
sofort &ndern” (Bit 5) und ,Neuer Sollwert* (Bit 4) ein neues Profil ohne Stoppen ge-
startet werden.
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14.4.4 Interpolated position mode (Betriebsart interpolierte Positionen)

Die Betriebsart interpolated position mode (interpolierte Positionen) kann Uber das
Objekt 0x6060/0 modes of operation = 7 gewahlt werden.

In der Betriebsart fiir interpolierte Positionen (interpolated position mode) empfangt
der Frequenzumrichter Zielpositionen in gleichbleibenden Zeitabstanden.

Zugehdorige Objekte:

0x6040  Controlword

0x6041  Statusword

0x6046  Velocity min max amount
0x6060  Modes of operation
0x6061  Modes of operation display
0x6083  Profile acceleration
0x6084  Profile deceleration
0x6085  Quick stop deceleration
0x60C1  Interpolation data record

Die Verrundungszeiten werden Uber Parameter 1176 und 1178 und Objekt 0x6086
vorgegeben.

In der Betriebsart fir interpolierte Positionen (Betrieb IP) werden die betriebsartab-
hangigen Bits des Steuerwortes und Zustandswortes folgendermalien genutzt:

1514 13 12/11 10 9 8|7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

Lo

Einschalten

[

Spannung — Freigeben

N

Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — Freigeben

IN

Betrieb IP — Freigeben

~

Fehler riicksetzen

& Halt

10

11

13

14

15
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1514 13121110 9 8/ 7 6 5 4/3 2 1 0

Bit

0

N

“Eingeschaltet

Einschaltbereit

Betrieb — Freigegeben

Fehler

*Einschalten — gesperrt

Spannung — Freigegeben

Schnellhalt (Nullaktiv)

Warnung

-
1=}

-
=

-
1)

Remote

Ziel erreicht

Interner Grenzwert aktiv

13

14

-
a

Betrieb IP aktiv

Warnung 2

In der Betriebsart fir interpolierte Positionen ist eine lineare Interpolation verfligbar.
Fur den sicheren Betrieb muss das Objekt Ox60C1/1 /nterpolation data record mit ei-

nem synchronen RxPDO gesendet werden.

Die Aktivierung der Betriebsart fur interpolierte Positionen wird Uber das Statusbit 12

Betrieb IP aktiv angezeigt.

Mit jeder SYNC-Nachricht wird Gber das Objekt 0x60C1/1 /nterpolation data recora

eine neue Zielposition an den Antrieb Ubertragen. Die neue interpolierte Sollposition
und ein zusatzlicher Geschwindigkeitssollwert werden aus der letzten Sollposition, aus
interpolation data record, und dem Zeitabstand der SYNC-Nachrichten berechnet. Die
aktuell empfangene Zielposition wird zum Zeitpunkt der néchsten SYNC-Nachricht

erreicht.

07/13

CM-EtherCAT

153



(&% Bonfiglioli

0x6083 Profile acceleration wird nur beim Starten des ,Interpolated mode*
(steigende Flanke von Bit 4 “Betrieb IP — Freigeben “) verwendet. Dann wird
die Beschleunigung verwendet, um die aktuelle Geschwindigkeit auf die be-
rechnete Geschwindigkeit der Trajektorie zu synchronisieren.

0x6084 Profile deceleration wird beim Ausschalten des ,Interpolated mode*
(fallende Flanke von Bit 4 “ Betrieb IP — Freigeben®) oder einem HALT Signal
(Bit 8) verwendet.

0x6085 Quick stop deceleration oder 0x6084 Profile deceleration wird ver-
wendet wenn ein Fehler aufgetreten ist. Dies kann durch das Auslaufverhalten
630 Betriebsart und Kommunikationsfehlerreaktion 0x6007/0 abort connec-
tion option code hervorgerufen werden.

Achten Sie darauf, dass die eingestellten Beschleunigungswerte gro3 genug

sind, um beim Einschalten und Ausschalten des IP-Modus die Bewegung mit
der SPS zu synchronisieren.

Steuerwort (controlword)

Bezeichnung Wert Beschreibung

Betrieb IP — Frei- 0 Betriebsart fir interpolierte Positionen nicht aktiv.

geben 1 Betriebsart fir interpolierte Positionen aktiv.

Bit 4

Halt 0 Befehl von Bit 4 ,Betrieb IP — Freigeben" ausfiihren.

Bit 8 1 Achse anhalten. Der Frequenzumrichter bleibt im Status
.Betrieb — Freigegeben“. 0x6084 Profile deceleration wird
als Verzégerungsrampe verwendet.

Zustandswort (statusword)

Bezeichnung Wert Beschreibung
Ziel erreicht 0 Halt (Steuerbit 8) = 0: Position (noch) nicht erreicht
Bit 10 Halt (Steuerbit 8) = 1: Achse verzdgert
1 Halt (Steuerbit 8) = 0: Position erreicht
Halt (Steuerbit 8) = 1. Achse hat Geschwindigkeit O
Betrieb IP aktiv 0 Betriebsart fur interpolierte Positionen nicht aktiv.
Bit 12 1 Betriebsart fir interpolierte Positionen aktiv.
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SYNC

'y 4 A A A 'y 4 4
) 4 ms N

Betrieb IP freigeben

Betrieb IP aktiv

Sollposition

Interpolation_data_record

™~

Anfangsposition '\'\

des Antriebs . \ .
Interpolierte Positionen
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14.4.4.1 Sequenz Beispiel

Um den “Interpolated position mode* zu starten, muss die korrekte Sequenz von der
SPS gesendet werden.

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 [Modes of Operation = 7 (Interpolated Position mode)
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031|Einschaltbereit
4 |[Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033|Eingeschaltet
5a |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben.
Zustandswort = 0xnn37[Betrieb freigegeben
5b |Steuerwort = 0x001F Betrieb freigeben und Interpolated Mode
(IP) starten.
Zustandswort = 0x1n37[Betrieb freigegeben
/\ WARNUNG

Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein gefahrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberprii-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerwdrter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil? markierter Tabellenbereich ).

Mit dem Steuerwort-Ubergang von OxnnnF zu 0x0007 wird der ,Interpolated position
mode" gestoppt. Anschlieend kann Gber Ox001F der Modus erneut gestartet werden.
Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,,Modes of Operation“ ohne Gefahr geandert
werden. Nachdem 0x6060 modes of operation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.

Stellen Sie immer sicher, dass eine gultige Position im ,Interpolated Data Record*
enthalten ist. Es wird empfohlen, vor dem Starten des Interpolated Mode die aktuelle
Position in den ,Data Record“ zu kopieren.
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14.4.5

Homing mode (Betriebsart Referenzfahrt)

Die Betriebsart ~ioming mode (Referenzfahrt) kann Gber das Objekt 0x6060/0 modes
of operation gewahlt werden.
In der Betriebsart Referenzfahrt (homing mode) fahrt der Frequenzumrichter den An-
trieb zu einer Referenzposition. Die Methode, die fir diese Bewegung angewendet
wird, ist durch das Objekt 0x6098 /Aoming method festgelegt.

Zugehorige Objekte:

0x6040  Controlword

0x6041  Statusword

0x6046  Velocity min max amount
0x6060  Modes of operation
0x6061  Modes of operation display
0x6098  Homing method

0x6099  Homing speeds

0x609A  Homing acceleration

Die Verrundungszeiten werden tber Parameter 1135 vorgegeben.

In der Betriebsart Referenzfahrt werden die betriebsartabhéngigen Bits des Steuer-

wortes und Zustandswortes folgendermalien genutzt:

151413121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Bit

0

N}

w

Einschalten
Spannung — Freigeben
Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — Freigeben

“ Referenzfahrt starten

L Fehler riicksetzen

10

11

12

Halt

13

14

15
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1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Bit

0

Einschaltbereit

Eingeschaltet

Betrieb — Freigegeben

Fehler

3

o

“Spannung — Freigegeben

Schnellhalt (Nullaktiv)
Einschalten — Gesperrt

Warnung

i

-
=

Remote

%Ziel erreicht

Interner Grenzwert aktiv

-
@

14

Steuerwort (controlword)

Referenzposition gesetzt

Referenzfahrt Fehler

Warnung 2

Bezeichnung Wert Beschreibung
Referenzfahrt 0 Referenzfahrt nicht aktiv
starten 0 - 1 | Referenzfahrt starten
Bit 4 1 Referenzfahrt aktiv
1 > 0 | Referenzfahrt unterbrechen
Halt 0 Befehl von Bit 4 ,Referenzfahrt starten“ ausfiihren
Bit 8 1 Achse mit dem Beschleunigungswert (als Verzoge-

rung) fur die Referenzfahrt anhalten. Der Frequenzu-
mrichter bleibt im Status ,Betrieb — Freigegeben*
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Zustandswort (statusword)

Bezeichnung Wert Beschreibung
Ziel erreicht 0 Halt (Steuerbit 8) = 0: Referenzposition (noch) nicht
Bit 10 erreicht

Halt (Steuerbit 8) = 1: Achse verzdgert
1 Halt (Steuerbit 8) = 0: Referenzposition erreicht
Halt (Steuerbit 8) = 1: Achse hat Geschwindigkeit 0

Referenzposition 0 Referenzfahrt noch nicht beendet

gesetzt 1 Referenzfahrt erfolgreich durchgefiihrt

Bit 12

Referenzfahrt 0 Kein Referenzfahrt-Fehler

Fehler 1 Referenzfahrt-Fehler aufgetreten,

Bit 13 Referenzfahrt nicht erfolgreich durchgefiihrt

Die Referenzfahrten sind im Anwendungshandbuch ,,Positionierung” beschrieben.

14.4.5.1 Sequenz Beispiel

Um die Referenzfahrt zu starten, muss die korrekte Sequenz von der SPS gesendet
werden.

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 [Modes of Operation = 6 (Homing)
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031|Einschaltbereit
4 [Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033Eingeschaltet
5 |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6a |Steuerwort = 0x001F Betrieb freigeben und Referenzfahrt starten.
Zustandswort = 0x1n37[Betrieb freigegeben und referenziert.
/\ WARNUNG

Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb geédndert (Steuerwort = OxnnnF), kann
im neuen Modus ein gefahrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberpri-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerwdrter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil3 markierter Tabellenbereich ).

Mit dem Steuerwort-Ubergang von 0x0007 (oder 0x000F) zu 0x001F wird die Refe-
renzfahrt (Homing) gestartet. Das ,Referenzposition gesetzt“- Bit 12 im Zustandswort
gibt den Status zurlick.

