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1 Technische Kurzdaten
Diese Originalbetriebsanleitung enthélt die erforderlichen Angaben fir den bestimmungs-

gemalfen Gebrauch des beschriebenen Produktes.
Die Betriebsanleitung wendet sich an technisch qualifiziertes Personal, das speziell

ausgebildet ist, oder einschlagiges Wissen auf dem Gebiet der Mess-, Steuer- und

Regelungstechnik besitzt.

Warnung
Die Betriebsanleitung ist sorgféltig und vollstéandig durchzulesen, bevor
die Installation und Inbetriebnahme der Steuerung erfolgt!

Mai 2015
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1.1 Geratekonzeption

1.1.1 Geratekonzeption PA-CONTROL Single

Die PA-CONTROL Single ist eine 1-Achs-Schrittmotorsteuerung. In den 19/2"-Einschub
kénnen je nach Gerétevariante 2-, 3- oder 5-Phasenschrittmotorendstufen mit Motor-
spannungen von 35V, 60V, 90V oder 140V eingebaut werden.

Leistungsmerkmale:

S S

y

umfassender leistungsfahiger Befehlssatz

verbindet die Vorteile einer NC-Steuerung mit denen einer SPS
Bearbeitung der 10 wéhrend des Positioniervorgangs moglich
31 Parallelprogramme mit Unterprogrammtechnik

800kByte batteriegepufferter Programmspeicher

1 serielle Diagnoseschnittstelle RS232

1 serielle Schnittstelle RS232 (Option bis zu 4)

1 CAN-Bus-Schnittstelle

24VDC/2A flr externe Elemente, Bremse und Endschalter

je 16 Ein- und Ausgénge optoentkoppelt (erweiterbar; siehe Abschnitt Eingange und
Ausgéange der PA-CONTROL, Seite 25)

Ausgabefrequenz bis zu 50kHz
1 integrierte Schrittmotorendstufe wahlweise:

Y 2 Phasen max. 12 A Phasenstrom
Y 3 Phasen max. 5.5 A Phasenstrom
Y 5 Phasen max. 2.8 A Phasenstrom

vielféltige Optionen wie AS-i, Profibus usw.

Die Gerate kénnen wahlweise mit einer vollstandigen alphanumerischen Tastatur und
zweizeiligem beleuchtetem LC-Display (2*40 Zeichen) oder einer Blindplatte ausgestattet
werden.

Bei Geraten mit einer vollstandigen alphanumerischen Tastatur erméglicht ein Schlissel-
schalter die Verriegelung vor unbefugtem Zugriff.

Bei allen Geraten kann die Programmerstellung Uber das Programmpaket WINPAC auf einem

PC unter Windows95/98/NT/2000/XP erfolgen. Bei Geraten ohne Tastatur erfolgt die
Programmerstellung und die Inbetriebnahme immer mit dem Programmpaket WINPAC.

Das Programmpaket WINPAC erlaubt eine komfortable Offline-Programmentwicklung,

effektive Diagnose der laufenden Programme und die Méglichkeit der manuellen Verstellung

der Achsen.

Die Beschreibungen der einzelnen Mentiebenen, der Befehle und die verschiedenen
Systemmeldungen beziehen sich auf ein Gerét, das mit einer Frontplatte mit Tastatur und
LC-Display ausgestattet ist.

Mai 2015
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1.1.2 Geratekonzeption PA-CONTROL Compact

Die PA-CONTROL Compact ist eine 2-Achs-Schrittmotorsteuerung. In den 19"-Einschub
kdnnen je nach Gerétevariante 2-, 3- oder 5-Phasenschrittmotorendstufen mit Motor-
spannungen von 35V, 60V, 90V oder 140V eingebaut werden.

Leistungsmerkmale:

umfassender leistungsfahiger Befehlssatz

verbindet die Vorteile einer NC-Steuerung mit denen einer SPS
Bearbeitung der 10 wahrend des Positioniervorgangs maoglich
31 Parallelprogramme mit Unterprogrammtechnik

800kByte batteriegepufferter Programmspeicher

1 serielle Diagnoseschnittstelle RS232

1 serielle Schnittstelle RS232 (Option bis zu 4)

1 CAN-Bus-Schnittstelle

24VDC/4A fur externe Elemente, Bremse und Endschalter

je 16 Ein- und Ausgange optoentkoppelt (erweiterbar; siehe Abschnitt Eingdnge und
Ausgénge der PA-CONTROL, Seite 25)

Ausgabefrequenz bis zu 50 kHz
2 integrierte Schrittmotorendstufen wahlweise

SRS

Y 2 Phasen max. 12 A Phasenstrom
Y 3 Phasen max. 5.5 A Phasenstrom
Y 5 Phasen max. 2.8 A Phasenstrom

Y vielfaltige Optionen wie AS-i, Profibus usw.

Die Gerate kdnnen wahlweise mit einer vollstandigen alphanumerischen Tastatur und
zweizeiligem beleuchtetem LC-Display (2*40 Zeichen) oder einer Blindplatte ausgestattet
werden.

Bei Geraten mit einer vollstandigen alphanumerischen Tastatur ermdglicht ein Schliissel-
schalter die Verriegelung vor unbefugtem Zugriff.

Bei allen Geraten kann die Programmerstellung Uber das Programmpaket WINPAC auf einem
PC unter Windows 95/98/NT/2000/XP erfolgen. Bei Geraten ohne Tastatur erfolgt die
Programmerstellung und die Inbetriebnahme immer mit dem Programmpaket WINPAC.

Das Programmpaket WINPAC erlaubt eine komfortable Offline-Programmentwicklung,
effektive Diagnose der laufenden Programme und die Méglichkeit der manuellen Verstellung
der Achsen.

Die Beschreibungen der einzelnen Menuliebenen, der Befehle und die verschiedenen
Systemmeldungen beziehen sich auf ein Gerat, das mit einer Frontplatte mit Tastatur und
LC-Display ausgestattet ist.

Technische Kurzdaten PA-CONTROL Mai 2015
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1.1.3 Geratekonzeption PA-CONTROL Steuer

Die PA-CONTROL Steuer ist eine Positionier- und Ablaufsteuerung. Die Steuerung kann an
unterschiedliche Anforderungen bzgl. der Anzahl der zu verwaltenden Achsen, der Anzahl der
zu bearbeitenden Ein- und Ausgange und der Einbaugegebenheiten angepasst werden. Es
sind maximal 16 Achsen mdglich.

HINWEIS Mit der PA-CONTROL sind die unterschiedlichsten Achskonfigurationen
maoglich. Es sind Schrittmotor-, Servomotor- und gemischte Achskonfigura-
tionen realisierbar. Die Achse 1 kann dabei eine Schrittmotorachse aber auch
eine Servoachse sein. Da mit einer PLS7- oder PLS9-Karte immer 4 auf
einander folgende Achsen angesteuert werden kdnnen, liegen die Anfangs-
adressen immer fest (1, 5, 9 oder 13). Siehe dazu Abschnitt PLS7/9-Karte,
Seite 215.

Die Leistungsendstufen flr die Schrittmotoren sind in einem externen Gerat untergebracht.

Leistungsmerkmale:

umfassender leistungsfahiger Befehlssatz

verbindet die Vorteile einer NC-Steuerung mit denen einer SPS
Bearbeitung der 10 wéhrend des Positioniervorgangs maglich
31 Parallelprogramme mit Unterprogrammtechnik

800kByte batteriegepufferter Programmspeicher

1 serielle Diagnoseschnittstelle RS232

1 serielle Schnittstelle RS232 (Option bis zu 4)

1 CAN-Bus-Schnittstelle

je 16 Ein- und Ausgange optoentkoppelt (erweiterbar siehe Eingange und Ausgange der
PA-CONTROL, Seite 25)

Positioniermodul fur 4 Achsen zur Erzeugung der Steuersignale fur die externen
Schrittmotorendstufen (Puls und Richtung, Fmax=50 kHz, optoentkoppelt). Es kdnnen bis
zu 4 Positioniermodule, d.h. maximal 16 Achsen, eingesetzt werden.

vielfaltige Optionen wie AS-i, Profibus usw.

NSNS

<,

Bei dieser Bauweise sind die Geréte in 19" oder 19"/2 Breite lieferbar.

Die Gerate kénnen wahlweise mit einer vollstandigen alphanumerischen Tastatur und
zweizeiligem, beleuchtetem LC-Display (2*40 Zeichen) oder einer Blindplatte ausgestattet
werden. Bei Geraten mit einer vollsténdigen alphanumerischen Tastatur ermdglicht ein
Schlusselschalter die Verriegelung vor unbefugtem Zugriff.

Bei allen Geraten kann die Programmerstellung Uber das Programmpaket WINPAC auf einem
PC unter Windows 95/98/NT/2000/XP erfolgen. Bei Geraten ohne Tastatur erfolgt die
Programmerstellung und die Inbetriebnahme immer mit dem Programmpaket WINPAC.

Das Programmpaket WINPAC erlaubt eine komfortable Offline-Programmentwicklung,
effektive Diagnose der laufenden Programme und die Méglichkeit der manuellen Verstellung
der Achsen.

Die Beschreibungen der einzelnen Menuliebenen, der Befehle und die verschiedenen
Systemmeldungen beziehen sich auf ein Gerét, das mit einer Frontplatte mit Tastatur und
LC-Display ausgestattet ist.

Mai 2015 PA-CONTROL Technische Kurzdaten
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1.2 Konformitats-Erklarung

der

IEF-Werner GmbH
Wendelhofstral3e 6
D-78120 Furtwangen
Telefon: 07723-925-0
Telefax: 07723-925-100

Hiermit erklaren wir, dass nachfolgend bezeichnete Produkte:

Bezeichnung der Produkte Produktnummern
PA-CONTROL-Single 1000244
PA-CONTROL-Compact 1000245
PA-CONTROL-Steuergerat 1000243
PA-CONTROL-MP 1000759
PA-CONTROL-servoTEC 1000598

zum Einbau in eine Maschine bestimmt sind. Die Inbetriebnahme ist solange untersagt, bis
festgestellt wurde, dass die Maschine, in welche diese Produkte eingebaut werden sollen, den
Bestimmungen der aktuellen Maschinenrichtlinie entspricht.

Folgende Normen wurden angewandt:

89/336/EWG
EN 50081-1
EN 50082-2
pr EN 50082-1
pr EN 50082-2

Prifverfahren:

IEC 801-2 / Level 3
IEC 801-3/ Level 3
IEC 801-4 / Level 3
IEC 801-5/ Level 3
EN 55011 / Klasse B

Elektromagnetische Vertraglichkeit
Fachgrundnorm Stéraussendung

Fachgrundnorm Storfestigkeit

Storfestigkeit gegen Elektrostatische Entladung (ESD)
Storfestigkeit gegen Elektrostatische Felder

Storfestigkeit gegen schnelle transiente StorgréRen (Burst)
Storfestigkeit gegen Stof3spannungen (Surge)

Grenzwerte und Messverfahren fir Funkstérungen

Furtwangen, den 01.12.2002 (Manfred Bar, Geschéftsfuhrer)

Diese Erklarung beinhaltet keine Zusicherung von Eigenschaften. Die Sicherheits- und
Schutzhinweise der Bedienungsanleitung sind in jedem Fall einzuhalten.
Die Fa. IEF-Werner GmbH halt nachstehende Technische Dokumentation zur Einsicht bereit:

Anwender EU-Behérde
9 Originalbetriebsanleitung X X
1 Bediener-Software X X
9 Plane / Software-Quellcode X
1 Beschreibung der MaRnahmen zur Sicherstellung der Konformitét X
1 Prifprotokolle X
1 Sonstige Technische Dokumentation X

Technische Kurzdaten
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1.3 Sicherheitshinweise
Beachten Sie die in dieser Betriebsanleitung enthaltenen Hinweise und Warnungen, welche
wie folgt gekennzeichnet sind:
WARNUNG
Weist auf eine mégliche geféhrliche Situation hin. Das Nichtbeachten der
Sicherheitsbhestimmungen kann Tod oder schwere Verletzungen zur
Folge haben.
VORSICHT
Weist auf eine mdgliche gefahrliche Situation hin. Das Nichtbeachten der Si-
cherheitshestimmungen kann Sachschaden oder Verletzungen zur Folge ha-
ben.
HINWEIS Gibt zusétzliche Information.
1.3.1 Anschlusshinweise
WARNUNG
Entladezeit der Kondensatoren beachten.
Nach dem Freischalten der Steuerung sind die Kondensatoren noch kurzzeitig mit hoher
Spannung geladen. Deshalb ist das Hantieren am Gerat erst 5 Minuten nach dem Abschalten
zulassig.
Einbau und Inbetriebnahme darf nur durch ausgebildetes Personal erfolgen.
Allgemeine Installationsvorschriften fur das Errichten und Betreiben elektrischer Betriebs-
anlagen beachten (EN 60204).
SchutzmaRnahmen fir Mensch und Maschine sind entsprechend den 6rtlichen Gegebenheiten
und Vorschriften durchzufuhren.
Leistungs- und Steuerkabel nicht an- oder abklemmen, wéhrend die Steuerung an das Netz
angeschlossen ist.
Stecker dirfen nur im spannungsfreien Zustand gesteckt bzw. gezogen werden.
Steuer- und Leistungsleitungen getrennt verlegen (10cm Abstand).
Schutzart IP20.
WARNUNG
Bei allen Montage-, Demontage- oder Reparaturarbeiten, beim Austausch
einzelner Komponenten und beim Umschalten der Betriebsspannung ist
die Steuerung stromlos zu schalten.
Mai 2015 PA-CONTROL Technische Kurzdaten
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Umgebungsbedingungen

1.3.2
Die Grenzwerte fir die Umgebungstemperatur (min. 0°C bis max. 40°C) miissen eingehalten

werden.
Es darf kein Nebel oder Wasser in die Steuerung eindringen.