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,,Modes of Operation“ ohne Gefahr geandert
werden. Nachdem 0x6060 modes of operation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.
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14.4.6 Cyclic Synchronous position mode (Betriebsart Zyklisch Synchro-

nisierte Positionierung)

Die Betriebsart Cyclic Synchronous position mode (Zyklisch

rung) kann Uber das Objekt 0x6060/0 Modes of operation =

Synchronisierte Positionie-
8 gewahlt werden.

In dieser Betriebsart empfangt der Frequenzumrichter Zielpositionen in gleichbleiben-

den Zeitabstanden.

Zugehorige Objekte:

0x6040  Controlword

0x6041  Statusword

0x6046  Velocity min max amount
0x6060  Modes of operation
0x6061  Modes of operation display
0x607A  Target Position

0x6085  Quick stop deceleration

In der Betriebsart Cyclic Synchronous position mode werden fir die Steuerung nur die

untersten 4 Bits verwendet.

1514 1312/1110 9 8 7 6 5 4|3 2 1 0

Bit

Lo

-

N

w

Einschalten
Spannung — Freigeben
Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — Freigeben

-~

Fehler riicksetzen

10

11

Halt

12

13

14

15
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1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

Ii Einschaltbereit

“Eingeschaltet

Betrieb — Freigegeben

2 Fehler

“Spannung — Freigegeben

3

Schnellhalt (Nullaktiv)

*Einschalten — gesperrt

Warnung

Remote

10

-
=

Interner Grenzwert aktiv

.
)

Zielposition ignoriert

-
@

Schleppfehler

14

Zustandswort (statusword)

Warnung 2

Bezeichnung Wert Beschreibung
Zielposition ignoriert 0 Zielposition wird ignoriert.
(Target position ignored) 1 Zielposition wird als Sollwert verwendet.
Bit 12
Following error 0 No following error
Bit 13 1 Following error

Es sind keine Rampenbegrenzungen durch den Frequenzumrichter aktiv. Begrenzen
Sie die dynamischen Vorgénge geeignet in der SPS.

e Kopieren Sie vor dem Start in der SPS zunéchst die aktuelle Position 0x6064

auf die Zielposition.

e Starten Sie die Steuersequenz in der SPS (0x0,0x6,0x7, OxF).
e Warten Sie, dass im Zustandswort Bit 12 aktiv wird.
e Aktualiseren Sie nun die Zielposition entsprechen des SPS Programms.
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14.4.6.1 Sequenz Beispiel

Um den “Cyclic synchronous position mode” zu starten, muss die korrekte Sequenz
von der SPS gesendet werden.

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 [Modes of Operation = 7 (Cyclic synchronous position mode)
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031|Einschaltbereit
4 |[Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033|Eingeschaltet
5 |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben.
Zustandswort = 0xnn37[Betrieb freigegeben
/\ WARNUNG

Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein gefahrlicher Zustand auftreten.

e  Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberprii-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerwdrter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Mit dem Steuerwort-Ubergang von 0x000F zu 0x0007 wird der ,,Cyclic synchronous
Position mode* gestoppt. Anschlielend kann ber OxO00F der Modus erneut gestartet
werden.

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,Modes of Operation“ ohne Gefahr gedndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of gperation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.

Stellen Sie immer sicher, dass eine gultige Position in , Target Position“ enthalten ist.
Es wird empfohlen, vor dem Starten des Interpolated Mode die aktuelle Position in
»larget Position“ zu kopieren.
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14.4.7 Cyclic Synchronous Velocity mode (Betriebsart Zyklisch Synchro-
nisierte Geschwindigkeit)
Die Betriebsart Cyclic Synchronous Velocity mode (zyklisch synchronisierte Geschwin-
digkeit) kann Uber das Objekt 0x6060/0 Modes of operation = 9 gewahlt werden.
In dieser Betriebsart empfangt der Frequenzumrichter Geschwindigkeitsvorgaben in
gleichbleibenden Zeitabstanden.
Zugehorige Objekte:
0x6040  Controlword
0x6041  Statusword
0x6046  Velocity min max amount
0x6060  Modes of operation
0x6061  Modes of operation display
0x6085  Quick stop deceleration
Ox60FF  Target Velocity
In der Betriebsart Cyclic Synchronous Velocity mode werden fir die Steuerung nur die
untersten 4 Bits verwendet.
1514 1312/1110 9 8 7 6 5 4|3 2 1 0 Bit
Lo Einschalten
HSpannung — Freigeben
“Schnellhalt (Nullaktiv)
*'Betrieb — Freigeben
5
6
“Fehler riicksetzen
S Halt
9
10
11 _
12 _
13 _
14 _
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1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

% Einschaltbereit

“Eingeschaltet

N

Betrieb — Freigegeben

2 Fehler

Spannung — Freigegeben

*1Schnellhalt (Nullaktiv)

*Einschalten — gesperrt

Warnung

Remote

10

-
=

Interner Grenzwert aktiv

i
1)

Achse folgt dem Sollwert

13

14

=
a

Zustandswort (statusword)

Warnung 2

Bezeichnung Wert Beschreibung
Drive follows the command value 0 Achse folgt nicht dem Sollwert
(Achse folgt dem Sollwert) 1 Achse folgt dem Sollwert
Bit 12
Following error 0 No following error
Bit 13 1 Following error

Es sind keine Rampenbegrenzungen durch den Frequenzumrichter aktiv. Begrenzen
Sie die dynamischen Vorgénge geeignet in der SPS.

==

e Starten Sie die Steuersequenz in der SPS (0x0,0x6,0x7, OxF).
e Warten Sie, dass im Zustandswort Bit 12 aktiv wird.
e Aktualiseren Sie nun die Sollgeschwindigkeit entsprechend des SPS Pro-

gramms.
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14.4.7.1 Sequenz Beispiel

Um den “Cyclic Synchronous Velocity mode” zu starten, muss die korrekte Sequenz
von der SPS gesendet werden.

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 [Modes of Operation = 9 (Cyclic Synchronous Velocity mode)
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031|Einschaltbereit
4 [Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033|Eingeschaltet
5 |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben.
Zustandswort = 0xnn37[Betrieb freigegeben
/\ WARNUNG

Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein gefahrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberprii-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerwdrter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Mit dem Steuerwort-Ubergang von 0x000F zu 0x0007 wird der ,,Cyclic synchronous
Velocity mode* gestoppt. AnschlieRend kann tber Ox0O00F der Modus erneut gestartet
werden.

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,Modes of Operation“ ohne Gefahr gedndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of gperation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.
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14.4.8

Table travel record (Fahrsatz)

Die Betriebsart table travel record mode (Fahrsatz) kann Uber das Objekt 0x6060/0

modes of operation gewahlt werden.
In der Betriebsart Fahrsatz fahrt der Antrieb selbstandig zu aufeinander folgenden

Positionen.

Die Betriebsart Fahrsatz verwendet vordefinierte Positionen. Jede Zielposition wird
durch einen Fahrsatz festgelegt. Es kénnen mehrere Fahrséatze festgelegt werden.

Die Moglichkeiten von Fahrsatzen sind im Anwendungshandbuch ,,Positionierung” be-

schrieben.

Zugehdorige Objekte:

0x6040  Controlword 0x6064 Position actual value
0x6041  Statusword 0x6065 Following error window
0x6060  Modes of operation 0x6066 Following error time
0x6046  Velocity min max amount 0x6067 Position window
0x6061  Modes of operation display 0x6068 Position window time
Ox5FF0  Active motion block 0x6085 Quick stop deceleration
Ox5FF1  Motion block to resume

In der Betriebsart Fahrsatz werden die betriebsartabhéngigen Bits des Steuerwortes

und Zustandswortes folgendermafRen genutzt:

1514 13121110 9 8|7 6 5 4/3 2 1 0

Bit

0

-

N

w

Einschalten
Spannung — Freigeben
Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — Freigeben

o

~

4 Automatischer Ablauf

Wiederaufnehmen
(von Fahrsatz laut Ox5FF1)

Fehler riicksetzen

©

10

i
o

-
)

Halt

Fahrsatz starten

Fahrsatzumschaltung 0

-

3

-
N

i
o

Fahrsatzumschaltung 1
Fahrsatzumschaltung 2
Fahrsatzumschaltung 3

Fahrsatzumschaltung 4
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1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Bit

0

Einschaltbereit

“Eingeschaltet

Betrieb — Freigegeben

Fehler

o

“Spannung — Freigegeben

Schnellhalt (Nullaktiv)

*Einschalten — Gesperrt

Warnung

i

0

i
o

-
)

Fahrsatz wird ausgefuhrt
Remote
Ziel erreicht

Interner Grenzwert aktiv

i
1

14

Getriebe eingekuppelt

Schleppfehler

Warnung 2
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Steuerwort (controlword)

Bezeichnung Wert Beschreibung

Automatischer 0 Einzelfahrauftrag

Ablauf 1 |Automatischer Ablauf

Bit 4

Wiederaufnahme 0 Starte Fahrsatz = Fahrsatzumschaltung

Bit 6 1 Starte Fahrsatz = letzter aktiver Fahrsatz.
Der Fahrsatz, der wiederaufgenommen wird, kann Uber
Objekt OX5FFO ausgelesen werden.

Halt 0 Befehl von Bit 4 ,,Automatischer Ablauf” ausfiihren

Bit 8 1 Achse mit der Rampe des aktuellen Fahrsatzes anhalten.
Der Frequenzumrichter bleibt im Status ,,Betrieb — Frei-
gegeben®.