Das Eindringen von Staub in die Steuerung ist zu vermeiden.

Die Steuerung ist gegen aggressive Gase und Flissigkeiten zu schiitzen.
Es ist darauf zu achten, dass die Luftzirkulation ohne Probleme stattfinden kann (Lufteintritts-

und Luftaustritts6ffnung missen frei sein).

1.3.3 Betriebshinweise

VORSICHT
Eine Uberprifung der Parameterwerte entsprechend den aktuellen Gegeben-

heiten ist unbedingt erforderlich.

Bei der Nutzung der in der Betriebsanleitung aufgefiihrten Programmbeispiele ist unbedingt zu
prifen, ob das Programm an der vorliegenden Maschine ausfiihrbar ist.

Technische Kurzdaten PA-CONTROL Mai 2015
MAN_DE_1006924 PAC_CPU4 R5m.doc Single/Compact/Steuergeréat Seite 21 von 324




/=2

WERN

Seite 22 von 324

Single/Compact/Steuergerat

1.4 Technische Daten
1.4.1 Technische Daten PA-CONTROL Single
Umgebungstemperatur: (O bis 40)°C
Anschlussspannung: 230/115VAC; +/- 10%
50/60Hz
Leistungsaufnahme: maximal 500 VA
Gleichspannungsausgang: 24VDC/2,5A
fur externe Beschaltung, Bremse, Endschalter
14 Signaleingange: optoentkoppelt
(erweiterungsfahig auf 32, Uber AS-i auf 24VDC
maximal 140%) typ. Strom 5mA
worden bel der PA-CONTROL Singl fir i L0 Pegel 0-3) VDC
Endschalter der Schrittmotorachsen genutzt. High Pegel (12-30) VDC
512 Signaleingange Die Eigenschaften der Eingange richten sich
Uber CANopen-Bus nach dem verwendeten CANopen-1/0O-Modul
16 Signalausgange: optoentkoppelt
(erweiterungsfahig auf 32, Uber AS-i plusschaltend
maximal 1407) 24 VDC/0,5 A (chmsche Last)
pro Karte, also alle Ausgédnge max. 2A
512 Signalausgéange Die Eigenschaften der Ausgéange richten sich
Uber CANopen-Bus nach dem verwendeten CANopen-1/0O-Modul
Datensicherheit: Lithiumbatterie, Lebensdauer Minimum 5
Jahre
Schutzart: IP20
Gewicht: 1 9 /-@ehduse; 9 kg
* Die maximal mégliche Anzahl der Ein- und Ausgénge wird durch weitere Optionskarten der Steuerung evtl.
eingeschrankt.
Mai 2015 PA-CONTROL Technische Kurzdaten
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1.4.2

Technische Daten PA-CONTROL Compact

Umgebungstemperatur:

Anschlussspannung:

Leistungsaufnahme:

Gleichspannungsausgang:

16 Signaleingénge:

(Uber AS-i erweiterungsféahig auf
maximal 544%*)

512 Signaleingange
Uber CANopen-Bus

16 Sighalausgange:

(Uber AS-i erweiterungsfahig auf
maximal 544%)

512 Signalausgange
Uber CANopen-Bus

Datensicherheit:

Schutzart:

Gewicht:

(0 bis 40)°C
230/115VAC +/- 10%
50/60Hz

maximal 1000 VA
24VDC/4A

fur externe Beschaltung, Bremse, Endschalter
optoentkoppelt

24VDC

typ. Strom 5mA

Low Pegel (0-3) VDC
High Pegel (12-30) VDC

Die Eigenschaften der Eingange richten sich
nach dem verwendeten CANopen-1/O-Modul

optoentkoppelt

plusschaltend

24 VDC/0,5 A (ohmsche Last)

pro Karte, also alle Ausgange max. 2A

Die Eigenschaften der Ausgéange richten sich
nach dem verwendeten CANopen-1/O-Modul

Lithiumbatterie, Lebensdauer Minimum 5
Jahre

IP20
19 fGehause; 17 kg

* Zur Beachtung: Die maximal mogliche Anzahl der Ein- und Ausgéange wird durch weitere Optionskarten der Steuerung evtl.

eingeschrankt. Zuséatzlich uber CANopen-Bus angeschlossene Gerate erweitern die Moglichkeiten der Ausstattung mit Eingan-
gen und Ausgangen (siehe Abschnitt Eingange und Ausgange der PA-CONTROL, Seite 10).

Mai 2015
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1.4.3 Technische Daten PA-CONTROL Steuer

Umgebungstemperatur: (O bis 40)°C

Anschlussspannung: 24VDC +/-15%, Restwelligkeit < 10%
Leistungsaufnahme: maximal 2000 VA

16 Signaleingange: optoentkoppelt

(Uber AS-i erweiterungsfahig auf maximal 24 VDC

640%)

typ. Strom 5mA
Low Pegel (0-3) VDC
High Pegel (12-30) VDC

512 Signaleingange Die Eigenschaften der Eingange richten sich
Uber CANopen-Bus nach dem verwendeten CANopen-1/O-Modul
16 Signalausgange: optoentkoppelt

(Uber AS-i erweiterungsfahig auf maximal plusschaltend

640%)

24 VDC/0,5 A (ohmsche Last)

pro Karte, also alle Ausgédnge max. 2A

512 Signalausgéange Die Eigenschaften der Ausgange richten sich

Uber CANopen-Bus nach dem verwendeten CANopen-1/O-Modul

Schrittmotorsteuersignale: optoentkoppelt

(Puls, Richtung) RS422 Pegel

Bereitschaftseingang Leistungsteil: optoentkoppelt

(Summe von 4 Leistungsteilen) (muss mit potentialfreiem Kontakt
geschlossen werden)

Endschaltereingange: 2 pro Achse, Spezifikation siehe
Signaleingénge

Datensicherheit: Lithiumbatterie, Lebensdauer Minimum 5
Jahre

Schutzart: IP20

Gewicht: 1 9-@ehause: 4,8 kg

1 9 /-Gehdause: 3,4 kg

* Zur Beachtung: Die maximal mogliche Anzahl der Ein- und Ausgénge wird durch weitere Optionskarten der Steuerung evtl.
eingeschrankt. Zuséatzlich uber CANopen-Bus angeschlossene Gerate erweitern die Moglichkeiten der Ausstattung mit Eingan-
gen und Ausgangen (siehe Abschnitt Eingange und Ausgange der PA-CONTROL, Seite 10).

Mai 2015 PA-CONTROL Technische Kurzdaten
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1.4.4 Eingange und Ausgénge der PA-CONTROL
Die PA-CONTROL hat ab CPU4 die Méglichkeit, 2048 Ein- und Ausgénge zu adressieren.

Diese Ein- und Ausgénge sind auf unterschiedliche Weise nutzbar.
Fur die verschiedenen Ausfiihrungen der PA-CONTROL ergeben sich auf Grund der physi-
schen Bedingungen, vorhandene Steckplatze auf dem EURO-BUS und der Kombination mit
anderen Erweiterungskarten wie z.B. Profibus-DP, AD-Wandler oder COM-Schnittstelle,

maximale Grenzen fir freie Steckplatze und damit fur die Erweiterbarkeit.

Mai 2015
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1441 Tabelle der integrierten Eingédnge

17 16
17171 32
337 48
49764
651 80
8171 96
97171 112
1137 128
1297 132
13371 256
2571 260
26171 384
38571 388
38971 512
51371 516
51771 640
6411 656
65771 672
6731 688
68971 704
705 -720

E/A-Karte 1

E/A-Karte 2

E/A-Karte 3

E/A-Karte 4

E/A-Karte 5

E/A-Karte 6

E/A-Karte 7

E/A-Karte 8
AS-i-Master-Karte 1, Slave 0
AS-i-Master-Karte 1
AS-i-Master-Karte 2, Slave 0
AS-i-Master-Karte 2
AS-i-Master-Karte 3, Slave 0
AS-i-Master-Karte 3
AS-i-Master-Karte 4, Slave 0
AS-i-Master-Karte 4

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte flir die
Achsenl1i 4

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte fir die
Achsen5i 8

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte fiir die
Achsen 91 12

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte fir die
Achsen 1371 16

Nur bei PA-CONTROL Compact

PLS6-Karte

*1

Freie Eingange, Ausgange,
Bereitschaft,
Achs-Endschalter *2

Freie Eingange, Ausgange,
Bereitschaft,
Achs-Endschalter *2

Freie Eingange, Ausgange,
Bereitschaft,
Achs-Endschalter *2

Freie Eingadnge, Ausgange,
Bereitschaft,
Achs-Endschalter *2

Achs-Endschalter *3

*1 Die letzten zwei Eingange sind bei der PA-CONTROL Single fiir die beiden Endschalter der
angeschlossenen Achse vorgesehen.

*2 Die Belegung der Eingange auf den PLS7/ PLS9-Karten entnehmen Sie bitte dem Technischen Anhang,
siehe Abschnitt PLS7/9-Karte, Seite 215.

*3 Die Belegung der Eingange auf den PLS6-Karte entnehmen Sie bitte dem Technischen Anhang,
siehe Abschnitt PLS6-Karte, Seite 273.

Mai 2015
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1.4.4.2 Tabelle der integrierten Ausgénge

17 16
17171 32
337 48
49764
651 80
8171 96
97171 112
1137 128
129 7 132
133171 256
2571 260
2617 384
38571 388
38971 512
51371 516
51771 640
64171 642

6571 658

67371 674

6891 690

70571 720

E/A-Karte 1

E/A-Karte 2

E/A-Karte 3

E/A-Karte 4

E/A-Karte 5

E/A-Karte 6

E/A-Karte 7

E/A-Karte 8
AS-i-Master-Karte 1, Slave 0
AS-i-Master-Karte 1
AS-i-Master-Karte 2, Slave 0
AS-i-Master-Karte 2
AS-i-Master-Karte 3, Slave 0
AS-i-Master-Karte 3
AS-i-Master-Karte 4, Slave 0
AS-i-Master-Karte 3

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte fiir die
Achsenli 4

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte fiir die
Achsen51i 8

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte fiir die
Achsen 971 12

Nur bei PA-CONTROL Steuer
PLS7 / PLS9-Karte fiir die
Achsen 1371 16

Nicht implementiert

* Siehe Abschnitt PLS7/9-Karte, Seite 215.

Freigabe, RESET fir
Puls-Connect *

Freigabe, RESET fur
Puls-Connect *

Freigabe, RESET fir
Puls-Connect *

Freigabe, RESET fur
Puls-Connect *

Technische Kurzdaten
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1.44.3 Tabelle der Eingange tber den CAN-Bus

Uber eine PA-CONTROL Smart kdnnen maximal 16 Achsen iiber CANopen-Bus betrieben
werden.

Jede Uber CANopen-Bus angeschlossene Achse erweitert die Menge der vorhandenen
Eingénge entsprechend der folgenden Tabelle. Es existieren nur die Eingénge vorhandener
Achsen. Die Nummerierung beginnt mit der nachsten verfiigbaren Achse.

72171 736 Achse 1 siehe I/O-Tabelle der Achstype
7371 752 Achse 2 siehe I/O-Tabelle der Achstype
7531 768 Achse 3 siehe I/O-Tabelle der Achstype
7691 784 Achse 4 siehe I/O-Tabelle der Achstype
78571 800 Achse 5 siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
80171 816 Achse 6 siehe I/O-Tabelle der Achstype
81771 832 Achse 7 siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
8331 848 Achse 8 siehe I/O-Tabelle der Achstype
849171 864 Achse 9 siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
8651 880 Achse 10 siehe I/O-Tabelle der Achstype
88171 896 Achse 11 siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
8971 912 Achse 12 siehe I/O-Tabelle der Achstype
91317 928 Achse 13 siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
929171 944 Achse 14 siehe I/O-Tabelle der Achstype
9457 960 Achse 15 siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
96171 976 Achse 16 siehe I/O-Tabelle der Achstype
97771 992 Zur Zeit noch nicht
genutzt
9937 1008 Zur Zeit noch nicht
genutzt
1009171 1024 Zur Zeit noch nicht
genutzt
102571 1729 Eingénge Uber
CANopen-I/O-Module
173071 2048 Zur Zeit noch nicht
genutzt
Mai 2015 PA-CONTROL Technische Kurzdaten
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1.4.4.4 Tabelle der Ausgénge iUber den CAN-Bus

7217 736
7371 752
75371 768
7691 784
78571 800
80171 816
8171 832
8331 848
8491 864
8651 880
8811 896
8971 912
91317 928
929171 944
9457 960
9611 976
9771 992

99371 1008

1009171 1024

10257 1729

CANopen-I/O-Module

17301 2048

Achse 1
Achse 2
Achse 3
Achse 4
Achse 5
Achse 6
Achse 7
Achse 8
Achse 9
Achse 10
Achse 11
Achse 12
Achse 13
Achse 14
Achse 15
Achse 16

Zur Zeit noch nicht
genutzt

Zur Zeit noch nicht
genutzt

Zur Zeit noch nicht
genutzt

Eingénge uber

Zur Zeit noch nicht
genutzt

siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
siehe I/O-Tabelle der Achstype
siehe 1/0O-Tabelle der Achstype
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1445 Ein-/Ausgéange der Achstype PAC-MP (CANopen Slave)

Uber eine PA-CONTROL kénnen maximal 16 Achsen tiber CANopen-Bus betrieben werden.