Fahrsatz starten 0 Achse mit der Rampe des aktuellen Fahrsatzes anhalten

Bit 9 0 - 1 |Fahrsatz oder Fahrsatze ausfiihren

Fahrsatzumschal- n Starte Fahrsatz = n + 1

tung 0...4

Bit11...15

Fahrsatzumschaltung:

Steuerwort
15 [ 14 | 13 | 12 J 12 | 10 [ o 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Fahrsatzumschaltung Sta | Halt Res Seq
4 [ 3] 2] 1J o
Starte Fahrsatz = Fahrsatzumschaltung +1
Fahrsatzumschaltung Startfahrsatz
4 3 2 1 0
0 0 0 0 0 1
0 0 0 1 1 4
1 0 0 0 0 17
1 1 1 1 1 32
Zustandswort
Bezeichnung Wert Beschreibung
Fahrsatz wird ausge- 0 Einzelfahrauftrag: Fahrsatz beendet
fahrt Automatischer Ablauf: Ablauf beendet
Bit 8 1 [|Einzelfahrauftrag/Automatischer Ablauf aktiv
Ziel erreicht Zielposition noch nicht erreicht
Bit 10 Halt (Steuerbit 8) = 0:  (nur Fahrsatze mit Positionie-
0 rung)
Halt (Steuerbit 8) = 1:  Achse verzégert
. Zielposition erreicht (nur
1 Halt (Steuerbit ) = 0: Fah?sétze mit Positio(nierung)
Halt (Steuerbit 8) =1  Achse hat Geschwindigkeit 0
Getriebe eingekuppelt] 0 |Elektronisches Getriebe nicht eingekuppelt
Bit 12 1 |Elektronisches Getriebe eingekuppelt
Schleppfehler 0 [Kein Schleppfehler
Bit 13 1 |[Schleppfehler
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Grundlegende Funktionen

Das Steuerbit ,,Automatischer Ablauf* bestimmt, ob ein Einzelfahrauftrag (Automati-
scher Ablauf = 0) oder ein automatischer Ablauf von Fahrsatzen (Automatischer Ab-
lauf = 1) ausgefihrt werden soll.

In beiden Fallen wird die Auswahl des gewinschten Fahrsatzes (Fahrsatznummer des
Einzelfahrauftrages oder Startfahrsatznummer des automatischen Ablaufs) aus der
Fahrsatzumschaltung mit der steigenden Signalflanke von ,Fahrsatz starten” berech-
net.

»Fahrsatz wird abgearbeitet* wird auf ,1“ gesetzt, wenn ein ausgewahlter Fahrsatz
oder ein automatischer Ablauf ausgefiihrt wird. ,Fahrsatz wird abgearbeitet” bleibt bis
zum Ende des Fahrsatzablaufs gesetzt. Wird ein Einzelfahrauftrag ausgefuhrt, wird
»Fahrsatz wird ausgefiihrt“ nach Beendigung des einzelnen Fahrsatzes auf ,,0“ gesetzt.
Wird ein automatischer Ablauf ausgefiihrt, wird ,Fahrsatz wird ausgefthrt* auf ,,0“
gesetzt, wenn ein Fahrsatz mit der Einstellung O fur einen Folgefahrsatz (Ende des
Fahrsatzes), -1 (Fehlerabschaltung), -2 (Stopp, Fehler) oder -3 (Notstopp, Fehler)
erreicht wird.

Wahrend eines automatischen Ablaufs von Fahrsatzen wird der aktuell ausgefuihrte
Fahrsatz durch das Objekt Ox5FFQ active motion block angezeigt.

Wird das Ausfuhren von Fahrsatzen durch das Setzen von ,Fahrsatz starten“ auf ,,0“
unterbrochen, hélt der Antrieb mit der im aktuellen Fahrsatz eingestellten Rampe. Der
unterbrochene Fahrsatz oder automatische Ablauf von Fahrsatzen kann durch Setzen
von ,Wiederaufnehmen® und eine fallende Signalflanke fiir ,Fahrsatz starten* fortge-
setzt werden. Ist ,Wiederaufnehmen* auf ,1“ gesetzt und kein gultiger Fahrsatz ver-
flgbar, wird der durch die Fahrsatzumschaltung gewahlte Fahrsatz angewendet. Ein
glltiger Fahrsatz wird durch das Objekt Ox5FF1 Motion block to resume angezeigt.
Motion block to resume zeigt -1, wenn kein gultiger Fahrsatz vorhanden ist oder der
letzte Fahrsatz oder Ablauf von Fahrséatzen nicht unterbrochen wurde.

»Ziel erreicht* wird gesetzt, wenn die Istposition von Fahrsatzen mit absoluter oder
relativer Positionierung das Zielfenster (position window) erreicht.

»Getriebe eingekuppelt” wird gesetzt, wenn die Funktion des elektronischen Getriebes
genutzt wird und der Gleichlauf des elektronischen Getriebes erreicht ist.

Das Setzen von Halt auf ,1“ unterbricht einen aktuell ausgefuhrten Fahrsatz. Die Ach-
se wird mit der im aktuellen Fahrsatz eingestellten Rampe angehalten. ,Ziel erreicht"
wird auf ,1* gesetzt, wenn die Geschwindigkeit den Wert O erreicht. Der Antrieb bleibt
im Zustand ,Betrieb — Freigegeben®. Durch Rucksetzen von Ha/t auf ,,0“ wird der un-
terbrochene Fahrsatz fortgesetzt.

07/13

CM-EtherCAT 169



(% Bonfiglioli

Beispiele:

Einzelfahrauftrag (einzelner Fahrsatz),
Automatischer Ablauf (Steuerbit 4) = 0,
Zwei Fahrsatze: 7 und 10

Fahrsatz starten
(Steuerbit 9)

SPS

Fahrsatz wird
ausgefuhrt
(Statusbit 8)

Antrieb

Ziel erreicht

(Statusbit 10)

Position

Aktiver

Fahrsatz I 0 7

10
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Automatischer Ablauf,
Automatischer Ablauf (Steuerbit 4) = 1,
Ablauf = Fahrsatz 4, 5, 6

Fahrsatz starten
(Steuerbit 9) SPS

Antrieb

Fahrsatz wird
ausgefuhrt
(Statusbit 8)

Ziel erreicht
(Statusbit 10) ™ B

PN
Position /
>

Aktiver
Fahrsatz I 0 4 I 5 I 6 0 I
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Unterbrochener Ablauf von Fahrséatzen,
Automatischer Ablauf (Steuerbit 4) = 1,
Ablauf = Fahrsatz 4, 5, 6,

Fahrsatz 5 unterbrochen

Fahrsatz starten
(Steuerbit 9) SPS

Wiederauf-
nehmen

(Steuerbit 6) I__I

Antrieb

Fahrsatz wird
ausgefuhrt
(Statusbit 8)

Ziel erreicht

(Statusbit 10) |-| I-I

Position

Aktiver
Fahrsatz |__0O 4 |5

Fahrsatz
wiederauf-|_ -1 4 | 5 | 6 =4 |

nehmen
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Veckron

14.4.8.1 Sequenz Beispiel

Um den “Table travel record mode* zu starten, muss die korrekte Sequenz von der
SPS gesendet werden.

1 |Steuerwort =
1 |Zustandswort =

0x0000 Spannung sperren
0x0050|Einschalten gesperrt

2 |Modes of Operation = -1 (Table travel record mode)

3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031{Einschaltbereit

4 |Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033[Eingeschaltet

5a |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben

5b |Steuerwort = 0x020F Starte Fahrsatz 1 als Einzelfahrsatz.
Zustandswort = 0xn337|Betrieb freigegeben und Positionierung aktiv.
Zustandswort = 0xn637|Betrieb freigegeben und Ziel erreicht.

5c |Steuerwort = OxOAOF Starte Fahrsatz 2 als Einzelfahrsatz.
Zustandswort = 0xn337|Betrieb freigegeben und Positionierung aktiv.
Zustandswort = 0xn637|Betrieb freigegeben und Ziel erreicht.

5d |Steuerwort = 0x120F Starte Fahrsatz 3 als Einzelfahrsatz.
Zustandswort = 0xn337|Betrieb freigegeben und Positionierung aktiv.
Zustandswort = 0xn637|Betrieb freigegeben und Ziel erreicht.

5e |Steuerwort = 0x021F Starte Fahrsatz 1 als Sequenz-Fahrsatz.
Zustandswort = 0xn337|Betrieb freigegeben und Positionierung aktiv.
Zustandswort = 0xn637|Betrieb freigegeben und Ziel erreicht.

0x004F Letzten Fahrsatz als Einzelfahrsatz wieder
aufnehmen.
0xn337|Betrieb freigegeben und Positionierung aktiv.

0xn637|Betrieb freigegeben und Ziel erreicht.

5f [Steuerwort =

Zustandswort =
Zustandswort =

59 |Steuerwort = 0x005F Letzten Fahrsatz als Sequenz-Fahrsatz wie-

der aufnehmen.

Zustandswort = 0xn337|Betrieb freigegeben und Positionierung aktiv.
Zustandswort = 0xn637|Betrieb freigegeben und Ziel erreicht.
/\ WARNUNG

Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann
im neuen Modus ein geféhrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberpri-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerworter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil3 markierter Tabellenbereich).

Bit 9 ,Fahrsatz starten“ muss wéahrend der Positionierung aktiv sein. Wenn Bit 9 auf
»0“ zuriickgesetzt wird, wird die Positionierung unterbrochen.

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,,Modes of Operation“ ohne Gefahr geédndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of gperation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.
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14.4.9

Endschalter freifahren

Die Betriebsart Endschalter freifahren kann lber das Objekt 0x6060/0 modes of ope-
ration = OXFE = -2 gewahlt werden.
In der Betriebsart Endschalter freifahiren fahrt der Antrieb selbstéandig von einem aus-
geldsten Endschalter in den zuldssigen Fahrbereich zurtick.

Zugehorige Objekte:

0x6040  Controlword 0x6085 Quick stop deceleration
0x6041  Statusword 0x6099/2 Homing: Creep Speed
0x6046  Velocity min max amount 0x609A Homing: Acceleration
0x6060  Modes of operation 0x6085 Quick stop deceleration
0x6061  Modes of operation display

In der Betriebsart Endschalter freifahren werden die betriebsartabhéngigen Bits des
Steuerwortes und Zustandswortes folgendermalien genutzt:

1514 13121110 9 8|7 6 5 4/3 2 1 0

Bit

0

N

Einschalten

Spannung — Freigeben

Schnellhalt (Nullaktiv)

Betrieb — Freigeben

IS

Endschalter freifahren

L Fehler riicksetzen

10

11

12

Halt

13

14

15
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Vectron

1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 Bit

% Einschaltbereit

“Eingeschaltet

N

Betrieb — Freigegeben

2 Fehler

Spannung — Freigegeben

*1Schnellhalt (Nullaktiv)

Einschalten — Gesperrt

“Warnung

Remote

i
=)

Ziel erreicht

Interner Grenzwert aktiv

Warnung 2

HINWEIS

Der Modus ,,Endschalter freifahren* funktioniert immer mit Hardware Endschaltern.
Fir Software Endschalter funktioniert der Modus nur wenn eine Software Endschal-
ter Fehlerreaktion 1144 mit Fehlerabschaltung ausgewéhlt wurde. Wenn eine Ein-
stellung mit Warnung (zum Beispiel ,10-Warnung“) ausgewdahlt wurde, wird der
Software Endschalter keinen Fehler auslésen und daher auch die Funktion ,End-
schalter freifahren“ den Software Endschalter nicht freifahren.

HINWEIS

Der Modus ,Endschalter freifahren“ darf nicht verwendet werden, wenn eine der
folgenden Fehlermeldungen auftrat:

e F1444 Pos. Endschalter < Neg Endschalter

e F1445 Beide Endschalter gleichzeitig

e F1446 Endschalter falsch angeschlossen

Ist einer dieser Fehler aufgetreten, muss zuerst die Verdrahtung und Parametrierung
Uberprift werden bevor der Betrieb wiederaufgenommen wird.
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Steuerwort (controlword)

Bezeichnung Wert Beschreibung
Endschalter frei- 0 Nicht starten oder Bewegung abbrechen
fahren 1 |Starte (oder Wiederaufnahme) Bewegung vom Endschal-
Bit 4 ter in Verfahrbereich
Halt 0 Befehl von Bit 4 ,Endschalter freifahren“ ausfiihren
Bit 8 1 Achse mit der Rampe des aktuellen Fahrsatzes anhalten.
Der Frequenzumrichter bleibt im Status ,,Betrieb — Frei-
gegeben*
Zustandswort
Bezeichnung Wert Beschreibung
Ziel erreicht 0 Halt (Steuerbit 8) = 0: Endschalter noch aktiv
Bit 10 Halt (Steuerbit 8) = 1: Achse verzogert

Halt (Steuerbit 8) = 0: Endschalter freigefahren
Halt (Steuerbit 8) = 1: Achse hat Geschwindigkeit 0

Grundlegende Funktionen

In Modus -2 ,Endschalter freifahren* wird der Antrieb aus einem angefahrenen Hard-
ware-Endschalter oder einem Software-Endschalter freigefahren. Die Drehrichtung
resultiert aus dem aktiven Endschalter: Wenn der positive Endschalter aktiv ist, wird
der Antrieb in negative Richtung bewegt und umgekehrt.

Der Modus ,Endschalter Freifahren* wird im Status ,Betrieb freigegeben“ durch Steu-
erwort Bit 4 ,Endschalter freifahren gestartet. Der Antrieb wird auf Geschwindigkeit
des Objekts 0x6099 Homing Speeds/Subindex 2 ,,Homing Speed 2 - search for zero“
mit der Rampe 0x609A Homing acceleration beschleunigt. Sobald der aktive Endschal-
ter freigefahren ist, wird der Antrieb gestoppt. Wenn Geschwindigkeit O erreicht ist,
wird Zustandswort Bit 10 ,,Ziel erreicht” gesetzt.

Wenn beide Drehrichtungen blockiert sind, zum Beispiel weil der positive und negative
Hardware Endschalter gleichzeitig ausgeldst haben, wird die Fehlermeldung ,F1449
Beide Drehrichtungen gesperrt* ausgeldst. In diesem Fall kann die Funktion ,End-
schalter freifahren nicht verwendet werden.

HINWEIS

In der Freifahrphase eines Hardware Endschalters ist die in Parameter 1149 defi-
nierte Hysterese aktiv. Nach Erkennen der Flanke des Endschalters wird mindestsens
um die definierte Hysterese-Distanz die Achse noch bewegt.

Das Setzen von Halt auf ,1“ unterbricht das gestartete Freifahren. Die Achse wird
angehalten. Statusbit ,Ziel erreicht* wird auf ,1“ gesetzt, wenn die Geschwindigkeit
den Wert ,,0“ erreicht. Der Antrieb bleibt im Zustand ,Betrieb — Freigegeben®. Durch
Ricksetzen von Halt auf ,,0“ wird das unterbrochene Freifahren fortgesetzt und ,Ziel
erreicht” wieder auf ,,0* gesetzt.
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14.4.9.1 Sequenz Beispiel

Um die Endschalter freizufahren, muss die korrekte Sequenz von der SPS gesendet
werden.

1 |Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 |Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 |Modes of Operation = -2 (Move away from limit switch mode)
3 [Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031)Einschaltbereit
4 |Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033[Eingeschaltet
5 |Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6 |Steuerwort = O0x001F Endschalter freifahren
Zustandswort = 0xn2B7|Betrieb freigegeben, Endschalter aktiv, Frei-
fahren aktiv.
Zustandswort = 0xn637|Betrieb freigegeben und Endschalter freige-
fahren (Ziel erreicht).

/\ WARNUNG
Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb geé&ndert (Steuerwort = OxnnnF), kann
im neuen Modus ein geféhrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberpri-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerworter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil? markierter Tabellenbereich ).

Bit 4 ,Endschalter freifahren“ muss wahrend der Freifahrphase aktiv sein. Wenn Bit 4
auf ,,0“ zuriickgesetzt wird, wird das Freifahren abgebrochen.

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,Modes of Operation“ ohne Gefahr gedndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of gperation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.
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14.4.10 Elektronisches Getriebe: Slave
Die Betriebsart Elektronisches Getriebe: Slave kann Uber das Objekt 0x6060/0 modes

of gperation = OXFD =-3 gewahlt werden.

In der Betriebsart Elektronisches Getriebe: Slave folgt der Antrieb als Slave-Antrieb
einem Master-Antrieb.

Zugehdorige Objekte:

0x6040  Controlword 0x6064 Position actual value
0x6041  Statusword 0x6065 Following error window
0x6060  Modes of operation 0x6066 Following error time
0x6046  Velocity min max amount 0x6067 Position window

0x6061  Modes of operation display 0x6068 Position window time
Ox5F10  Electronic Gear: Gear factor 0x6085 Quick stop deceleration
Ox5F11  Electronic Gear: Phasing 1 0x5F18 M/S Synchronization offset
0x5F14  Electronic Gear: Phasing 4

In der Betriebsart Elektronisches Getriebe: Slave werden die betriebsartabhangigen
Bits des Steuerwortes und Zustandswortes folgendermalen genutzt:

1514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0|Bit

% Einschalten

Spannung — Freigeben

N

Schnellhalt (Nullaktiv)

w

Betrieb — Freigeben

IN

El. Getriebe starten

Starte M/S Korrektur

Direct Sync

L Fehler riicksetzen

Halt

Phasing starten

10

11

Phasingumschaltung 0

Phasingumschaltung 1

14

15
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151413121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0

Bit

% Einschaltbereit

“Eingeschaltet

Betrieb — Freigegeben

Fehler

*Einschalten — Gesperrt

Spannung — Freigegeben

Schnellhalt (Nullaktiv)

Warnung

[

-
1=}

-
[

Phasing beendet oder
M/S Korrektur beendet

Remote

Ziel erreicht / Eingekup-
pelt

Interner Grenzwert aktiv

i
~

-
@

14

-
a

M/S Positions-Korrektur
erfolgreich

Schleppfehler

Warnung 2

/N\ WARNUNG

14.4.10.1.

Gefahrlicher Zustand durch fehlerhafte Parametrierung Modus!

Die Funktion Master/Slave Positionskorrektur darf erst nach kompletter Parametrie-
rung dieser Funktion werden. Beachten Sie fir die Parametrierung Kapitel
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Steuerwort (controlword)

Bezeichnung Wert Beschreibung

El. Getriebe star- 0 Antrieb stoppen mit Rampe 0x6084

ten 1 Starte elektronisches Getriebe mit Sollwert Master-

Bit 4 Geschwindigkeit mit Rampe 0x6083

Starte M/S Korrek- 0 M/S Korrektur nicht gestartet.

tur 1 Starte Master/Slave Positionskorrektur. Siehe Kapitel

Bit 5 14.4.10.1.

Direct Sync 0 Direkte Synchronisation eingeschaltet.

Bit 6 1 Direkte Synchronisation ausgeschaltet.

Halt 0 Befehl von Bit 4 ,El. Getriebe starten* ausfiihren

Bit 8 1 Achse mit der Rampe des aktuellen Fahrsatzes anhalten.
Der Frequenzumrichter bleibt im Status ,,Betrieb — Frei-
gegeben®.

Phasing starten 0 Phasing ausgeschaltet/abgebrochen

Bit 9 1 Phasing starten mit Profil definiert Gber Bits 12 & 13

Phasingumschal- n Starte Fahrsatz = n + 1

tung 0...1
Bit12...13

Phasingumschaltung:

Steuerwort
15 14 13 | 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Ph.-Ums. Pha | Halt DS SG
1 [ o

Phasing Profil = Phasing Umschaltung +1

Phasingumschaltung

Phasing Profil

Bit 13 Bit 12

0 0 1

0 1 2

1 0 3

1 1 4
Zustandswort

Bezeichnung Wert Beschreibung
Phasing Done Phasing lauft oder wurde noch nicht gestartet
Bit 8 0 Phasing beendet.
g
1 Einzelfahrauftrag/Automatischer Ablauf aktiv
Ziel er- . Elektronisches Getriebe
reicht/Eingekuppel| o | Halt (Steuerbit8) =0: oy richt eingekuppelt
t Halt (Steuerbit 8) = 1.  Achse verzogert
Bit 10 Halt (Steuerbit 8) = 0: Elektronisches Getriebe ist
1 eingekuppelt
Halt (Steuerbit 8) =1  Achse hat Geschwindigkeit O

M/S Positions- 0 M/S Korrektur lauft oder wurde noch nicht gestartet.
Korrektur beendet 1 |M/S Korrektur beendet. Siehe Kapitel 14.4.10.1.
Bit 12
Schleppfehler 0 Kein Schleppfehler
Bit 13 1  [Schleppfehler
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Grundlegende Funktionen

Modus ,,-3 Elektronisches Getriebe: Slave” implementiert eine Betriebsart flr einen
Slave-Antrieb im elektronischen Getriebe zu einem Master-Antrieb. Der Master des
Elektronischen Getriebes muss tUber Signalkabel oder Systembus (empfohlen) mit dem
Slave verbunden sein. Der Master-Eingang wird im Slave Uber den Parameter Quelle
Masterposition 1122 ausgewahlt.

0- Aus Keine Quelle ausgewahilt.

Die aktuelle Drehzahl und Position des Master-Antriebs

wird vom Drehgebereingang 1 Glbernommen.

Die aktuelle Drehzahl und Position des Master-Antriebs

wird vom Drehgebereingang 2 oder Resolver lber-

nommen.

Die aktuelle Position des Masterantriebs wird vom Pro-

zessdatenkanal RxPDO1.Longl des Systembus lber-

nommen. Zuséatzlich werden die empfangenen Daten
extrapoliert, auch fur langsame Einstellungen von

TxXPDO Time des Master.