Jede Uber CANopen-Bus angeschlossene PA-CONTROL MP, PA-CONTROL Smart und jeder
LV-servoTEC erweitern die Menge der vorhandenen Ausgange entsprechend der folgenden
Tabelle. Es existieren nur die Eingénge vorhandener Achsen. Die Nummerierung beginnt mit
der nachsten verfiigbaren Achse.

I/O 721 | 1/0737 | /0753 | 1/0 769
/10722 | 1/O738 | I/O754 | 1/O770 S.0. 12 02
/10723 | /10739 | /0755 | /0771 S.0. 13 03
/10724 | 1/O740 | 1/O 756 | /0772 S.0. 14 04
/0725 | 1/O741 | I/O757 | /0773 S.0. 15 05
/10726 | /O 742 | 1/O 758 | /0774 S.0. 16 06
/10727 | /0743 | 1/O759 | /O 775 S.0. 17 o7
/10728 | /0744 | 1/0O760 | /O 776 s.0. 18 08
/10729 | /O 745 | I/O761 | I/O777 S.0. 19 -
I/O730 | 1/O746 @ 1/O762 | I/O778 s.0. 110 -
/0731 | 1/0747 | /0763 | 1/0779 S.0. 111, negativer -
Endschalter
/10732 | 1/0748 | 1/0O764 | 1/0 780 S.0. 112, positiver -
Endschalter
/0733 | /0749 | I/O765 | /O 781 S.0. - -
/0734 | 1/O750 @ /O 766 | I/O 782 s.0. - -
/0735 | I/O751 | I/O767 | I/O783 S.0. - -
/0736 | /0752 | 1/O768 | I/O 784 s.0. - -

1.4.4.6 Ein-/Ausgange der Achstvpe LV-servoTEC

I/1O721 | 1/O737 | 1/O753 | 1/O 769 Digital IN 1
/10722 | 1/0738 | I/O754 | 1/O770 S.0. Digital IN 2, -
(Referenzschalter)
/0723 | 1/O739 | 1/O755 | /0771 s.0. Digital IN 3, PSTOP -
/0724 | 1/O740  1/O756 | /0772 s.0. Digital IN 4, NSTOP -
I/O725 | I/O741 | 1/O757 | /O 773 s.0. ENABLE -
/0726 | /0742 | 1/O758 | /0774 s.0. - -
/10727 | /0743 | 1/0759 | /O 775 s.0. - -
/10728 | /0744 | 1/O760 | /O 776 s.0. - -
I/1O729 | I/O745 | 1/O761 | /O 777 s.0. - -
/0730 | /O746 | 1/0762 | /0778 s.0. - -
I/O731 | I/O747 | 1/O763 | /0779 s.0. - -
/0732 | /0748 | 1/0764 | 1/0 780 s.0. - -
I/O733 | /0749 | 1/O765 | 1/0 781 s.0. - -
/0734 | 1/O750 @ 1/O766 | 1/O 782 s.0. - -
I/1O735 | I/O751 | 1/O767 | 1/O 783 s.0. - -
/0736 | I/O752 | 1/0768 | 1/O 784 s.0. - -
Mai 2015 PA-CONTROL Technische Kurzdaten

Seite 30 von 324 Single/Compact/Steuergerat MAN_DE_1006924 PAC_CPU4_R5m.doc



1¥F=

WIE: R-N"E"R

1.4.4.7 Ein-/Ausgéange der Achstype InteliMOT

/0721 | /O 737 | /0753 | 1/0O 769

/0722 | /0738 | /0754 | 1/0770 S.0. - -
/0723 | 1/O739 | /O 755 | /0771 s.0. - -
/0724 | 1/O740 | 1/O756 | I/0772 s.0. - -
/0725 | /0741 | /O 757 | 1/0773 s.0. - -
/0726 | /0742 | /0758 | 1/O 774 S.0. - -
/0727 | /0743 | /0759 | I/0 775 s.0. - -
/0728 | 110744 | 110760 | I/O776 S.0. - -
/0729 | /O 745 | /O 761 | /0777 s.0. - -
/0730 | 1/O746 | 1/0O762 | I/O778 s.0. - -
/0731 | /O 747 | /0763 | 1/0779 s.0. - -
/0732 | /0748 | 1/0 764 | 1/0 780 s.0. - -
/0733 | /0749 | /0765 | 1/0781 s.0. - -
/0734 | 110750 | /0766 | I/O 782 s.0. - -
/0735 | 1/O751 | /0767 | /0783 s.0. - -
/0736 | /0752 | 110768 | 1/O 784 s.0. - -

1.4.4.8 Ein-/Ausqanqe der Achstype DunMOT

I/O 721 | /0737 I/O 753 | 1/0 769 IN 0

/10722 | /0738 | /0754 | 1/O770 S.0. IN 1 -
/10723 | 110739 | 1/O755 | /0771 S.0. IN 2 -
/10724 | /0740 | 1/O756 | /0772 S.0. IN 3 -
/10725 | 110741 | 11O 757 | /0773 S.0. IN 4 -
/10726 | /0742 | I/O758 | I/O774 S.0. - -
/10727 | 110743 | 110759 | /O 775 S.0. - -
/10728 | /0744 | 1/0760 | I/O776 S.0. - -
/10729 | /0745 | 110761 | /O 777 S.0. - -
/0730 | I/O746 | 1/0O762 | /0778 S.0. - -
/10731 | /10747 | 110763 | /0779 S.0. - -
/10732 | /0748 | 1/O 764 | 1/O 780 S.0. - -
/0733 | /0749 | 110765 | 1/0 781 S.0. - -
/10734 | /0750 | /10766 | 1/O 782 S.0. - -
/10735 | I/O751 | I/O767 | /O 783 S.0. - -
/10736 | /10752 | /10768 | /0784 S.0. - -
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1.4.4.9 Ein-/Ausgéange der Achstype flexmoTEC

/1O 721 | /0737 | 1/O753 | 1/O 769 X4.3

/10722 | 1/O738 | I/O754 | 1/O770 S.0. X4.4 -

I/1O723 | /0739 | 1/O755 | /0771 S.0. X4.5 -

/10724 | /0740 | 1/O 756 | I/O772 S.0. X4.6 -

I/O725 | /0741 | 1/O757 | /O 773 S.0. X4.7, -
(Referenzschalter)

I/O726 | /0742 | 1/0758 | /0774 S.0. X4.8, -
(Endschalter -/out)

/0727 | 110743 | 1/O759 | /O 775 S.0. X4.9, -
(Endschalter +/in)

/10728 | /0744 | 1/O760 | /O 776 S.0. X4.10 -

/10729 | /O 745 | I/O761 | I/O777 S.0. - -

/0730 | I/O746 | 1/0762 | /0778 S.0. - -

/10731 | /O 747 | 1/O763 | /0779 S.0. - -

/0732 | /0748 | 1/0764 | 1/0 780 S.0. - -

I/1O733 | I/O749 | 1/O765 | 1/0 781 S.0. - -

/0734 | 1/O750 @ /0766 | 1/O 782 S.0. - -

I/1O735 | I/O751 | 1/O767 | 1/O 783 S.0. - -

/0736 | I/O752 | 1/0768 | 1/0 784 S.0. - -
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1.4.4.10 Ein-/Ausgéange der Achstype servoTEC S2

/0721 /0737 1/O753 1/O 769 DIN 0 [X1:19] OUT 0 [X1:24]
/0722 1/0738 1/0754 /0770 s.0. DIN 1 [X1:7] OUT 1 [X1:12]
/0723 1/0739 1/O755 /0771 s.0. DIN 2 [X1:20] OUT 2 [X1:25]
/0724 1/0740 1/O756 /0772 s.0. DIN 3 [X1:8] OUT 3 [X1:13]
/0725 1/0741 10757 1O 773 s.0. DIN 8 [X1:23] -
/0726 1/0742 1/0758 1/O774 s.0. DIN 9 [X1:11] -
/0727 /0743 1/O759 /0775 s.0. - -
/0728 1/0744 1/O760 1/O 776 s.0. - -
/0729 1/0745 1/O761 1/O777 s.0. DIN 6 [X1:22], -

Endschalter negativ,
0 = nicht betétigt,
1 = betatigt

/O730 /0746 1/0762 1/0778 S.0. DIN 7 [X1:10], -
Endschalter positiv
0 = nicht betétigt,

1 = betatigt
/10731 /0747 1/0763 @ 1/0779 S.0. - -
/10732 1/0748 1/O764 @ 1/0O 780 S.0. Interlock, -

Reglerfreigabe
(DIN 5) oder
Endstufenfreigabe

(DIN 4) fehlt
/10733 1/0749 1/0765 1/0781 S.0. - -
/10734 1/0750 /0766 @ 1/O 782 S.0. - -
/0735 1/0751 1/O767 1/0783 S.0. - -
/10736 /0752 1/0768 @ 1/O 784 S.0. - -

Technische Kurzdaten PA-CONTROL Mai 2015

MAN_DE_1006924 PAC_CPU4 R5m.doc Single/Compact/Steuergeréat Seite 33 von 324



E

WERN

1.45 AuRenmale PA-CONTROL Single
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Bild210A
Abbildung 1: PA-CONTROL Single, Auflenmal3e

Das Gerat kann bei Bedarf in ein Tischgehéuse eingebaut werden.
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1.4.6 Aulenmale PA-CONTROL Compact
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Abbildung 2: PA-CONTROL Compact, AuRenmale

Das Gerat kann bei Bedarf in ein Tischgehéuse eingebaut werden.
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1.47 AuBenmalle PA-CONTROL Steuer 194/ 2
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Bild212A
Abbildung 3: PA-CONTROL Steuer, Auf3enmalie

Das Gerat kann bei Bedarf in ein Tischgeh&use eingebaut werden.
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1.4.8 AuRRenmaBe PA-CONTROL Steuer 19
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Abbildung 4: PA-CONTROL Steuer 19 fiAulzenmalle

Das Gerat kann bei Bedarf in ein Tischgehéuse eingebaut werden.
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Einbau in ein Systemrack

15
Einbau PA-CONTROL Single

Einbaurack
Luftaustritt

151

Lufter

Lufteintritt

Luftaustritt

Auflageschiene

BILD002D
Abbildung 5: PA-CONTROL Single, Lufteintritt/Luftaustritt

/\ VORSICHT
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Es muss auf ungehinderten Lufteintritt und Luftaustritt geachtet werden.

PA-CONTROL
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1.5.2 Einbau PA-CONTROL Compact
o Einbaurack

Filtermatte

Lufteinlassprofil
\ iLufter

Auflageschiene

BILD0O66D

Abbildung 6: PA-CONTROL Compact, Lufteintritt/Luftaustritt
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Es muss auf ungehinderten Lufteintritt und Luftaustritt geachtet werden.
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1.5.3 Einbau PA-CONTROL Steuer

Luftaustritt

sy

Frontplatte Anschlussebene

aiiy

Lufteintritt

Einbaurack

BILD064D

Abbildung 7: PA-CONTROL Steuer, Lufteintritt/Luftaustritt

VORSICHT

Memed  Es muss auf ungehinderten Lufteintritt und Luftaustritt geachtet werden.

Mai 2015 PA-CONTROL Technische Kurzdaten
Seite 40 von 324 Single/Compact/Steuergerat MAN_DE_1006924 PAC_CPU4_R5m.doc



19" Einbaurack

I C IO I

[o}
@i
O

z
[g]

000000000000 @
000000000000
000000000000

000000000000

230V/T6,3A 0] PLse
X1.1

Haltewinkel

JTOTT
LIl

BILD203D

Abbildung 8:  IBinfbaurack (Rickansicht)
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Abbildung 9:  IHnibaurack (Seitenansicht)
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Diese Seite wurde bewusst leer gelassen!
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2 Bedienoberflache

2.1 Die Tastatur

HINWEIS

ausgestattet sein.
Wahrend fiur die PA-CONTROL Single, Compact und Steuer die Ausstattung

ab Werk meist mit auf der Frontseite integrierten Tastatur erfolgt, besteht bei
den Ausfiihrungen als PA-CONTROL servoTEC oder PA-CONTROL MP diese
Mdglichkeit nicht.
Durch Anschluss der optional anschlieBbaren IEF-Bedienkonsole kdnnen auch
diese Steuerungen mit diesem guinstigen Anzeige- bzw. Ein- Ausgabewerk-
zeug ausgestattet sein. Mehr hierzu siehe Abschnitt IEF-Werner-

Bedienkonsole, Seite 216.

Jede Variante der PA-CONTROL kann grundsétzlich mit oder ohne Tastatur

Alternativ zum Anschluss der IEF-Bedienkonsole besteht die Méglichkeit, eine
Bedienkonsole Uber CANopen-Bus anzuschliel3en. Mit dieser Konsole kann
die Frontplatte der PA-CONTROL simuliert werden.

— - 14

PA-CONTROL

WERNER

1

2

3

W

| B Schlissel-
' schalter

Diagnose-
schnittstelle

Abbildung 10: Tastatur PA-CONTROL

Der Schlussel des Schliisselschalters ist abgezogen, dies ist nur in vertikaler Stellung méglich.

Somit befindet sich die PA-CONT ROL

in der Betriebsart AAutomat.i

sind nur mit gestecktem Schlissel (dann in horizontaler Stellung) zugénglich. Unten links

befindet sich die Diagnoseschnittstelle.