Je nach Anwendung eine Einstellung des entsprechen-

den TxPDO.Long des Master wéhlen:

,606 — interner Lageistwert (16/16)“, mechanische Po-
sition des Master-Antriebs. Wert &ndert sich nicht
sprunghaft beim Abschluss einer Referenzfahrt des
Master-Antriebs.

1- Drehgeber 1

Drehgeber

2 5/Resolver

RxPDO1.Longl

extrapoliert »,620 - Fahrprofilgen.: interner Lagesollwert”, Referenz-

position des Master-Antriebs., Vorteil: Verbesserung
der Reglereigenschaften. Wert andert sich nicht
sprunghaft beim Abschluss einer Referenzfahrt des
Master-Antriebs.

Die Einstellungen 607 und 627 sind nur in Ausnahme-
fallen zu verwenden. In den meisten Anwendungen ist
die Quelle 606 oder 620 die sinnvollere Einstellung.

In der Einstellung ,11 - RxPDO1.Longl extrapoliert* des Parameters Quelle Master-
position 1122 muss fur den funktionssicheren Betrieb die Betriebsart 1180 der
Systembus-Synchronisation auf 1 oder 10 eingestellt werden.

0- Off Y

1- RxPDO1?

2 - RxPDO2®

3- RxPDO3?
10 - SYNC

Y Erfolgt die Fehlermeldung ,,F1453 Systembus-Synchronisation nicht aktiviert* beim
Start des Slave-Antriebs, muss Betriebsart 1, 2, 3 oder 10 gewahlt werden.

2 synchronisation der Verarbeitung auf das Datentelegramm oder zyklisches Senden
des SYNC-Telegramms.

® Nicht empfohlen fir el. Getriebe, da keine Extrapolation erfolgt.
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Quelle Master

Die Synchronisation zwischen mehreren Antrieben muss mit hohen Aktualisierungs-
raten erfolgen, um optimale Ergebnisse zu gewahrleisten. Stellen Sie entsprechend
beim Sender des TxPDO Objektes einen niedrigen Wert fur die Zeit (beispielsweise
TxPDO1 Time 931) ein. Wenn Sie die SYNC Funktion des Systembusses nutzen,
stellen Sie den Parameter SYNC-Time 919 auf einen niedrigen Wert.

Beachten Sie, dass die Buslast des Systembusses durch diese Einstellungen ausrei-
chend Reserve flr einen ordnungsgemalen Betrieb bieten muss.

Der Systembus ist in den Anleitungen der Erweiterungsmodule mit Systembus-
Schnittstelle beschrieben.

Blockschaltbild Elektronisches Getriebe und Phasing-Funktion

Position 1122

RxPDO1.Longl
(Masterposition)

}_‘

Drehgeber 1
Position |

Drehgeber 2 f Resolver
Position
3

Getriebefakior Phasing Phasing:
Zaehler Offver o
4 Phasing: v
Getriehefaktor Geschwindigheit N /\
Nenner Phasing: Ll
| A— Beschleunigung Fahrprofil-
berechnung
4\ f (Betriebsart Getriebe”
\ B ]

Drehgeber 1
Drehzahl

Drehgeber 2 / Resolver
Drehzahl
ofle Master

Die Master Position und Geschwindigkeit wird mit dem Getriebefaktor multipliziert.
Wenn ein Phasing gestartet wird, wird das Phasing Profil zur Master Geschwindigkeit
addiert bis der Phasing Offset erreicht ist.

Der Getriebefaktor wird Uber folgende Objekte oder Parameter definiert:

0x5F10/1 Gear factor Numerator 1123 Gear Factor Numerator

0x5F10/2 Gear factor Denominator 1124 Gear Factor Denominator

0x5F10/3 Gear factor Resync on change |1142 Resync. on Change of Gear-Factor

Das Phasing wird Uber folgende Objekte oder Parameter definiert:

0x5F11/1 Phasing 1: Offset 1125.1  Phasing: Offset
0x5F12/1 Phasing 2: Offset 1125.2

0x5F13/1 Phasing 3: Offset 1125.3

0x5F14/1 Phasing 4: Offset 1125.4

0x5F11/2 Phasing 1: Speed 1126.1  Phasing: Geschwindigkeit
0x5F12/2 Phasing 2: Speed 1126.2

0x5F13/2 Phasing 3: Speed 1126.3

0x5F14/2 Phasing 4: Speed 1126.4

0x5F11/3 Phasing 1: Acceleration [1127.1  Phasing: Beschleunigung
0x5F12/3 Phasing 2: Acceleration 1127.2

0x5F13/3 Phasing 3: Acceleration 1127.3

0x5F14/3 Phasing 4: Acceleration 1127.4
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Starte Elektronisches Getriebe und Zustandsbits

Das elektronische Getriebe wird mit Steuerwort Bit 4 ,Starte Elektronisches Getriebe*
gestartet. Der Antrieb beschleunigt entsprechend Objekt 0x6083 Profile acceleration.
Sobald die Slave Geschwindigkeit in den Master eingekuppelt ist, wird Zustandswort
Bit 10 ,Ziel erreicht/Getriebe eingekuppelt” gesetzt. Die Bedingungen fir den Zustand
~Eingekuppelt* werden Uber Objekte Ox5F15 /n gear threshold und 0x5F16 /n gear
time eingestellt.

»Ziel erreicht/Getriebe eingekuppelt* wird gesetzt, wenn die Funktion des elektroni-
schen Getriebes genutzt wird und der Gleichlauf des elektronischen Getriebes erreicht
ist.

Das Setzen von Halt auf ,1* unterbricht eine aktuell ausgefihrte Bewegung. Die Achse
wird mit Rampe 0x6084 angehalten. ,Ziel erreicht* wird zum Start der Verzégerung
auf ,,0“ gesetzt und auf ,,1* gesetzt wenn die die Geschwindigkeit den Wert O erreicht.
Der Antrieb bleibt im Zustand ,,Betrieb — Freigegeben“. Durch Ricksetzen von Halt auf
»,0“ wird die unterbrochene Bewegung fortgesetzt. Das Bit ,Ziel erreicht® wird zum
Start der Beschleunigung auf ,,0“ gesetzt und auf ,1“ gesetzt wenn die Bedingungen
fur ,Eingekuppelt* der Objekte Ox5F15 /n gear threshold und Ox5F16 [In gear time
erreicht sind.

Phasing
Mit der Phasing-Funktion wird die Slaveposition gegentiber der empfangenen Master-
position um den Wert einer Phasing-Position verschoben.

Das Phasing wird in Kapitel 12.4.18 ,,0x5F11/n...0x5F14/n Phasing 1...4“ beschrieben.

Funktion ohne Direkte Synchronisation

(“Standard Synchronization®)

Der Antrieb beschleunigt auf die Masterdrehzahl mit den im Fahrsatz parametrierten
Rampen. Ist die Masterdrehzahl das erste Mal erreicht, wird der Antrieb mit dem Mas-
terantrieb synchronisiert. Der Slave wird an der aktuellen Position eingekuppelt und
anschlieBend winkelsynchron zum Master gefahren. Fir eine relative Positionierung ist
diese Einkuppelposition die Startposition.

Die Verlaufe von Beschleunigung und Verzdgerung zur Synchronisation folgen einer S-
Kurve.

Die relative Positionsdnderung bedingt durch die Beschleunigung wird nicht
kompensiert.

Start Positioning

In Gear

Speed 1 : :
Master speed 1 - - EEEEERRES

v

L A
Position

As,in Gear

AS, start S Slave
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Funktion mit Direkter Synchronisation
Der Antrieb beschleunigt auf die Masterdrehzahl mit den im Fahrsatz parametrierten
Rampen. Beim Start des Fahrsatzes wird der Antrieb direkt mit dem Masterantrieb

synchronisiert. Die Master-Position wird vom Lageregler direkt verarbeitet.

Die Verlaufe von Beschleunigung und Verzdgerung zur Synchronisation folgen einer S-

Kurve.

Die relative Positionsdnderung bedingt durch die Beschleunigung wird
durch den Lageregler (Position Controller) kompensiert.

Start Positioning

In Gear

Speed 1

Master speed -+ S

A
Position

v Ref + A Position Controller

Position Controller Limitation 1118

»
L

AS,Start
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14.4.10.1 Master/Slave Positionskorrektur

HINWEIS

Fur die Nutzung dieser Funktion missen Master-Antrieb und Slave-Antrieb die glei-
chen mechanischen Eigenschaften (z.B. Getriebelbersetzungen) und das gleiche
Bezugssystem verwenden.

Die Master/Slave Positionskorrektur bietet als Teil des elektronischen Getriebes die
Mdglichkeit, die absolute Position des Slaves mit der absoluten Position des Masters
zu synchronisieren.

Diese Funktion ist zum Beispiel in Anwendungen hilfreich, in denen Antriebe haufig
unabhangig voneinander arbeiten und fir gewisse Tatigkeiten zusammenarbeiten
missen. Zum Beispiel kann das bei Kranen der Fall sein, die bei normalen Lasten un-
abhangig voneinander operieren und bei schweren Lasten zusammengeschaltet wer-
den missen. Um das Zusammenschalten zu beschleunigen, kann die Master/Slave
Positionskorrektur verwendet werden, um den Slave-Antrieb direkt auf die absolute
Position des Master-Antriebs zu synchronisieren.

Zusatzlich kann durch einen Offset ein relativer Bezug in der Zielposition erreicht wer-
den.

Vorbereitung Master-Antrieb

Der Master-Antrieb muss wie folgt parametriert werden:

TxPDO?2 Identifier 927 = 640 (oder ein anderer nicht benutzter Identifier)
TxPDO2 Function 932 = 1 — controlled by time oder 2 — controlled by SYNC
TxPDO2.Longl 964 = 743 — Act. Position [User Units]

Vorbereitung Slave-Antrieb
Der Slave-Antrieb muss wie folgt parametriert werden:
RxPDO2 Function 926 = 640 (oder der im Master-Antrieb definierte Identifier)

Zusatzlich mussen folgende Parameter entsprechend des elektronischen Getriebes
gesetzt sein:

Die Funktion Master/Slave Positionskorrektur erwartet die Zielposition [u] immer in
RxPDO2.Longl. Bei Nutzung dieser Funktion darf RxPDO2.Longl sowie
RxPDO2.Word1l, RxPDO2.Word2, RxPDO2.Boolean1 und RxPDO2.Boolean? fiir keine
anderen Zwecke verwendet werden.
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Starten der Master/Slave Positionskorrektur im Slave-Antrieb

Zum Starten der Master/Slave Positionskorrektur muss zuerst Bit 4 und anschlieBend
Bit 5 im Steuerwort gesetzt werden. Bit 5 darf erst gesetzt werden, wenn Bit 10 ,,In
Gear" im Zustandswort angezeigt wird.

Durch das Setzen von Bit 5 im Steuerwort wird der Slave-Antrieb gestartet, um auf die
Position des Masters + Offset zu positionieren.

Die Beschleunigung erfolgt mit der in Objekt 0x609A/0 OHoming acceleration (oder
Parameter Beschleunigung 1134). Die verwendete Geschwindigkeit kann Gber
0x6099/1 Homing speeds (oder Parameter Geschw. Eilgang 1132) eingestellt wer-
den.

Solange die Master/Slave Positionskorrektur ausgefuhrt wird, ist Bit 12 im Statuswort
deaktiviert. Wurde die Master/Slave Positionskorrektur erfolgreich abgeschlossen wird
Bit 12 gesetzt.

Wahrend des Korrekturvorgang ist das Zustandswort Bit 8 ,Master/Slave Positionskor-
rektur auf ,Low" gesetzt. Sobald der Korrekturvorgang beendet ist oder abgebrochen
wurde, wird das Bit auf ,High“ gesetzt. Nach dem ersten Einschalten (oder nach ei-
nem Gerate-Reset) ist das ,Master/Slave Positionskorrektur* Bit ebenfalls ,Low".

Da Bit 8 ebenfalls fur Phasing verwendet wird, ist immer der zuletzt gestartete Vor-
gang Uber das Bit signalisiert.

Offset-Vorgabe
Der Offset fur die M/S Synchronisation kann tber Objekt 0x5F18/0 vorgegeben wer-
den.

|0x5F18/0 M/S Synchronisationsoffset  [1284 M/S Synchronisationsoffset |

Anwendungs-Einschrankungen
Die Funktion kann in den allermeisten Anwendungen ohne Einschréankungen ver-
wendet werden. Bei Anwendungen mit sehr groflen Verfahrwegen muss folgendes
gepruft werden:
e Die zu kompensierende Positionsdifferenz darf nicht gréRer als 2'°>-1 Moto-
rumdrehungen sein.
e Die zu kompensierende Positionsdifferenz darf nicht groRer als 23'-1 User
units sein.
Abhangig vom verwendeten Referenzsystem kann variieren, welche der beiden
Grenzen entscheidend ist. Es ist stets die kleinere der beiden Grenzen einzuhalten.

Bei einem Motor mit einer Motornenndrehzahl von 6000 min misste der Motor
circa 5,5 Minuten lang in eine Richtung verfahren werden, um diese Grenze zu ver-
letzen.
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14.4.10.2

Sequenz Beispiel

Um den “Electronic Gear: Slave mode* zu starten, muss die korrekte Sequenz von der
SPS gesendet werden.

1 Steuerwort = 0x0000 Spannung sperren
1 Zustandswort = 0x0050|Einschalten gesperrt
2 Modes of Operation = -3 (Electronic Gear: Slave mode)
3  Steuerwort = 0x0006 Stillsetzen
Zustandswort = 0x0031|Einschaltbereit
4  Steuerwort = 0x0007 Einschalten
Zustandswort = 0x0033Eingeschaltet
5 Steuerwort = 0x000F Betrieb freigeben, Sollwert ,,0“
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
6a Steuerwort = 0x001F Starte Elektronisches Getriebe ohne Direkte
Synchronisierung
Zustandswort = 0xn327|Betrieb freigegeben, Slave (noch) nicht ein-
gekuppelt, Phasing nicht beendet.
Zustandswort = 0xn337|Betrieb freigegeben, Slave (noch) nicht ein-
gekuppelt, Phasing beendet.
Zustandswort = 0xn727|Betrieb freigegeben und Slave eingekuppelt,
Phasing (noch) nicht beendet.
Zustandswort = 0xn737|Betrieb freigegeben und Slave eingekuppelt,
Phasing beendet.
6b Steuerwort = 0x005F Starte Elektronisches Getriebe mit Direkter
Synchronisierung
Zustandswort = Siehe 6a/Siehe 6a
7a Steuerwort = 0x021F Starte Elektronisches Getriebe ohne DS und
Phasing Profil 1
Zustandswort = Siehe 6a/Siehe 6a
7b Steuerwort = 0x121F Starte Elektronisches Getriebe ohne DS und
Phasing Profil 2
Zustandswort = Siehe 6a/Siehe 6a
7c Steuerwort = 0x221F Starte Elektronisches Getriebe ohne DS und
Phasing Profil 3
Zustandswort = Siehe 6a|Siehe 6a
7d Steuerwort = 0x321F Starte Elektronisches Getriebe ohne DS und
Phasing Profil 4
Zustandswort = Siehe 6a|Siehe 6a
8a Steuerwort = 0x025F Starte Elektronisches Getriebe mit DS und
Phasing Profil 1
Zustandswort = Siehe 6a|Siehe 6a
8b Steuerwort = 0x125F Starte Elektronisches Getriebe mit DS und
Phasing Profil 2
Zustandswort = Siehe 6a|Siehe 6a
8c Steuerwort = 0x225F Starte Elektronisches Getriebe mit DS und
Phasing Profil 3
Zustandswort = Siehe 6a|Siehe 6a
8b Steuerwort = 0x325F Starte Elektronisches Getriebe mit DS und
Phasing Profil 4
Zustandswort = Siehe 6a|Siehe 6a
9 Steuerwort = 0x001F Betrieb freigeben, der Slave-Antrieb syn-
0x003F chronisiert auf die Master-Position.
Zustandswort = 0xnn37|Betrieb freigegeben
0x1n37|M/S Positionskorrektur abgeschlossen.
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A\

/N WARNUNG
Gefahrlicher Zustand durch neuen Modus!

Wird 0x6060 modes of operation im Betrieb gedndert (Steuerwort = 0xnnnF), kann

im neuen Modus ein geféhrlicher Zustand auftreten.

e Vor einem Wechsel von 0x6060 modes of operation das Zustandswort Uberpri-
fen (beispielsweise auf Zustand 0xnn33).

Nachdem die Sequenz der ersten vier Steuerworter korrekt abgearbeitet wurde, ist
das ACU betriebsbereit (dunkel markierter Tabellenbereich).

Im Zustand ,,Betrieb freigegeben” (OxnnnF) kann der Zustand des Motion Control ge-
andert werden (weil? markierter Tabellenbereich ).

Bit 4 ,Elektronisches Getriebe starten“ muss wahrend der Bewegung aktiv sein. Wenn
Bit 4 auf ,,0“ zuriickgesetzt wird, wird die Bewegung unterbrochen.

Solange 0x0007 aktiv ist, kann auch der ,,Modes of Operation“ ohne Gefahr geédndert
werden. Nachdem 0x6060 modes of gperation auf einen anderen Wert gesetzt wurde
kann der Betrieb mit einer entsprechenden Sequenz gestartet werden.

Bit 5 ,Positionskorrektur starten“ des Steuerwortes darf nur aktiviert werden, wenn
der Slave eingekuppelt ist (Zustandswort Bit 10).

Bit 5 ,Positionskorrektur starten“ des Steuerwortes sollte fiir optimale Ergebnisse ver-
wendet werden, wenn der Master-Antrieb sich nicht bewegt.

Wenn Bit 5 des Steuerwortes auf ,,0“ zurlickgesetzt wird, wird die Bewegung unter-
brochen.
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15 Parameterliste

15.1

Die Parameterliste ist nach den Menlzweigen der Bedieneinheit gegliedert. Zur besse-
ren Ubersicht sind die Parameter mit Piktogrammen gekennzeichnet:

Der Parameter ist in den vier Datensatzen verfiigbar

Der Parameterwert wird von der SETUP — Routine eingestellt

& Dieser Parameter ist im Betrieb des Frequenzumrichters nicht schreibbar

Istwerte

| Nr. | Beschreibung | Einheit| Anzeigebereich | Kapitel |
228 |[Sollfrequenz intern Hz -1000,00 ... 1000,00| 14.3.3
249 |aktiver Datensatz - 1..4 14
12.5.2
260 |Aktueller Fehler - 0 ... OXFFFF 16.4
270 |Warnungen - 0 ... OXFFFF 16.2
274 |Warnungen Applikation - 0 ... OXFFFF 16.3
282 [Sollfrequenz Bus Hz -1000,00 ... 1000,00| 14.3.3
283 |Sollfrequenz Rampe Hz -1000,00 ... 1000,00| 14.3.3
1443 |Node-State (NMT) - 0..127 11.7
1453 [0S SyncSource Act - Auswahl 11.8
. --2147483647 ...
1108 |Lageistwert u 2147483647 12.5.14
--2147483647 ...
1109 |Aktueller Schleppfehler u 2147483647 12.5.41

Die Parameter aktueller Fehler 260, Warnungen 270 und Warnungen Applikati-
on 274 sind nur Uber die Objekte 0x2nnn Manufacturer objects zuganglich. Sie sind
nicht Gber die Bediensoftware VPlus oder die Bedieneinheit KP500 ansprechbar.