Bedienoberflache
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Die PA-CONTROL besitzt eine vollstéandige alphanumerische Tastatur (0-9, A-Z). Zusatzlich
sind noch einige Sondertasten vorhanden, deren Funktionen nachstehend beschrieben sind:

Funktion
Untermeni verlassen, Abbruch Eingabefeld

Sondertaste Name
ESC ESC-Taste
ALT ALT-Taste noch keine Funktion zugeordnet
CTRL CTRL-Taste noch keine Funktion zugeordnet
SHIFT SHIFT-Taste Doppelbelegung von Tasten,
Zusatztaste fur Cursortasten
® Pfeil ab Taste Blattern im Menu auf nachste Zeile (mit Autorepeat)
- Pfeil auf Taste Blattern im Menu auf vorherige Zeile (mit Autorepeat)
Cursor ein Zeichen nach rechts im Eingabefeld
(mit Autorepeat)

Pfeil rechts Taste

Cursor ein Zeichen nach links (mit Autorepeat)

« Pfeil links Taste
Leertaste fugt Leerzeichen im Editor ein
ENTER ENTER-Taste Eingabe beenden, im Editor Zeile beenden,
neue Zeile einfiigen
INS INS-Taste noch keine Funktion zugeordnet
DEL DEL-Taste |6scht das Zeichen auf dem der Cursor steht
START Start-Taste startet den Automatikbetrieb
STOP Stop-Taste stoppt den Automatikbetrieb
TILIETIS Schlitsselschalter Zugriffsverriegelung fur Frontplatte (in der gezeichneten
N Stellung ist der Schlussel abziehbar, dann ist nur
Pro "Automatik" maglich)
gramm
Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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Allgemeine Bedienung

2.2
In Abhé&ngigkeit von der Ausstattung der Steuerung oder der Gerétevariante

HINWEIS
ergeben sich Unterschiede im Menlaufbau.

Einschalten der PA-CONTROL
Nach dem Einschalten der PA-CONTROL uberprift die PA-CONTROL im ersten Schritt die

221
Hardwarekonfiguration. Der Umfang dieser Uberpriifung, damit auch die Ausgabe méglicher
Meldungen, héangt natirlich von der Konfiguration der PA-CONTROL ab. Wird eine Verande-

rung festgestellt, kommt es zur folgenden Ausgabe:

E127: Ac hse 1: neue Achse erkannt
Fehler Reset? 1l=ja

Mit Eingabe der 1, also Fehler Reset, gibt die PA-CONTROL das folgende Men( aus:

Systemfehler T Neuinitialisieren
1 = Systemfehler reset

2 = Fehlerliste anzeigen
3 = Hardwarekonfiguration anze igen

4 = Kommunikation tiber Modem
l

HINWEIS ' ber die Tastenkombination ASHI FTH
der SteIIung AP ROGKANIROL irk Bedanfsfail voe dieBeA
Stell e aus Aneuinitialisiertfi werder

lisieren

PA- CONTROL wirklich neuinitia

l=ja [/ Taste =nein

alle PROGRAMM und Parameter I6schen?
Nein =ESC / ja=<ENTER>

Bei fehlerfreier Hardwarekonfiguration werden im nachsten Schritt die Teilnehmer am
CANopen-Bus uberprift. Ein Merkmal dafir ist die Ausgabe von:

Warte bis alle Achsen initialisiert sind

Mai 2015
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Kommt es bei der Initialisierung zu einem Fehler, z.B. CAN-Achsen nicht eingeschaltet oder
ein Kabelfehler, dann wird nach ca. 10s die folgende Meldung ausgegeben:

A 1: Time - Out bei warten auf Achse
1 = wiederholen

2 = abbrechen, weiter ohne diese Achse
3 = abbrechen alle, weiter ohne Achsen

Nach erfolgreicher Initialisierung erfolgt bei allen Achsen an einem LV-servoTEC eine
Uberprifung der Parameter. Weist diese Uberpriifung Unterschiede aus, so erscheint auf dem
Display die nachstehende Fehlermeldung und gleichzeitig am LV-servoTEC uber die blinkende

7-Segment-Anzeige eine Fehlerinformation.

Al : Parameter unterschiedlich
1 = an alle Achsen senden

2 = bei allen Achsen ignorieren

3 =von allen Achsen tUbernehmen

4 = ignorieren bei dieser Achse

5 = lbernehme Parameter von Achse

Im Regelfall erscheint am Ende des Einschaltvorgangs auf dem Display das Grundmen:

PA- CONTROL 5.xx
1 = Automatik

Die Bedienoberflache der PA-CONTROL ist durch eine Menustruktur gegliedert. Das
Hauptmeni und die verschiedenen Untermenis sind nach dem gleichen Prinzip aufgebaut und

bedienbar.

Bedienoberflache

PA-CONTROL
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2.2.2 Das Menuprinzip

Uberschrift des Meniis
1 = erster Untermenipunkt

2 =zweiter Untermenipunkt
3 =dritter Untermenipunkt

9 = neunter Untermenlpunkt

Die Anzahl der Menuunterpunkte in den einzelnen Menus wurde den jeweiligen Erfordernissen
angepasst und entsprechend begrenzt. Erscheint in der zweiten Zeile ganz rechts ein Pfeil, ist
in diesem Menu noch ein nachfolgender Mentpunkt verfiigbar.

Da auf dem Display nur zwei Zeilen zur Verfugung stehen, wird von dem aktuellen Ment
immer nur die Uberschrift und einer der Menlunterpunkte angezeigt.

Bewegen durch die Menuoberflache:

Pfeil ab/Pfeil rechts nachster Menlunterpunkt wird angezeigt
Pfeil auf vorheriger Menuunterpunkt wird angezeigt
SHIFT + Pfeil auf erster Mendunterpunkt wird angezeigt

SHIFT + Pfeil ab letzter MenlUunterpunkt wird angezeigt
ENTER Der angezeigte Menuunterpunkt wird aktiviert

Untermeni wird verlassen und zum vorherigen Meniu gewechselt

ESC
(beim Hauptmeni wird die erste Meniizeile angezeigt)

Die Eingabe der Zahl, die dem MenUpunkt vorangestellt ist, stellt eine weitere Méglichkeit
einen MenUpunkt zu aktivieren dar.

PA-CONTROL Mai 2015
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2.2.3 Das Eingabefeld

Wird der Bediener aufgefordert, einen Zahlenwert (Parameterwert, Registerwert 0.4.)
einzugeben, so erscheint auf dem Display ein Eingabefeld.

Das Eingabefeld wird durch zwei eckige Klammern [ _......] begrenzt. Zwischen diesen beiden
Klammern steht der aktuelle Wert und Cursor (blinkendes Feld in der Anzeige).

Der Bediener kann durch Driicken der entsprechenden Tasten die Eingabe aktualisieren.

Belegung der Tasten im Eingabefeld:

Reaktion/Wirkung:

Pfeil links Cursor ein Zeichen nach links

Pfeil rechts Cursor ein Zeichen nach rechts

SHIFT + DEL I6scht Zeichen links von dem Cursor

DEL |6scht Zeichen auf dem der Cursor steht

ENTER Abschluss einer Eingabe; der eingegebene Wert wird tberpriift und,

falls er sich innerhalb der erlaubten Grenzen befindet, ibernommen. Bei
unter- oder Uberschreiten der Grenzwerte erfolgt eine Fehlermeldung
und es wird eine erneute Eingabe erwartet.

ESC Abbruch der Eingabe, der alte Wert bleibt erhalten

Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.2.4

Eingabe Programmname

Erwartet die Steuerung die Eingabe eines Programmnamens, so erscheint im Display
folgendes Bild:

bitte neuen Programmnamen eingeben!

[_ ]

Der Cursor (blinkendes Feld in der Anzeige) steht an der ersten Stelle des Eingabefeldes. Der
Bediener gibt nun die Buchstaben oder Ziffern des gewiinschten Programmnamens ein. Nach
Eingabe aller Buchstaben des Programmnamens wird die Eingabe durch die Taste "ENTER"
abgeschlossen.

Der eingegebene Programmname muss bestimmten Bedingungen (s.u.) entsprechen und wird
daraufhin untersucht. Bei Nichteinhaltung wird folgende Meldung ausgegeben:

FEHLER : Programmname nicht gueltig!
Programm : START

Durch Betéatigen einer Taste wird die Fehlermeldung quittiert und der Bediener kann im
Eingabefeld den Fehler beheben.

Der Programmname muss folgenden Bedingungen entsprechen:
ein Zeichen kann eine Ziffer oder ein Buchstabe sein
Leerzeichen sind innerhalb des Namens nicht erlaubt

die Lange ist auf 20 Zeichen begrenzt

als Sonderzeichen sind nur "_" und "-" sinnvoll
GroRRbuchstaben

<SS S

Bewegen des Cursors im Eingabefeld:

Pfeil links Cursor ein Zeichen nach links

Pfeil rechts Cursor ein Zeichen nach rechts

SHIFT + DEL I8scht Zeichen links von dem Cursor
DEL I6scht Zeichen auf dem der Cursor steht

ENTER Abschluss einer Eingabe

Bedienoberflache PA-CONTROL Mai 2015
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Auswahl eines Namens aus der Programmliste
Mochte der Bediener auf ein bereits vorhandenes Programm zugreifen (z.B. Anderung des
Programms, Auswahl zur Definition als Startprogramm 0.4.), wird dem Bediener eine
alphabetisch sortierte Liste der vorhandenen Programme, unter Beriicksichtigung der
moglichen Programmtypen, angeboten.

Bitte waehlen ! [ ]

Programm: 1 A BEISPIEL.PNC

Dem Bediener bieten sich zwei Méglichkeiten zur Auswabhl:

1. Der Bediener kann mit den Tasten "Pfeil auf' und "Pfeil ab" in der Liste blattern, bis das
gewinschte Programm angezeigt wird. Durch Betétigen der "ENTER-Taste" wird dann die
Auswahl abgeschlossen und das Programm fir die Aktion ibernommen.

2. Am Ende der ersten Displayzeile ist ein leeres Eingabefeld dargestellt ( [ 1). In
diesem Eingabefeld kann der Bediener Uber die Tastatur den Namen des gewilinschten
Programms eingeben. Dabei werden die Zeichen von der Tastatur nur ibernommen,
wenn ein Programmname mit der gleichen Zeichenfolge vorhanden ist. Nach jedem

eingegebenen Zeichen wird die Anzeige (zweite Displayzeile) entsprechend dem
Eingabefeld korrigiert.
Bitte waehlen ! [E ]
Programm : 54 EINRICHTBETRIEB.PNC
Durch Betatigen der "ENTER-Taste" wird die Auswahl abgeschlossen und das angezeigte
Programm aus der zweiten Displayzeile fir die Aktion ibernommen.
Durch Betatigen der Tasten "Pfeil-ab" oder "Pfeil-auf* wird der Inhalt des Eingabefeldes
geldscht.
Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.3

Melden von Systemfehlern in der Grundstellung

Befindet sich die PA-CONTROL in der Grundstellung (im Hauptmen) und es tritt z.B. bei der
Kommunikation mit den CANopen-Teilnehmern ein Fehler (Exxx) auf, so wird dieser als

Systemfehler gemeldet.

E305: CAN SYNC - TimeOut mit ID/A 1
Fehler Reset? 1=ja

| ©schen

. A den

Hier kann man tiber den Meniipunkt A 1 =

Mit Eingabe der 1, kann man die Meldung quittieren und gelangt in das folgende Mend.
Systemfehler

Systemfehler T Neuinitialisieren
1 = Systemfehler reset

2 = Fehlerliste anzeigen
anzeigen

3 = Hardwarekonfiguration
4 = Kommunikation Uber Modem

ASHI FTh
d i ensumitialisiettie | | e

und A9fA sowi e
aus

cber die Tastenkombinati on
APROGRAMMifA k aGONTROL ien B&darfsf al |  von
werden.
PA- CONTROL wirklich neuinitialisieren
l=ja [ Taste = nein
All e Programme und Parameter l6schen ?
nein =ESC / ja=<ENTER>
PA-CONTROL Mai 2015
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2.4 Menustruktur der PA-CONTROL

Die Menlpunkte ab 2 sind nur bei der horizontaler Schliisselschalterstellung erreichbar.

1 = Automatik - Start
- Stop
2 = Manuel 1 = Referenzfahrten

2 = Achsen manuell iber Frontplatte verfahren

3 = Programmerstellung 1 = Programmverzeichnis anzeigen
2 = neues Programm erstellen
3 = bestehendes Programm aendern
4 = Programm kopieren
5 = Programm umbenennen
6 = Programm loeschen
7 = Programmspeicherbelegung anzeigen

4 = Diagnose 1 = Endschalter / Bereitschaft
2 = Eingaenge (I)
3 = Ausgaenge (O)
4 = Merker (M)
5 = Realzahlregister (R)
6 = Ganzzahlregister (N)
7 = CANopen Diagnose / manuell
8 = DA-Wandler (CANopen)

5 = Ablaufdefinitionen - Startprogramm
- Programm bei STOP
- Programm START nach STOP
- Programm bei STOERUNG
- Ueberschrift
- Programm in Grundstellung

6 = Parameter 1 = Systemparameter bearbeiten
2 = Achsparameter bearbeiten
3 = AS-i-BUS bearbeiten @
4 = servoTEC-Parameter bearbeiten

7 = Grundeinstellungen 1 = Systemparameter urladen
2 = Achsparameter urladen
3 = Programmspeicher ldschen
4 = PA-CONTROL neuinitialisieren
5 = CAN-Baudrate einstellen

8 = Systemdiagnose 1 = Hardwarekonfiguration anzeigen
2 = Uhr
3 = Tastaturtest
4 = Stoptastetest
5 = Starttastetest
6 = Schlusselschaltertest
7 = Test COM-Schnittstellen
8 = Fehlerliste anzeigen

9 = Kommunikation tber Modem 1 = Verbindung aktivieren
2 = Verbindung Status anzeigen
3 = Verbindung beenden
4 = Modemeinstellungen editieren
5 = Modemtyp auswahlen

& nur bei vorhandenem AS-i-BUS

Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.5 Automatik

Im Automatik-Mode wird das als Startprogramm definierte Programm ausgefiihrt. Weitere
Programme kénnen als Unterprogramme oder parallel abzuarbeitende Programme aufgerufen
werden. Ein laufendes Programm kann durch "STOP" unterbrochen werden. Mit "START"
erfolgt der Programmstart bzw. wird ein unterbrochenes Programm fortgesetzt. Fir die
Funktionen Extern START und Extern STOP erfolgt Uber die Parameterebene die Zuordnung

des notwendigen Einganges (siehe Abschnitt Parameter, Seite 121).