07/13

CM-EtherCAT

189



& Bonfiglioli

15.2 Parameter

| Nr. | Beschreibung | Einheit| Einstellbereich | Werkseinst. | Kapitel |
| 388 |Bus Storverhalten [ - ] Auswahl | 1-stérung |10, 12.5.1]
| 373 |Polpaarzahl | - 1...24 | 2 | 125 |
392 |Ubergang 5 - Auswahl 2 - Rampe 14.3.2
44 - St Kont.+KP,
412 |Local/Remote - Auswanhl Drehr. Kot +KP 14
| 414 |Datensatzanwah| | - | 0..4 | 0 | 14 |
420 [Beschleunigung (Rechtslauf) Hz/s 0,00 ... 9999,99 5,00 12.5.9
421 |Verzégerung (Rechtslauf) Hz/s 0,01 ... 9999,99 5,00 12.5.11
422 [Beschleunigung Linkslauf Hz/s -0,01 ... 9999,99 -0,01 12.5.9
423 [Verzdgerung Linkslauf Hz/s -0,01 ... 9999,99 -0,01 12.5.11
424 (Nothalt Rechtslauf Hz/s 0,01 ... 9999,99 5,00 lffélll’
425 |Nothalt Linkslauf Hz/s | 0,01 ...9999,99 5,00 112fé111’
434 |Rampensollwert - Auswahl 3 - interner + 14.3.3
Liniensollwert
549 |max. Regelabweichung | % | 0,01 ... 20,00 | 5,00 |l4.l, 14.2|
637 [Abschaltschwelle Stopfkt. % 0,0 ... 100,0 1,0 111212
638 [Haltezeit Stopfunktion S 0,0 ... 200,0 1,0 11i3§12
| 1122 |Oue||e Master Position | - | Auswabhl | 0-Aus | 14.4.10 |
| 1180[Synchronization [ - ] Auswahl | 0-Aus | 14.4.10 |
1284 Master/Slave Synchonization - Auswahl ou 14.4.10.1
== |Offset
1285 |0Q. Sollgeschwindigkeit pv [u/s] - Auswahl 816 — Ox60FF 13.6
1292 |Q. Modes of Operation - Auswahl 801 — 0x6060 13.6
1293|0Q. Zielposition - Auswahl 802 — Ox607A 13.6
1294 10. Positioniergeschwindigkeit - Auswahl 803 — 0x6081 13.6
1295 |Q. Beschleunigung - Auswahl 804 — 0x6083 13.6
1296 |Q. Verzoegerung - Auswahl 805 — 0x6084 13.6
1297 |0Q. Sollgeschwindigkeit vl [rpm] - Auswahl 806 — 0x6042 13.6
129910Q. Special Function Generator - Auswahl 9-Null 13.6
142 CANopen Mli)x Eingang Index i EEPROM: 0 ... 16 1 1245
= |(schreiben) RAM: 17 ... 33
CANopen Mux Eingang Index EEPROM: 0 ... 16
1421\ jesen) » i RAM: 17 ... 33 1 12.4.5
1422 |CANopen Mux Eingange - Auswahl 7 - Aus 12.4.5
CANopen Percentage Actual 52 - Analogein-
1423 |Value Source (Prozenzist- - Auswahl g 12.4.7
gang MFI1A
wertquelle)
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Nr. Beschreibung Einheit| Einstellbereich Werkseinst. | Kapitel
1451 |0S Synctime - 700...900 us 800 us 9.10
52 - Analogein-

1452 |OS_SyncSource - Auswahl gang MFI1A 11.8
1454 |Override Modes Of Operation - Auswahl 0 13.7
1455 |Override Target Position - -1lu 13.7
1456 |Override Profile Velocity - -1 u/s 13.7
1457 |Override Profile Acceleration - -1 u/s2 13.7
1458 |Override Profile Deceleration - -1 u/s2 13.7
1459 Override Target velocity vl - -1 rpm 13.7
~— |[rpm]
1460 Override Target velocity pv - 1 u/s 13.7
= |[u/s]
D Nicht-flichtig (feste Parametrierung) Fliichtig

0: Alle Indizes im EEPROM 17: Alle Indizes im RAM

1..16: Ein Index im EEPROM

18...33: Ein Index 1...16 im RAM

==

Die Einstellung ,,0* fur CANopen Mux Eingang Index (schreiben) 1420 andert alle
Daten im EEPROM bzw. RAM.

KP500 ansprechbar.

Der Parameter Datensatzanwahl 414 ist nur Gber die Objekte 0x2nnn Manufacturer
objects zuganglich. Er ist nicht tber die Bediensoftware VPlus oder die Bedieneinheit

Weitere Parameter sind in der Betriebsanleitung und dem Anwendungshandbuch ,,Positionierung”
beschrieben.

16 Anhang

Im Anhang sind verschiedene Ubersichten und Hilfen fiir die Verwendung der Schnittstelle dargestellt
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16.1 Steuerwort/Zustandswort Ubersicht

16.1.1

Steuerwort (Control Word) Ubersicht (ohne Sync Modes)

Die Tabellen auf dieser Seite geben einen Uberblick (iber die Funktionen der Steuerwort Bits.

Bit |Standard (Keine| Positionierung MClI: MCI: Profile Ve-| MCI: Profile
Positionierung) ohne MCI/ Velocity Mode locity Mode Position Mode
0 ]Switch On Switch On Switch On Switch On Switch On
1 |Enable Voltage Enable Voltage Enable Voltage Enable Voltage Enable Voltage
2 Quick SFop Quick SFop Quick St_op Quick St_op Quick St'op
(Nullaktiv) (Nullaktiv) (Nullaktiv) (Nullaktiv) (Nullaktiv)
3 |]Enable Operation JEnable Operation JEnable Operation [Enable Operation |Enable Operation
4 Rfg enable New setpoint
5 Rfg unlock Change set immed-
6 Rfg use ref Abs/rel
7 |Fault reset Fault reset Fault reset Fault reset Fault reset
8 [Halt Halt Halt Halt Halt
9 Change on setpoint
10
11
12
13
14
15
Bit | MCI: Interpol. | MCI: Homing | MCI: Table tra- |MCI: Move away| MCI: Electronic
Position Mode Mode vel record Mode| from Limit Sw. Gear: Slave
O |Switch On Switch On Switch On Switch On Switch On
1 |Enable Voltage Enable Voltage Enable Voltage Enable Voltage Enable Voltage
2 Quick S'Fop Quick S'Fop Quick S'Fop Quick S'Fop Quick S'Fop
(Nullaktiv) (Nullaktiv) (Nullaktiv) (Nullaktiv) (Nullaktiv)
3 |]Enable Operation |Enable Operation |Enable Operation |Enable Operation |Enable Operation
4 |Enable ip-mode Homing operat.start [ Sequence mode [Move away from LS |Start Gearing
5
6 Resume Direct Sync
7 |Fault reset Fault reset Fault reset Fault reset Fault reset
8 [|Halt Halt Halt Halt Halt
9 Start motion block Start Phasing
10
11 Motion Block Select 0
12 Motion Block Select 1 Phasing Profile Sel. 1
13 Motion Block Select 2 Phasing Profile Sel. 2
14 Motion Block Select 3
15 Motion Block Select 4
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16.1.2

Zustandswort (Status Word) Uberblick (ohne Sync Modes)

Die Tabellen auf dieser Seite geben einen Uberblick iiber die Funktionen der Zustandswort Bits.

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Switched On Switched On Switched On Switched On Switched On
Operation enabled [ Operation enabled | Operation enabled | Operation enabled | Operation enabled
Fault Fault Fault Fault Fault

Voltage enabled | Voltage enabled | Voltage enabled [ Voltage enabled [ Voltage enabled
Quick Stop Quick Stop Quick Stop Quick Stop Quick Stop

Switch On Disabled

Switch On Disabled

Switch On Disabled

Switch On Disabled

Switch On Disab-
led

Warning Warning Warning Warning Warning
Homing done
Remote Remote Remote Remote Remote

Target reached

Target reached

Target reached

Target reached

Target reached

Internal limit active

Internal limit active

Internal limit active

Internal limit active

Internal limit active

Speed

Set-point acknowl.

Max slippage error

Following error

Target Pos. reached

Warning 2

Warning 2

Warning 2

Warning 2

Warning 2

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Switched On Switched On Switched On Switched On Switched On

Operation enabled | Operation enabled | Operation enabled | Operation enabled | Operation enabled

Fault Fault Fault Fault Fault

Voltage enabled | Voltage enabled | Voltage enabled | Voltage enabled | Voltage enabled

Quick Stop Quick Stop Quick Stop Quick Stop Quick Stop

Switch On Disabled | Switch On Disabled | Switch On Disabled | Switch On Disabled | Switch On Disabled

Warning Warning Warning Warning Warning
gﬂr%tglg?gsSIOCk n Phasing Done

Remote Remote Remote Remote Remote

Target reached

Target reached

Target reached

Target reached

Target reached

Internal limit active

Internal limit active

Internal limit active

Internal limit active

Internal limit active

IP-mode active

Homing attained

In gear

Homing error

Following error

Following error

Warning 2

Warning 2

Warning 2

Warning 2

Warning 2
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16.1.3

Steuerwort (Control Word) Ubersicht fir Sync Modes

Die Tabellen auf dieser Seite geben einen Uberblick tiber die Funktionen der Steuerwort Bits.

Bit \MCI: Sync Position Mode| MCI: Sync Velocity Mode
O ]Switch On Switch On
1 |Enable Voltage Enable Voltage
> Quick St_op Quick S'Fop
(Nullaktiv) (Nullaktiv)
3 ]Enable Operation Enable Operation
4
5
6
7 [Fault reset Fault reset
8 [Halt Halt
9
10
11
12
13
14
15
16.1.4

Zustandswort (Status Word) Uberblick fiir Sync Modes

Die Tabellen auf dieser Seite geben einen Uberblick tiber die Funktionen der Zustandswort Bits.

Ready to Switch On

Ready to Switch On

Switched On Switched On
Operation enabled Operation enabled
Fault Fault

Voltage enabled Voltage enabled
Quick Stop Quick Stop

Switch On Disabled Switch On Disabled
Warning Warning

Remote Remote

Target Position ignored

Target velocity ignored

Following error

Warning 2

Warning 2
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16.2 Warnmeldungen

Die verschiedenen Steuer- und Regelverfahren und die Hardware des Frequenzum-
richters beinhalten Funktionen, die kontinuierlich die Anwendung tUberwachen. Er-
ganzend zu den in der Betriebsanleitung dokumentierten Meldungen werden weitere
Warnmeldungen durch das Feldbusmodul aktiviert. Die Warnmeldungen erfolgen
bitcodiert gemafl folgendem Schema Uber den Parameter Warnungen 270. Der Pa-
rameter Warnungen 270 ist fir das Auslesen Uber eine SPS vorgesehen, der Para-
meter Warnungen 269 gibt die Informationen mit einer Kurzbeschreibung im VPlus
und dem Keypad KP500 wieder.

Bit-Nr. | Warncode Beschreibung
0 0x0001 Warnung Ixt
1 0x0002 Warnung Kurzzeit-Ixt
2 0x0004 Warnung Langzeit-Ixt
3 0x0008 Warnung Kihlkorpertemperatur Tk
4 0x0010 Warnung Innenraumtemperatur Ti
5 0x0020 Warnung Limit
6 0x0040 Warnung Init
7 0x0080 Warnung Motortemperatur
8 0x0100 Warnung Netzphasenausfall
9 0x0200 Warnung Motorschutzschalter
10 0x0400 Warnung Fmax
11 0x0800 Warnung Analogeingang MFI1A
12 0x1000 Warnung Analogeingang A2
13 0x2000 Warnung Systembus
14 0x4000 Warnung Udc
15 0x8000 Warnung Warnstatus Applikation 367

Die Bedeutung der einzelnen Warnungen sind in der Bedienungsanleitung detailliert
beschrieben.

07/13
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16.3 Warnmeldungen Applikation

Ist das hochste Bit der Warnmeldung gesetzt, liegt eine ,,Warnmeldung Applikation* an. Die Applika-
tionswarnmeldungen erfolgen bitcodiert gemafi folgendem Schema Uber den Parameter Warnungen
Applikation 274. Parameter Warnungen Applikation 273 zeigt die Warnungen als Klartext im Bedi-

enfeld und der PC Bediensoftware VPIlus.

Verwenden Sie Parameter Warnungen Applikation 274 um die Warnmeldungen tber Feldbus auszu-

lesen.

Bit-Nr. | Warncode Beschreibung
0 0x0001 BELT - Keilriemen
1 0x0002 SW-LIM CW — SW Endschalter Rechts
2 0x0004 SW-LIM CCW — SW Endschalter Links
3 0x0008 HW-LIM CW — HW Endschalter Rechts
4 0x0010 HW-LIM CCW — HW Endschalter Links
5 0x0020 CONT — Schleppfehler
6 0x0040 ENC — Warnung Absolutwertgeber
7 0x0080 User 1 — Benutzer Warnung 1
8 0x0100 User 2 — Benutzer Warnung 2
9 0x0200 (reserviert)
10 0x0400 (reserviert)
11 0x0800 (reserviert)
12 0x1000 (reserviert)
13 0x2000 (reserviert)
14 0x4000 (reserviert)
15 0x8000 (reserviert)

=

Die Warnungen sind in der Betriebsanleitung bzw. im Anwendungshandbuch ,,Positionie-

rung” detailliert beschrieben.

Die Warnung Bit 6 , Absolutwertgeber” kann Uber Parameter 1274 in VPlus oder 1273
Uber Feldbus ausgelesen werden. Die Absolutwertgeber Warnungen im Einzelnen sind
im Erweiterungsmodulhandbuch EM-ABS-01 beschrieben.
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16.4 Fehlermeldungen
Der nach einer Stérung gespeicherte Fehlerschliissel besteht aus der Fehlergruppe
FXX (high-Byte, hexadezimal) und der nachfolgenden Kennziffer XX (low-Byte, hexa-
dezimal).
Schlissel Bedeutung
Motion FO4 | 04 | Regelabweichung Lageregler
Control F14 | 42 | Pos. SW-Endschalter
Interface 43 | Neg. SW-Endschalter
44 | Pos. SW-Endsch. < Neg. SW-Endsch.
45 | Pos. u. Neg. HW-Endschalter gleichzeitig
46 | Endschalter falsch angeschlossen
47 | Pos. HW-Endschalter
48 | Neg. HW-Endschalter
51 [ Pos. Drehrichtung gesperrt
52 | Neg. Drehrichtung gesperrt
53 | Systembus-Synchronisation nicht aktiviert
60 | Pos. HW-Endsch.: unzulaessige Signalquelle
61 [ Pos. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von PWM-/FF-Eingang
62 | Pos. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von Indexregler
63 | Pos. HW-Endsch.: falsche Betriebsart fuer MFI1
64 | Pos. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von Drehgeber 1
65 | Pos. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von Drehgeber 2
66 | Pos. HW-Endsch.: falsche Betriebsart fuer EM-S110D
70 | Neg. HW-Endsch.: unzulaessige Signalquelle
71 | Neg. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von PWM-/FF-Eingang
72 | Neg. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von Indexregler
73 | Neg. HW-Endsch.: falsche Betriebsart fuer MFI1
74 | Neg. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von Drehgeber 1
75 | Neg. HW-Endsch.: Eingang deaktiviert von Drehgeber 2
76 | Neg. HW-Endsch.: falsche Betriebsart fuer EM-S110D
F15 | xx | Benutzerdefinierter Fehler in Fahrsatz xx (1 < xx < 32)
70 [ Keine Referenzfahrt
71 | Ref.-Fahrt: Keine DG-Erfassung mit Nullimpuls
72 | Beide Drehrichtungen gesperrt
73 | kein Touch Probe Signal
74 | M/S Postionskorrektur: Masterpositionsquelle nicht eingestellt
EtherCAT® | F27 | 01 | CRC-Error in communication EtherCAT module/inverter
02 | Timeout-Error in communication EtherCAT module/inverter
14 | Communication loss to PLC
Der aktuelle Fehler kann tber Parameter Aktueller Fehler 260 sowie Uber die
Emergency Message oder Objekt 0x1014 ausgelesen werden.
Parameter Aktueller Fehler 259 zeigt den aktuellen Fehler als Klartext im Bedienfeld
und der PC Bediensoftware VPlus.
Neben den genannten Fehlermeldungen gibt es weitere Fehlermeldungen, die in der
Betriebsanleitung aufgefiihrt sind. Die Fehler des Motion Control Interface (F14xx,
F15xx) sind in dem Anwendungshandbuch ,,Positionierung” detailliert beschrieben.
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16.5 Umrechnungen

Die Geschwindigkeiten/Frequenzen kdnnen in andere Geschwindigkeitsformate mit den Formeln aus
diesem Kapitel konvertiert werden:

Frequenz [Hz] in Geschwindigkeit [1/min] Siehe Kapitel 16.5.2
Geschwindigkeit in user units pro Siehe Kapitel 16.5.4
Sekunde [u/s]

Drehzahl [1/min] in Frequenz [Hz] Siehe Kapitel 16.5.1
Geschwindigkeit in user units pro Siehe Kapitel 16.5.6
Sekunde [u/s]

Geschwindigkeit in user units pro Geschwindigkeit [1/min] Siehe Kapitel 16.5.5

Sekunde [u/s] in
Frequenz [Hz] Siehe Kapitel 16.5.3

16.5.1 Drehzahl [1/min] in Frequenz [HZz]

n[min] X Polpaarzahl (P.373)
60

f [Hz] =

16.5.2 Frequenz [Hz] in Drehzahl [1/min]

B f [Hz] x 60
" Polpaarzahl (P.373)

n[min!]

16.5.3 Geschwindigkeit in user units pro Sekunde [u/s] in Frequenz [Hz]

Polpaarzahl(P.373) y Getriebe: Motorumdrehungen(P.1117)
Vorschubkonstante (P.1115)  Getriebe: Wellenumdrehungen (P.1116)

£ IHz] = v [ 5]

16.5.4 Frequenz [Hz] in Geschwindigkeit in user units pro Sekunde [u/s]

Vorschubkonstante (P.1115) y Getriebe: Wellenumdrehungen (P.1116)
Polpaarzahl (P.373) Getriebe: Motorumdrehungen(P.1117)

vzl = f [Hz]
16.5.5 Geschwindigkeit in user units pro Sekunde [u/s] in Drehzahl
[1/min]

[min] = u y 60 » Getriebe: Motorumdrehungen(P.1117)
nlmmel = v[s] Vorschubkonstante (P.1115) Getriebe: Wellenumdrehungen (P.1116)

16.5.6 Geschwindigkeit [1/min] in Geschwindigkeit in user units pro
Sekunde [u/s]

Vorschubkonstante (P.1115) y Getriebe: Wellenumdrehungen (P.1116)
60 Getriebe: Motorumdrehungen(P.1117)

v [g] =n [min!] x
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16.6 Objektunterstitzung in den Software-Versionen und XML-Dateien

Die Unterstiitzung von EtherCAT® wurde in verschiedenen Schritten in der Firmware erweitert. Die
folgende Tabelle listet auf, ab welchem Software-Stand die jeweiligen Objekte unterstitzt werden und
die Angabe der dazugehorigen XML-Datei. Objekte, die zugefuigt wurden oder bei denen Anderungen
durchgefuhrt wurden, sind hellblau markiert.

Lange Objektnamen sind in der Tabelle sinnvoll abgekiirzt, um die Ubersicht zu erhal-
ten.

0x1000 Device Type

0x1001 Error register

0x1008 Manuf. Device name

0x1009 Manuf. Hardw. Vers.

0x100A Manuf. Softw. Vers.

0x1010 Store parameters

0x1011 Restore parameters

0x1018 Identity object

0x1600 RxPDO1 map. param.

0x1601 RxPDO2 map. param.

0x1602 RxPDO3 map. param.

0x1A00 TxPDO1 map. param.

0x1A01 TxPDO2 map. param.

0x1A02 TxPDO3 map. param.

0x2nnn ACU parameter access

0x3001 Digital In actual values

0x3002 Digital Out act. values

0x3003 Digital Out set values

0x3004 Boolean Mux

0x3005 Boolean DeMux

0x3006 Percentage Set value

0x3007 Percentage Act. value 1

0x3008 Percentage Act. value 2

0x3011 Act. Value Word 1

0x3012 Act. Value Word 2

0x3021 Act. Value Long 1

0x3022 Act. Value Long 2

0x3111 Ref. Value Word 1

0x3112 Ref. Value Word 2

0x3121 Ref. Value Long 1

XX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX X [X

0x3122 Ref. Value Long 2

0x5F18 M/S Synchronization Offset

Ox5FF0 Active motion block

X

XX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XX XXX XXX [X XX

0x5FF1 Motion block to resume

X
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0x6007 Abort connect. option c.

0x603F Error code

0x6040 Controlword

0x6041 Statusword

0x6042 Target velocity

0x6043 Target velocity demand

0x6044 Control effort

0x6046 Velocity min max

0x6048 Velocity acceleration

0x6049 Velocity deceleration

0x604A Velocity quick stop

0x6060 Modes of Operation

0x6061 Modes of Op. display

0x6064 Position actual value

0x6065 Following error window

0x6066 Following error timeout

0x6067 Position Window

0x6068 Position Window time

0x606C Velocity act. value

0x606D Velocity window

0x606E Velocity window time

0x606F Velocity Threshold

0x6070 Velocity Threshold time

0x6071 Target Torgue

0x6077 Torque Actual value

0x6078 Current Actual value

0x6079 DC link circuit voltage

0x607A Target Position

0x607C Home Offset

0x6081 Profile Velocity

0x6083 Profile Acceleration

0x6084 Profile Deceleration

0x6085 Quick Stop deceleration

0x6086 Motion Profile type

0x6091 Gear ratio

0x6092 Feed constant

0x6098 Homing method

0x6099 Homing speeds

0x609A Homing acceleration

0x60C1 Interpol. Data record

0x60F4 Following err. Act. Val.

0x60F8 Max. Slippage

0x60FF Target Velocity

XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XX XXX XXX XXX XX XXX XXX XX
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