2.6 Manuell

Ubersicht Meni Manuell
Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener folgende Auswahl angeboten:

Manuell
1 = Referenzfahrten

2 = Achsen manuell ueber Frontplatte

2.6.1 Referenzfahrten
Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird der Bediener informiert:

si ert (ESC=Abbru

t
START=wei t e

r e bis initiald@i
hse

3 ¢

Wa
Ac

Kommt es bei der Initialisierung der Achse zu einem Fehler, erfolgt Gber das Display die
Ausgabe:

E900: A1l Parameter AVBUSBAILA ungl eich
Fehler, weiter mit <Taste>

Im fehlerfreien Fall wird das Auswahlmenu fir die Achsen ausgegeben:

Referenzfahrt
1 = Achsel
2 = Achse 2
H = Achse n

Mai 2015
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Die Anzahl der zur Auswahl stehenden Achsen ist von der Ausstattung der PA-CONTROL
abhéangig (1, 2, 4, 8, 12, 16). Nach Auswahl der Achse erscheint folgende Anzeige:
Referenzfahrt Achse : 1
Starten = <START>, Abbruch = <Taste>
Der Bediener kann nun durch Betatigen der "Starttaste" die Referenzfahrt starten oder mit
einer beliebigen Taste zum Manuell-Menl zuriickkehren. Wahrend die Referenzfahrt lauft,
erscheint folgende Anzeige:
Referenzfahrt Achse : 1
Laeuft, Abbruch mit <STOP>
Die Referenzfahrt kann zu jeder Zeit mit der "Stoptaste" abgebrochen werden.
Im Storungsfall kann folgende Meldung erscheinen:
Referenzfahrt Achse : 1 E563
Endschalter angefahren -- > <Taste>
Mdgliche Ursachen:
Y Antrieb befand sich vor der Referenzfahrt auf dem positiven Endschalter
Y Der Antrieb fuhr wéahrend der Referenzfahrt auf den positiven Endschalter, weil die
Zuordnung von Motordrehrichtung und Endschalterzuordnung nicht tGibereinstimmt.
Der Antrieb kann im Manuellbetrieb von dieser Position heruntergefahren werden.
2.6.2 Achsen manuell Gber Frontplatte
Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird der Bediener informiert:
AWarte bis initialisiert ESC=Abbruch)
iAchse : $TART=wei ter)
Kommt es bei der Initialisierung der Achse zu einem Fehler, erfolgt tiber das Display die
Ausgabe:
E900: A1l Parameter AVBUSBAILA ungleich
Fehler, weiter mit <Taste>
Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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Im fehlerfreien Fall wird das Auswahlmen fir die Achsen ausgegeben:

1=Achse 1

Auswahl! der Achse

Die Auswahl zum Manuellfahren mit der entsprechenden Achse erfolgt durch Betétigen der
Taste mit der Achsennummer (1..16). Je nach Gerateausstattung ist die Auswahl auf 1, 2, 4
oder 16 begrenzt. Danach erscheint folgende Anzeige (Beispiel fur die Achse 1):

Al= 0.000000 V=3200.00
1=320.00 2=3200.00 3=6400.00

Fir die dargestellte Anzeige gilt folgende Zuordnung:

1. Zeile:

Al =0.000000 -
V = 3200.00 -
2. Zeile:

1=320.00 -
2 =3200.00 -
3 =6400.00 -

aktuelle Absolutposition der Achse, hier Al

momentan angewahlte Verfahrgeschwindigkeit

Verfahrgeschwindigkeit, wird aus dem Parameter
Schleichganggeschwindigkeit tlbernommen

Verfahrgeschwindigkeit, wird aus dem Parameter
Manuellgeschwindigkeit ibernommen

Verfahrgeschwindigkeit, wird aus dem Parameter
Referenzgeschwindigkeit ibernommen

In diesem Zustand gilt folgende Tastenbelegung:

Reaktion/Wirkung:

Pfeil links

Pfeil rechts

SHIFT Pfeil links

SHIFT Pfeil rechts

Pfeil ab
Pfeil auf
1

2

3

ESC

verfahre in negativer Richtung bis zur Bereichsgrenze
(kurz betatigen: Einzelschritt, lang betatigen: Dauerlauf)

verfahre in positiver Richtung bis zur Bereichsgrenze
(kurz betatigen: Einzelschritt, lang betatigen: Dauerlauf)

verfahre in negativer Richtung Uber Bereichsgrenze hinaus
(kurz betatigen: Einzelschritt, lang betatigen: Dauerlauf)

verfahre in positiver Richtung tuber Bereichsgrenze hinaus
(kurz betatigen: Einzelschritt, lang betatigen: Dauerlauf)

zur néchste Achse

zur vorherigen Achse

setze die aktuelle Verfahrgeschwindigkeit auf den Wert hinter 1= ...
setze die aktuelle Verfahrgeschwindigkeit auf den Wert hinter 2= ...
setze die aktuelle Verfahrgeschwindigkeit auf den Wert hinter 3= ...

Ende (zurtick zum vorherigen Menti)

Bedienoberflache
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2.7 Programmerstellung

Ubersicht Menii Programmerstellung
Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener folgende Auswahl angeboten:

Programmerstellung
1 = Programmverzeichnis a nzeigen

2 = neues Programm erstellen

3 = bestehendes Programm aendern

4 = Programm kopieren

5 = Programm umbenennen

6 =P rogramm loeschen

7 = Programmspeicherbelegung anzeigen

HINWEIS Der Anwenderspeicher der PA-CONTROL ist durch die Grol3e des RAM-
Bausteines auf der CPU4 begrenzt. Unter Menupunkt 7 kann der noch freie
Anwenderspeicher angezeigt werden.

Nach dem Aktivieren eines Meniunterpunktes des Menus Programmerstellung, wird von der
PA-CONTROL uberprift, ob der noch freie Anwenderspeicher fur diese Aktion ausreicht. Ist
dies nicht der Fall, so wird die aktivierte Funktion nicht ausgeftihrt und mit folgender Meldung

abgebrochen:

zu wenig freier Speicher

Durch Betéatigen einer beliebigen Taste kehrt man zurliick zum Mendi.

Will der Bediener zum Beispiel dennoch weitere neue Programme erstellen, so muss er den
freien Anwenderspeicher vergrof3ern.

Als Option steht auch eine RAM-Erweiterung zur Verflgung.

Maoglichkeiten:
Y" Programme léschen, die nicht mehr benétigt werden

Y" weniger wichtige Kommentare in den Programmen léschen bzw. Programme ohne
Kommentare in die PA-CONTROL ubertragen

Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.7.1 Programmverzeichnis anzeigen
In diesem Menlpunkt kann der Bediener das aktuelle Programmverzeichnis (alphabetisch
sortiert) durchblattern. Auf dem Display erscheint folgende Anzeige:

Groesse S

-Nr- -- Name.Typ --
213 0

1 BEISPIEL.PNC

Es gilt folgende Zuordnung:
. laufende Nummerierung der Programme

Nr.
Name . Programmname
Typ : Programmtyp (PNC=NC-Programm; PTX=Textprogramm;
PAB=Parallelablaufprogramm
Groesse : Anzahl der ASCII-Zeichen des Programms
S . Programmstatus (0=Schreib-/Lesezugriff méglich; 1=schreibgeschiitzt;
2=Quersummenfehler im ASCII-Bereich; 3=Quersummenfehler im
Code-Bereich)
Bedienoberflache PA-CONTROL Mai 2015
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2.7.2 Neues Programm erstellen
Bei Aktivierung dieses Menupunktes wird der Bediener aufgefordert, einen neuen Programm-
namen einzugeben (siehe Beschreibung Eingabe Programmname).
Danach muss der Bediener den Programmtyp auswahlen:
Auswahl Programmtype
1=PNC
2=PTX
3 =PAB
4 = PNX
PNC-Programm: ablauffahiges NC-Programm mit Positionier- und I/O-Befehlen
PTX-Programm: Textprogramm zur Beschriftung von Eingangen, Ausgangen etc.
(weitere Informationen finden Sie in den Abschnitten Diagnose, Seite 61
und Ablaufdefinitionen, Seite 67).
PAB-Programm: ablauffahiges NC-Programm mit Positionier- und I/O-Befehlen und
PAB-Verhalten (siehe Abschnitt Befehle der PA-CONTROL-Familie, Seite
89).
PNX-Programm: ablauffahiges NC-Programm mit Positionier- und I/0O-Befehlen
(siehe Abschnitt Befehle der PA-CONTROL-Familie, Seite 89).
Nach erfolgter Auswabhl befindet sich der Bediener im PA-CONTROL-Programmeditor in der
1. Programmezeile, zur Beschreibung des Programmeditors).
HINWEIS Der einmal gewéhlte Programmtyp kann in der PAC nachtraglich nicht
geandert werden.
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2.7.3 Bestehendes Programm andern
Nach Aktivierung dieses Menipunktes wird dem Bediener eine alphabetisch sortierte Liste der

vorhandenen Programme angeboten. Der Bediener kann in der Liste blattern und das
gewunschte Programm durch Betéatigen der "ENTER-Taste" der Programmierung zugéanglich

machen.

Bitte waehlen ! [
Programm : 1 BEISPIEL.PNC

Nach der Auswahl befindet sich der Bediener im PA-CONTROL-Programmeditor. Es werden
die beiden ersten Zeilen des ausgewahlten Programms angezeigt.

2.7.4 Programm kopieren
In diesem Menipunkt kann der Bediener den Inhalt eines bestehenden Programms in ein

neues Programm kopieren.
Nach Aktivierung dieses Menlpunktes wird dem Bediener eine alphabetisch sortierte Liste der

vorhandenen Programme angeboten. Der Bediener kann in der Liste blattern und das

gewunschte Programm auswahlen:

Bitte waehlen ! [H
Programm : 21 HAND_FREIGABE.PNC

Nach erfolgter Auswahl wird der Bediener aufgefordert einen neuen Programmnamen
einzugeben. Nach positivem Abschluss der Eingabe wird das Programm kopiert und als

weiteres Programm in das Verzeichnis aufgenommen

HINWEIS Der Programmtyp kann bei dem Kopiervorgang nicht verandert werden

2.7.5 Programm umbenennen
In diesem Menipunkt kann der Bediener bei einem bestehenden Programm den Programm-

namen andern.
Nach Aktivierung dieses Menlpunktes wird dem Bediener eine alphabetisch sortierte Liste der

vorhandenen Programme angeboten. Der Bediener kann in der Liste blattern und das

gewunschte Programm auswahlen:

Bitte waehlen ! [S TOE ]
Programm : 82 STOERUNG.PNC

Nach erfolgter Auswahl wird der Bediener aufgefordert, einen neuen Programmnamen
einzugeben. Nach der Eingabe wird das Programm unverandert mit neuem Namen im

Verzeichnis aufgefuhrt.
PA-CONTROL Mai 2015
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2.7.6 Programm ldschen
In diesem Menlpunkt kann der Bediener ein bestehendes Programm l6schen (aus dem

Programmspeicher entfernen).
Nach Aktivierung dieses Menlpunktes wird dem Bediener eine alphabetisch sortierte Liste der

vorhandenen Programme angeboten. Der Bediener kann in der Liste blattern und das

gewunschte Programm auswahlen:

Bitte waehlen ! [L ]
Programm : 44 L_LAMPE.PAB

Nach erfolgter Auswahl wird der Bediener nochmals aufgefordert, die Auswahl und den
Wunsch, dieses Programm zu I6schen, zu bestatigen:

Programm loeschen 1=JA / Taste=NEIN
L _LAMPE.PAB

Durch Driicken der Taste "1" wird das Programm geldscht. Alle anderen Tasten fiihren zum
Abbruch dieser Auswahl und das Programm wird nicht geléscht.

2.7.7 Programmspeicherbelegung
In diesem Menipunkt kann sich der Bediener anzeigen lassen, wie viel Zeichen des

Anwenderspeichers durch die vorhandenen Programme bereits belegt bzw. noch frei sind.

ASCII frei / belegt : 107949 / 507039
Code frei/ belegt : 107949 / 202608

Durch Betéatigen einer beliebigen Taste kehrt man zurliick zum Mendi.

Der maximal verfiigbare Anwenderspeicher wird durch die Steuerung auf die beiden Bereiche
ASCII-Format und Code-Format aufgeteilt. In dem ASCII-Bereich liegen die Programme in der
ursprunglich erstellten Form. Zur schnelleren Abarbeitung der Programme werden sie aus

dem ASCII-Format in ein internes Code-Format umgewandelt.

Der Wert fur "frei” ist je nach Entwicklungsstand und Ausstattung

HINWEIS
unterschiedlich!

Bedienoberflache
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2.8 Diagnose

Ubersicht Menii Programmtest und Diagnose
Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener folgende Auswahl angeboten:

Diagnose
1 = Endschalter / Bereitschaft

2 = Eingaenge (I)

3 = Ausgaenge (O)

4 = Merker (M)

5 = Realzahlregister (R)

6 = Ganzzahlregister (N)

7 = CANopen

8 = DA - Wandler (CANopen)

2.8.1 Endschalter / Bereitschaft

Dieser Menuunterpunkt dient zur Uberpriifung der Endschalter der einzelnen Achsen und der
Bereitschaft der Motorleistungsteile. Je nach Konfiguration der PA-CONTROL unterscheiden
sich die Anzeigen in diesem Unterpunkt, da nur die vorhandenen Motorachsen berticksichtigt
werden. Nach Aktivierung dieses Unterpunktes erscheint auf dem Display folgende Anzeige:

Auswahl der Achse

1 =Achse 1
2 = Achse 2
H = Achse n

Die Auswahl der entsprechenden Achse erfolgt durch Betéatigen der Taste mit der
Achsennummer (1..16). Je nach Gerateausstattung ist die Auswahl auf 1, 2, 4,...,16 begrenzt.

In diesem Zustand gilt folgende Tastenbelegung:

Pfeil ab zur nachsten Achse

Pfeil auf zur vorherigen Achse

Danach erscheint folgende Anzeige (Beispiel fur die Achse 2):

Achse 2 Endschalter positiv o1
Bereit : 1 Endschalterneg ativ : 1

Es gilt folgende Zuordnung:
0 :Leistungsteil nicht bereit, Endschalter (Offner) betatigt

1  :Leistungsteil bereit, Endschalter (Offner) nicht betétigt

PA-CONTROL Mai 2015
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2.8.2 Eingange, Ausgéange, Merker

Diese Meniiunterpunkte dienen der manuellen Uberpriifung und Veréanderung der Eingangs-,
Ausgangs- oder Merkerzustande. Nach Aktivierung dieser Unterpunkte erscheint auf dem
Display folgende Anzeige (Beispiel fir Eingange):

I 5 . -S01.04
1 - 0000 000000000000

Es gilt folgende Zuordnung:

1. Zeile: Die Zahl hinter "I" -Eingang ist gleich dem Eingang, auf dem das Cursorfeld steht.
Die An®g®dde OARA weist auf den in der Symboldate
fur den Eingang 5 hin. Wird nun die Leertaste gedriickt, so erscheint an Stelle dieses
Symbol namens der zugeordmpepbetKomime St @t | ungBl1ii

2.Zeile: "l 1- "bedeutet, dass ab dem Eingang 1 die Zustéande der nachsten 16 Eingange in
dieser Zeile angezeigt werden. Danach folgen die logischen Zustande der Eingange

(0 oder 1).
0: - Eingang nicht bestromt, Ausgang oder Merker zurtickgesetzt
1 - Eingang bestromt, Ausgang oder Merker gesetzt

Bewegen und Aktionen in der Anzeige:
Pfeil rechts Cursorfeld um eins nach rechts (zum néachsten Element)
Pfeil links Cursorfeld um eins nach links (zum vorherigen Element)

SHIFT + Pfeil rechts Cursor auf letztes Cursorfeld der Reihe (letztes Element)

SHIFT + Pfeil links Cursor auf erstes Cursorfeld der Reihe (erstes Element)

Pfeil ab nachste Gruppe anzeigen (z.B. Eingang 17-32)

Pfeil auf vorherige Gruppe anzeigen (z.B. Eingang 1-16)

SHIFT + Pfeil ab letzte Gruppe anzeigen (z.B. Eingang 2027-2048)

SHIFT + Pfeil auf erste Gruppe anzeigen (z.B. Eingang 1-16)

ENTER Element direkt anwéahlen, im Eingabefeld bendtigtes Element
eingeben und mit ENTER anzeigen lassen

1 setzen des Ausganges oder Merkers auf dem das Cursorfeld steht

0 zuriicksetzen des Ausganges oder Merkers auf dem das Cursorfeld
steht

ESC Unterpunkt verlassen

Leertaste Austausch Symbolnamen gegen Kommentar in der Anzeige

Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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Befindet man sich z.B. in der Darstellung der Eingange 11..16, kann durch Eingabe von

ENTER folgende Eingabemdglichkeit erreicht werden:

neue Nummer eingeben
0<= [25 ] =< 2048

Durch die Eingabe der gewlinschten Elementnummer, Abschluss der Eingabe durch ENTER,
wird diese innerhalb ihrer 16er Gruppe dargestellt. Somit erfolgt gezielt und sehr schnell eine

Diagnose.
Fur die Eingénge 17-32 erscheint folgende Anzeige:

I 25:+8 -X01.18/4
17 -> 00000000 00000000

Die Informationen fir die Diagnose von Ausgéngen oder Merkern wird in der gleichen Weise

ausgegeben.
Fir die Ausgénge 33 - 48 erscheint z.B. folgende Anzeige:

O 34:+49 -al3
33 ->0 000000000000000

O

Fur die Merker 497 - 512 erscheint z.B. folgende Anzeige:

M 504 :
M 497 -> 0000000 100000000

Die Zustande der Ausgange und Merker werden beim Verlassen dieses
Mendis beibehalten! Die Anzahl der real vorhandenen Eingédnge und Ausgéange

HINWEIS
kann je nach Ausstattung der Steuerung unterschiedlich sein! (siehe dazu
auch Abschnitte Technische Kurzdaten, Seite 15 und Eingdnge und Ausgéange

der PA-CONTROL, Seite 25).
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2.8.3 Realzahlregister (R), Ganzzahlregister (N)

Diese Meniiunterpunkte dienen der manuellen Uberpriifung und Veréanderung der Inhalte der
Real- und Ganzzahlregister. Nach Aktivierung dieser Unterpunkte erscheint auf dem Display
folgende Anzeige (Beispiel fir Realzahlregister):

R
R

Achse 1

5
5 =2.50000

Es gilt folgende Zuordnung:

1. Zeile:

2. Zeile:

Die Zahl hinter "R" (=Realzahlregister) ist die Nummer des Registers, das

angezeigt

Wi

rd. Die Angabe AAchse 1fenwei st

Symbolnamen fur das Realzahlregister 5 hin. Wird nun die Leertaste gedrtickt, so
erscheint an Stelle dieses Symbolnamens der zugeordnete Kommentar, z.B.
iZwi schenmoRPirteisere DONR

R 1 =2.50000" ist der Inhalt des angezeigten Registers.

Bewegen und Aktionen in der Anzeige:

nachstes Register anzeigen

Pfeil ab
Pfeil auf

SHIFT + Pfeil ab
SHIFT + Pfeil auf
SHIFT + Pfeil links
SHIFT + Pfeil rechts

ESC

Numerische Taste

(1..9-4)

Pfeil rechts

ENTER
ENTER

ESC

Leertaste

vorheriges Register anzeigen

Register Nummer +10 anzeigen
Register Nummer -10 anzeigen
letztes Register

erstes Register anzeigen

Unterpunkt verlassen

das Zeichen wird an der ersten Stelle des angezeigten Wertes

Ubernommen (Aktivierung des Eingabefeldes automatisch)

Aktivierung des Eingabefeldes

Eingabe abschlieRen, nach der Eingabe eines Wertes

Element direkt anwahlen, im Eingabefeld bendtigtes Element
eingeben und mit ENTER anzeigen lassen

Eingabe abbrechen, der alte Wert bleibt erhalten

Austausch Symbolnamen gegen Kommentar in der Anzeige

Fur die Tastenbelegung im Eingabefeld - siehe Abschnitt Allgemeine Bedienung, Seite 45.

Der eingegebene Wert wird in das Register nur ilbernommen, wenn die Zahl innerhalb der
definierten Wertgrenzen (+/-8.000.000) liegt.
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Beispiel fur Ganzzahlregister:

N 465 : TEACH_hfkt. ST5
N 465=71

Es gilt folgende Zuordnung:

1. Zeile: Die Zahl hinter "N" (=Ganzzahlregister) ist die Nummer des Registers, das angezeigt
wird. Die Anhgabke. ASEBGHwei st auf den in
Symbolnamen fiir das Ganzzahlregister 465 hin. Wird nun die Leertaste gedriickt, so
erscheint an Stelle dieses Symbolnamens der z

Zeichen von Stringh
2. Zeile: N 465 = 71 ist der Inhalt des angezeigten Registers.

der S

2.8.4 CANopen
Der Ubergang in dieses Menii wird durch Abbildung folgender Meldungen im Display
angezeigt:

CANopen Diagnose / Manuell
1 = Hardwarekonfig uration anzeigen

2 = Reset alle CAN - Achsen
3 = erstellte aktuelle Teilnehmerliste

Men¢i,punkt ACANopen Teilnehmer anzeigeno

In diesem Menipunkt kann der Bediener die aktuelle Konfiguration der Achsen als Teilnehmer
am CANopen-Bus einsehen.

Beispiel:

Am CANopen-Bus waren beim Urladen der PA-CONTROL folgende Teilnehmer am Bus:

Y Ein LV-servoTEC mit der Adresse 1,

Y Eine PA-CONTROL-MP mit der Adresse 2 und

Y Ein LV-servoTEC mit der Adresse 4

Beim Urladen werden nur die Teilnehmer tibernommen, die direkt aufeinander
folgen. Der LV-servoTEC mit der Adresse 4 wird darum nicht in die
Konfiguration ibernommen!

HINWEIS

Zur Anzeige kommt:

Liste der CANopen Teilnehmer

Adresse 1 : CANopen servoTEC

Adresse 2 : CANopen EP

Adresse 3 © -

Adresse 4  : --—---
Bedienoberflache PA-CONTROL Mai 2015
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Men¢,punkt al@RAaNsAecths eni

In diesem Menipunkt erhélt der Bediener die Mdglichkeit, fir die angeschlossenen LV-
servoTEC-Achsen ein Reset, einen Kaltstart, zu aktivieren. Durch dieses Reset werden
eventuelle Fehler zuriickgesetzt.

Men¢gpunkt Aerstelhmenmkitsutéde Teilne

In diesem Menupunkt wird eine aktuelle Liste der Teilnehmer am CANopen-Bus erstellt. Dabei
versucht die PA-CONTROL denTADPRvder Adressen 1 bis 20 zu I
wird wie folgt dargestellt:

Beispiel:

Am CANopen-Bus waren beim Urladen der PA-CONTROL folgende Teilnehmer am Bus:

Ein LV-servoTEC mit der Adresse 1,

Eine PA-CONTROL-MP mit der Adresse 2 und

Ein LV-servoTEC mit der Adresse 4 und

Ein unbekannter Teilnehmer auf der Adresse 6

<<

Nach Ubergang in den Meniipunkt erscheint fiir ca. 2 Sekunden die Mitteilung:

Aktuelle Teilnehmer am CANopen
(ESC=Abbruch)

Die Suche nach den vorhandenen Teilnehmern wird aktiviert und es erscheint auf dem Display

Aktuelle Teilnehmer am CANopen
122 A.. (ESC=Abbruch)

kein Teilnehmer
LV-servoTEC
PA-CONTROL-MP (als Slave)
IO-Module

unbekannter Teilnehmer

N> N e

2.8.5 DA-Wandler (CANopen)

Uber den CANopen-Bus kann die PA-CONTROL bis zu 4 Analoge Ausgénge (DAL bis DA4)
bedienen (siehe dazu Abschnitt CANopen-Schnittstelle, Seite 182). In diesem Menupunkt kann
der Bediener fir den DA-Wandler einen neuen DA-Wert vorgeben.

Beispiel:
Gewinscht ist die Vorgabe des Wertes 2345

DA1l: 2345

Der auszugebende DA-Wer t i st A23450. Da sTaMeverlgsseni r d mit der

Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.9 Ablaufdefinitionen

Ubersicht Meni Ablaufdefinitionen
In diesem Menl werden Definitionen fiir den Automatikablauf der PA-CONTROL getroffen

Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener folgende Auswahl angeboten:

PA- CONTROL 5.xx
5 = Ablaufdefinitionen =

Startprogramm
Programm : START.PNC

Programm bei Stop
Programm Start nach S top
Programm bei Stérung
Uberschrift

Grundstellung

AulBer dem Startprogramm, das immer definiert werden muss, kdnnen die anderen Zuordnun-

gen optional erfolgen.

Startprogramm, Programm nach Stop, Programm Start nach Stop und

HINWEIS
Programm bei Stoérung missen unterschiedliche Programme sein. Wird ein
Programm doppelt verwendet, so erscheint beim Abspeichern der Zuordnung

Fehl er menudnugn gn iAcZhuto rm® gl i ¢ hf

di e

29.1 Startprogramm
Mit diesem Programm beginnt die PA-CONTROL, bei einem Start, den Automatikablauf.

Dieses Programm ist im Prinzip das Hauptprogramm.
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2.9.2 Programm bei Stop

Mit dieser Zuordnung kénnen besondere Aktionen (z.B. Schliel3en von Ventilen) beim
Erkennen von "STOP" im Automatikablauf realisiert werden. Dieses Programm wird nach
erfolgtem Anhalten der Achsen durchlaufen.

VORSICHT

Im Programm nach Stop gibt es folgende Einschrankung des Befehlsatzes:

1. Dieses Programm darf keine weiteren Programme als Unterprogramme
oder parallel zu verarbeitende Programme aufrufen.

2. Positionierbefehle sind in diesem Programm nicht zul&ssig.

3. DieBef ehl e AWarten auf | ogischen Zu
Ausgéngen und Merkern darf nicht verwendet werden.

4. Eine noch aktivierte Zeitiiberwachung wird durch das Betriebssystem
ohne weitere Mel dung zur ¢ c k gieghbwieter t

aktiviert.

HINWEIS I m Programm Anach STOPA d¢rfen die
werden:

SUB, CASE.SUB
RUN, CASE.RUN
G22

Ai:=n, Ai:=Rn
G01

G25.A, G26.A
G212, G222

Die PA-CONTROL prift im Automatikbetrieb und erzeugt im Fehlerfall die
Fehler E506, E507 oder E508.
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2.9.3 Programm Start nach Stop

War die PA-CONTROL im Automatikablauf und wurde Stop betatigt, und soll dann durch Start
weitergemacht werden (Automatik wurde nicht verlassen), so wird das Programm "Start nach
Stop" abgearbeitet, bevor mit dem unterbrochenen Programm weitergemacht wird. Diese
Option kann dazu benutzt werden, Aktionen, die bei Stop ausgelést wurden, wieder

zurtickzusetzen.

Dieses Programm darf keine weiteren Programme als Unterprogramme und
parallel zu verarbeitende Programme aufrufen. Positionierbefehle sind in

diesem Programm nicht zulassig.

HINWEIS

SUB, CASE.SUB
RUN, CASE.RUN
G22

Ai:=n, Ai:=Rn
GO01

G25.A, G26.A
G212, G222

Die PA-CONTROL prift im Automatikbetrieb und erzeugt im Fehlerfall die
Fehler E506, E507 oder E508.

2.9.4 Programm bei Stdrung

Mit dieser Zuordnung kénnen besondere Aktionen (z.B. Schliel3en von Ventilen) bei Erkennen
einer Stérung im Programmablauf (z.B. Fehlermeldungen wie: Wert zu grof3, Leistungsteil

nicht bereit...) realisiert werden.

Dieses Programm darf keine weiteren Programme als Unterprogramme oder

HINWEIS
parallel zu verarbeitende Programme aufrufen. Positionierbefehle sind in
diesem Programm nicht zulassig.
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2.9.5 Uberschrift
Der Bediener hat die Moglichkeit, die Uberschrift im Hauptmenu "PA-CONTROL Vxx.xx" durch
eine eigene, auf seine Anwendung abgestimmte Uberschrift zu ersetzen. Dazu muss der
Bediener ein Textprogramm (Typ: PTX) erstellen und unter dem Untermenipunkt
"Ueberschrift” dieses Textprogramm zuordnen. Die erste Programmzeile dieses Textpro-
gramms erscheint dann als Uberschrift im Hauptmena.
2.9.6 Programm in Grundstellung
Ohne in die Betriebsart AUTOMATIK zu wechseln, kann die PA-CONTROL ein Programm
abarbeiten. Diese Funktionalitat ist zum Bediene von Ein- und Ausgangen gedacht. Im
Programm in Grundstellung kdnne nicht alle Befehle verwendet werden.
List der nicht erlaubten Befehle :
Y Positionierbefehle: Al:=, FAL:= , ON.AL, ...
Y" Unterprogrammaufrufe: SUB, G22, CASE.SUB, ...
Y" Aktivieren von parallelen Ablaufen: RUN, SLEEP, CANCEL, CASE.RUN, ...
2.9.7 Aktivieren der Ablaufdefinition
Nach Aktivierung dieser Unterpunkte wird dem Bediener eine alphabetisch sortierte Liste der
maoglichen Programme vom Typ "PNC/PAB/PNX" angeboten. Der Bediener kann in der Liste
blat er n und das gew¢gnschte Programm durch AEnter i @
Bitte waehlen ! [ ]
Progr amm: 1 LOETEN_HAUPT.PNC
Nach erfolgter Auswahl muss sie noch mal bestétigt werden.
Falls nicht mit 1=ja best2atigt wird bleibt
Aenderungen uebernehmen ? 1=ja
HINWEIS Diese Zuordnung muss mit auRerster Sorgfalt erfolgen, da damit der gesamte
Maschinenablauf beeinflusst wird.
2.9.8 Loschen von Zuordnungen
Will der Bediener eine Zuordnung (Startprogramm,..., Textprogramm) ldschen, so muss er die
zu léschende Zuordnung in der zweiten Zeile zur Anzeige bringen. Durch Betétigen der Taste
"DEL" wird der PA-CONTROL der Wunsch, die Zuordnung zu léschen, mitgeteilt. Bevor die
Zuordnung wirklich geldscht wird, muss der Bediener die Aktion bestatigen.
Sta rtprogramm
Programmzuordnung lo  eschen? l=ja
Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.10 Parameter

Ubersicht Menii Parameter
Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener folgende Auswahl angeboten:

Parameter
1 = Systemparameter -

2 = Achsparameter
3= AS- i -BUS bearbeiten
4 = servoTEC Parameter bearbeiten

2.10.1 System- und Achsparameter
In der PA-CONTROL wird zwischen zwei Parametertypen, den Systemparametern und den
Achsparametern, unterschieden.

Die Bedeutung der einzelnen Parameter und ihre sinnvolle Anwendung wird in Abschnitt
Parameter, Seite 121 erlautert.

Nach Einstieg in den Menuunterpunkt "Systemparameter” wird dem Bediener die Liste der
Parameter wie folgt dargeboten:

Parameter (Definitionen)

Minwert <= : Istwert <= Maxwert

Fir den ersten Systemparameter, die Sprachauswabhl, erfolgt im Display die Darstellung:

Sprache (1=dt,2=engl,3=franz)
1 <= 1 =<3

Fir dieses Beispiel gilt: eingestellte Sprache ist Deutsch.

Der Bediener kann nun in der Liste der Parameter blattern und den gewiinschten Parameter
bearbeiten, indem er durch Betétigen einer Zifferntaste oder der Cursortaste "Pfeil links" das
Eingabefeld aktiviert. Der eingegebene (veranderte) Wert muss zwischen dem Min- und
Maxwert liegen, ansonsten wird beim Abschluss der Eingabe eine Fehlermeldung
ausgegeben. Die Eingabe muss wiederholt oder durch "ESC" abgebrochen werden.

Beim Einstieg in die Achsparameter muss der Bediener zuerst die gewiunschte Achse
auswahlen.

Das Unter memBdSAhRarbeiteni kann nur aufgerufen we
AS-i Karten gesteckt sind. Weitere Hinweise zur Projektierung des AS-i (siehe Abschnitt
Optionen, Seite 179).

AservoTEC Parameter bearbeitenf kan

Das Unter menyg
oder mehrere LV-servoTEC uber CANopen-Bus an die PA-CONTROL angeschlossen sind.
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2.10.2 AS-i-Parameter

Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener angezeigt:

AS- i - Bus bearbeiten
1 = Istkonfiguration tbernehmen

2 = Status anzeigen

3 = Automatische P rogrammierung aktivieren

4 = Betriebsmode wechseln

5 = Konfiguration anzeigen

6 = Slave programmieren

7 = Projektierung an AS- i - Master Ubertragen

2.10.2.1 Istkonfiguration ibernehmen

Istkonfiguration wirklich uebernehmen
1=ja

Taste = nein

2.10.2.2 Status anzeigen

Beispiel:

OFL APF NORM PROJ Aavai Aakti LDs.0 OK
00 1 1 0 1 01

OFL : Offline Modus
APF . AS-i-Spannungsversorgung ist zusammengebrochen
NORM : Normalbetriebsmodus
PROJ : Projektierungsmodus
Aavai : autom. Programmieren der Slaveadresse ist moglich
Aakti : autom. Programmieren der Slaveadresse ist aktiv
LDs.0 : Slave mit der Adresse 0 existiert
OK . Es liegt kein Konfigurationsfehler vor
2.10.2.3 Automatische Programmierung aktivieren
AS- i - BUS Automatische Slaveprogrammi erung
Aktiviert : ja (ENTER/ESC)
Aktiviert :nein (ENTER/ESC)

Es kann mit der Enter- bzw. der ESC-Taste zwischen ja und nein umgeschaltet werden.

Mai 2015

PA-CONTROL

Bedienoberflache

Seite 72 von 324 Single/Compact/Steuergerat MAN_DE_1006924 PAC_CPU4_R5m.doc



a

b

m

X
=
m

Betriebsmode wechseln

2.10.2.4
Geschuetzter Betriebsmodus (Automatik)
Aktiviert :nein (ENTER/ESC)
2.10.2.5 Konfiguration anzeigen
In diesem Menlpunkt wird die Konfiguration der einzelnen Slaves am AS-i-Bus angezeigt. Mit
den Pfeiltasten kann geblattert werden, ESC bedeutet Ende.
Beispiel:
Slave 0
AS-i lIst: nein
Aktiviert : ja (ENTER/ESC)
Beispiel:
Slave 1
(erkannt und projektiert, 4 Eingange und 4 Ausgange)
AS i Ist:ja 4E/4A 1:1100
1-1Pro:ja 4E/4° O : 0000

Slave programmieren

2.10.2.6
AusschlieRlich fiir die Anderung einer Slave-Adresse
1.
AS- i Slaveist Adresse [01]
2.
AS- i Slave ist Adresse [1]
AS-i Slave soll Adresse [12]
3.
AS-i Sl ave ist Adresse [1]
AS- i Slave soll Adresse [12] ENTER

OK, weiter mit Taste

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergeréat
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2.10.2.7 Projektierung an AS-i-Master {ibertragen

Ubertrage  AS-i - Projektierung
Warte

Ubertrage  AS-i - Projektierung
OK ->ESC

2.10.3 servoTEC-Parameter bearbeiten

Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener angezeigt:

LV- servoTEC Parameter
1 = Anzeigen (alle)

2.10.3.1 Anzeigen alle

Anzeigen (alle)
1=Achsel

2 = Achse 2
Nach Auswahl der gewunschte Achse kann der Bediener die aktuellen Parameterwerte des
LV-servoTEC anzeigen.

Beispiel:

Al LV - servoTEC Parameter
O (P) - Nr 3500 (hex) MAXSDO =0

O (P) - Nr 3501 (hex) ACC =10
O (P) - Nr 3502 (hex) ACCR =200

e
O (P) - Nr 3672 (hex) DRVCNFG =0

Funktionen der Tasten:

Pfeil ab Nachster Parameter (Schrittweite 1)
Pfeil auf Vorheriger Parameter (Schrittweite -1)
SHIFT + Pfeil ab N&chster Parameter (Schrittweite +16)
SHIFT + Pfeil auf Vorheriger Parameter (Schrittweite T 16)
SHIFT + Pfeil links Erster Parameter
SHIFT + Pfeil rechts Letzter Parameter
ESC Menu verlassen
Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.11 Grundeinstellungen

Ubersicht Menii Grundeinstellungen
Nach Ubergang in diesen Meniipunkt wird dem Bediener folgende Auswahl angeboten:

Grundeinste llungen
1 = Systemparameter Defaultwerte laden

2 = Achsparameter Defaultwerte laden
3 = Programmspeicher loeschen

4 = PA - CONTROL neuinitialisieren
5 = CANopen Baudrate

Durch diese Funktionen kann der Bediener die PA-CONTROL in einen definierten Grundzu-
stand bringen.

Bei der Auswahl dieser Funktionen werden aktuelle Maschinenparameter
HINWEIS Uberschrieben bzw. Programme geldscht.

Diese Funktionen sollten nur von autorisiertem und geschultem Personal

angewahlt werden.

Vorher ist unbedingt eine Datensicherung mit WINPAC oder auf Papier
vorzunehmen!

Die Werte, auf welche die Parameter gesetzt werden, entnehmen Sie bitte dem Abschnitt
Parameter, Seite 121.

2.11.1 Systemparameter Defaultwerte laden

Die Systemparameter (Sprache, PA-CONTROL- Adresse, usw.) werden auf die Defaultwerte
gesetzt (Extern Stop Eingang Nr.= 0; Extern Start Eingang Nr.= 0).

2.11.2 Achsparameter Defaultwerte laden
Es kdénnen die Parameter einer ausgewahlten Achse oder fir alle Achse auf die Defaultwerte
gesetzt werden.

2.11.3 Programmspeicher [6schen

Alle im Programmspeicher vorhandenen Programme werden geldscht.

PA-CONTROL Mai 2015
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2.11.4 PA-CONTROL neuinitialisieren

Die Neuinitialisierung der PA-CONTROL erfolgt in der nachstehenden Reihenfolge:

Y Hardwarekonfiguration der PA-CONTROL ermitteln
- Anzahl der Achsen, Achstypen
- Anzahl und Typen der IEF-Module
- Anzahl der COM-Schnittstellen
- Anzahl AS-i
- Anzahl weiterer Hardwarekomponenten

Y Default-Parameter (siehe Abschnitt Parameter, Seite 121) entsprechend der ermittelten
Hardwarekonfiguration laden

Y Programmspeicher vollstandig l6schen

Hinweis extern Stop Eingang-Nr. =0
extern Start Eingang-Nr. =0

usw.

Bei diesem Vorgang werden alle Merker zurlickgesetzt, alle Register auf O
gesetzt, alle Programme geldscht und die Parameter mit den Defaultwerten
geladen.

Die Neuinitialisierung der PA-CONTROL ist in nachfolgend beschriebenen Fallen unbedingt
erforderlich:

Y bei der Erstinbetriebnahme der CPU4 firr die PA-CONTROL (erfolgt bei IEF-Werner)
Y nach dem Austausch der Batterie auf der CPU4
Y bei Anderung der Hardwarekonfiguration (andere Karten und Module)

Beispiel Systemparameter Defaultwerte laden:

Auf dem Display erscheint:

Systemparameter Defaultwerte | aden
1 =ja [/ Taste =nein

Der Bediener kann nun durch Betatigen der Zifferntaste "1" das Urladen der Systemparameter
starten, oder durch Betétigen einer anderen Taste den Vorgang abbrechen.

Zusatzlich kann diese Funktion Giber WINPAC (siehe Abschnitt Neuinitialisierung bei Geraten
ohne Display und Tastatur, Seite 77) ausgeldst werden.

Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.11.5 Neuinitialisierung bei Geraten ohne Display und Tastatur
Auch hier gilt, dass die Systeminitialisierung der PA-CONTROL in nachfolgend beschriebenen

Fallen unbedingt erforderlich ist:
Y bei der Erstinbetriebnahme der CPU4 firr die PA-CONTROL (erfolgt bei IEF-Werner)

Y nach dem Austausch der Batterie auf der CPU4
Y bei Anderung der Hardwarekonfiguration (andere Karten und Module)

Bei Geraten mit 7-Segment Anzeige kann die Neuinitialisierung nur mit dem Programmpaket
"WINPAC" und einem PC Uber die serielle Schnittstelle realisiert werden.

Nachstehend wird die Vorgehensweise beschrieben:

Y WINPAC starten

Y 'ber das Me n Einstellungh
i

itialisierenfi ausw?2hl en.

HINWEIS Bei diesem Vorgang werden alle Merker zurtickgesetzt, alle Register auf 0
gesetzt, alle Programme geldscht und die Parameter mit den Defaultwerten

geladen.
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2.12 Systemdiagnose

Nach Aktivieren dieses Unterpunktes wird eine weitere Menuliste angeboten:

System Hardware Diagnose
1 = Hardwarekonfiguration a

nzeigen

2 =Uhr

3 = Tastaturtest

4 = Stoptastetest

5 = Starttastetest

6 = SchlUsselschaltertest

7 = Test COM - Schnittstelle
8 = Fehlerliste anzeigen

2.12.1 Hardwarekonfiguration anzeigen

In diesem Unterpunkt kann der Bediener die Konfiguration seiner PA-CONTROL abrufen.

PA- CONTROL Hardwarekonfiguration

Seriennummer : 123456
Beispiel:
PA- CONTROL Version 4.50
CPU Type CPU 4
CPU Version 2.0
ROM Groesse 1024k*8
RAM Groesse : 1024k*8
Anzahl Achs en/AbsPoSys.: 4/ 0
Achstypen (A1) PLS7 vV4.02.1
Profibus : 0
Anzahl AS-i - Master 1
Anzahl COM : 2
Anzahl AD - Wandler 0
Interbus -S : 0

Die aktuellen Werte ermittelt die Steuerung nach der Neuinitialisierung.

Sollten die aktuell ermittelten Werte von den bisherigen abweichen, erfolgt nach Power-on

Reset im Display die Meldung:

Exxx : Klartextmeldung
Systemfehler Reset ? 1 = ja

Meist erfolgt diese Meldung, wenn eine Komponente (Karte oder Modul) dem System

hinzugefiigt oder entnommen wird.
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Bei manchen Systemfehlern ist kein Reset mdglich. In diesem Fall muss der Steuerung tGber
A die ge2nderte Konfi

A2 =C®MTROL neuinitialisierenit

Systemfehler
1: Systemfehler reset

2 = PA - CONTROL neuinitialisieren

HINWEIS Bei der Auswahl dieser Funktion werden aktuelle Maschinenparameter
Uberschrieben bzw. Programme geldscht.

Diese Funktionen sollte nur von autorisiertem und geschultem Personal
angewahlt werden.

Vorher Datensicherung mit WINPAC oder Papier!

2.12.2 Uhr
Die PA-CONTROL ist mit einem batteriegepufferten Uhrenbaustein ausgestattet. In diesem

Menupunkt kénnen die Informationen dieses Bausteines dargestellt und verandert werden.

Datum >TT<MM JJJJWT Uhrzeit HH MM SS
02.05.2000 3 - Mittwoch 14:36:38

Das angewahlte Element wird durch die beiden Zeichen > < eingerahmt. Mit den Tasten -
und « erfolgt die Auswahl der Elemente (TT=Tag usw.). Die Information eines angewéahlten
Elementes wird durch ENTER erreicht und kann dann in seinem Eingabefeld verandert

werden.

2.12.3 Tastatur-Test
Nach Auswahl dieses Unterpunktes erscheint auf dem Display folgende Anzeige:

Tastaturtest, ESC = Ende!_

Die Tasten werden beim Betétigen entsprechend ihrer beschriebenen Funktion (siehe

Abschnitt Bedienoberflache, Die Tastatur, Seite 43) auf dem Display abgebildet oder
ausgefihrt. Ausnahmen: Pfeil-Tasten, INS, DEL, ENTER, START, STOP, ALT, CTRL.

Bedienoberflache PA-CONTROL Mai 2015
MAN_DE_1006924 PAC_CPU4 R5m.doc Single/Compact/Steuergeréat Seite 79 von 324




/=2

R N

W E
Nach Auswahl dieses Unterpunktes erscheint auf dem Display folgende Anzeige:

2.12.4 Stoptaste-Test

Stoptastetest, ESC = Ende !

betaetigt : nein_
Beim Betéatigen der Stoptaste wird die Anzeige "nein" auf "ja" umgeschaltet. Die Funktion
bezieht sich auf die Stoptaste der Frontplatte. Der mégliche externe Stoppeingang kann tber

Diagnose Eingange tUberprift werden.

2.12.5 Starttaste-Test Systemdiagnose
Nach Auswahl dieses Unterpunktes erscheint auf dem Display folgende Anzeige:

Starttastetest, ESC = Ende!
Starttaste betaetigt: nein_

Beim Betatigen der Starttaste wird die Anzeige "nein" auf "ja" umgeschaltet. Die Funktion
bezieht sich auf die Starttaste der Frontplatte. Der mdgliche externe Starteingang kann tber

Diagnoseeingange Uberpruft werden.

2.12.6 Schlisselschalter-Test

Nach Auswahl dieses Unterpunktes erscheint auf dem Display folgende Anzeige:

Schluesselschaltertest, ESC = Ende !

steht auf : Programm
Beim Drehen des Schliisselschalters wird die Anzeige von "Programm" auf "Automatik"

umgeschaltet.
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2.12.7 Test der COM-Schnittstelle
Mit dieser Funktion kénnen die Hardwareverbindung (RS232-Kabel) sowie die Einstellung der

seriellen Schnittstelle getestet werden.
Nach Auswahl dieses Unterpunktes erscheint auf dem Display folgende Anzeige:

Test COM - Schnittstellen
1=COM1

Mit Hilfe der Pfeiltasten oder durch Eingabe einer Zahl zwischen 1 und 4 fir die zu prifende

Schnittstelle erfolgt der Ubergang zum Eingabefenster.
Auf dem Display erfolgt die Ausgabe aller empfangenen Zeichen. Nach dem Driicken einer

Taste erfolgt sofort die Ausgabe Uber die Schnittstelle.

Test COM 1 (ESC=Ende)2211112233445566778
899aabbccddeeAABBCCDDEE

Mai 2015
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2.13 Kommunikation tber Modem

Die Kommunikation zwischen WINPAC und der PA-CONTROL kann tber ein Modem
erfolgen. In diesem Fall erhélt der Bediener folgende Méglichkeiten Uber das Modem:

Y Programme laden und tbertragen

Y Parameter laden und Ubertragen

Y Registerwerte laden und {ibertragen

Y Diagnose

Aus Sicherheitsgriinden sind folgende Funktionen nicht integriert:

Y Starten / Stoppen der PA-CONTROL

Y direktes Verandern von Ausgangen, Merkern und Registern in der PA-CONTROL
Y manuelles Verfahren der Achsen der PA-CONTROL

Uber die Diagnoseschnittstelle ist das Modem an die PA-CONTROL anzuschlieRen. Dadurch
bekommt ein Bediener, der nicht vor Ort ist, die Méglichkeit auf die PA-CONTROL
zuzugreifen. Die Verbindung kann durch den Menuunterpunkt Verbindung aktivieren
(Tastatur) oder Uber den in den Systemparameter definierten Eingang aufgebaut werden.

Wird ein Teleservice-Eingang definiert (Systemparameter), so kann mit dem definiertem
Eingang das Modem aktiviert werden. Je nach Einstellung wird der Service-PC angerufen bzw.
das Modem geht auf Empfang. Die Verbindung kann sowohl im Grundmeni als auch wahrend
dem Automatikablauf gestartet werden.

Uber einen definierten Teleservice Ausgang erfolgt die Ausgabe des Status der Verbindung:
Y" schnelles Blinken: PA-CONTROL ruft WINPAC an (ca. 200ms)

Y langsames Blinken: PA-CONTROL wartet auf Anruf (ca. 1sec)

Y dauernd an: Verbindung zwischen PA-CONTROL und WINPAC steht

2.13.1 Ubersicht Menii Modem
Nach der Auswahl des MenUpunktes 9 wird dem Bediener folgende Auswahl angeboten:
Modem
1 = Verbindung aktivieren -
2 = Verbindung Status anzeigen
3 = Verbindung beenden
4 = Modemeinstellungen editieren
5 = Modem (Type) Anschlussart auswéhlen
Mai 2015 PA-CONTROL Bedienoberflache
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2.13.2 Verbindung aktivieren

wirklich Modemkommunikation aktivieren ?
| Taste = nein

l=ja
Ist das Modem angeschlossen und eingeschaltet ist die Taste 1 zu betatigen. Der
Verbindungsaufbau wird vorbereitet - die ausgefiihrten Schritte sind aus der Statusanzeige zu

entnehmen.
Status Kommunikation tiber Modem
Anruf

7: Init OK, warte auf
Eventuell auftretende Schwierigkeiten werden durch die Angabe der entsprechenden

Statusnummer und einer Klartextmeldung angezeigt, z.B.:

Status Kommunikation tiber Modem
17 : Fehler : Modem nicht bereit

Im Normalfall erfolgt als nédchste Meldung:

Status Kommunikation tiber Modem
8 : Anruf da, warte bis Leitung steht

Nach erfolgreichem Verbindungsaufbau erscheint folgende Anzeige:

Status Kommunikation tiber Modem

9: Leitung steht, OK
Damit nun Uber das Modem uneingeschréankt kommuniziert werden kann, muss mit Hilfe der

ESC-Taste ins Grundmeni zuriickgesprungen werden.

PA- CONTROL 5.xx

1 = Automatik

Mai 2015
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2.13.3 Verbindung Status anzeigen
Der aktuelle Status wird durch die Angabe der entsprechenden Statusnummer und einer

Klartextmeldung angezeigt.

Status Kommunikation tiber Modem
9: Leitung steht, OK

2.13.4 Verbindung beenden
Falls eine Verbindung aktiv ist erfolgt die Anzeige:

Modemkommunikation beenden ?

1=ja / Taste = nein
Falls zu diesem Zeitpunkt keine Verbindung besteht wird folgendes Bild sofort angezeigt:

Status Kommunikation iber Modem

0: nicht aktiviert

Bedienoberflache
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2.13.5 Modemeinstellung editieren

Modem: Anschlussart
: Nebenstelle

In diesem Meni kann der Bediener mit den = ® Tasten die Modemkommandos fiir die

Initialisierung entsprechend seinem Modem anwéhlen.

Taste kann die Einstellung editiert werden. Hierzu benétigt man die

Mit der -
modemspezifischen Angaben des Herstellers tiber das Modem.

unterstg¢tzten
I niCONTROLigenerert. ungsstring

Werden die von der PA-CONT ROL

ausw@hlenfA), wird der

ver wendet

Mo d e ms
v on

Modem: | nitialisieren
: AT&FX3S0=1

Der Initialisierungsstring wird beim Aufruf des Modems an das Modem Ubergeben. Die genaue

Beschreibung der Initialisierungsbefehle sind der Anleitung des Modems zu entnehmen. Der
Initialisierungsstring kann je nach Art der Telefonanlage erweitert werden.

Modem: PA - CONTROL ruft Service
10

- PC (15ja)

Soll von der PA-CONTROL aus ein Service-PC angew?2 hl t

wer denli.soDiiest

PA-CONTROL initialisiert das Modem und wahlt automatisch die angegebene Service-PC
Rufnummer an. Soll die PA-CONTROL einen Anruf vom Service-PC entgegennehmen, so ist
rd initialisiert

| en, das

di e nei nzust el

Modem wi

Modem: Service - PC Rufnummer

:07723 -925180

wi rd

Istdie PAACONT ROL
angegebene Rufnummer angewabhilt.

Ei n s tCONTROLnrgft SEnRcA-P C

anin = 1, s o

Der Befehlsstring wird vor der Telefonnummer an das Modem gesandt (siehe Handbuch des

Modemherstellers).

Modem: Wahlpréfix
: ATDTOW

Modembherstellers).

Der Befehlsstring wird nach der Telefonnummer an das Modem gesandt (siehe Handbuch des

Modem: Wahlsuffix
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2.13.6 Modemtyp auswahlen
Fur die Kommunikation Giber ein Modem sind die Grundeinstellungen fur die empfohlenen

Modems hinterlegt.
anderen Anschlussart auswahlen?

Wirklich
1 =ja/ Taste = nein

Mit der Taste 1 wird eine Liste der von uns empfohlenen Modems angezeigt.

Liste Typen (Anschlussart)
1 = Benutzer definiert

2 = Amtsanschluss
3 = Nebenstelle
4 = Nebenstelle, interne Verbindung

Es werden nur Analog-Modems unterstiitzt
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2.13.7 Beispiele fur Ablauf bei Kommunikationsaufbau

Beispiel einer Kommunikation: Service ruft Kunde an (WINPAC - PA-CONTROL)

Serviceperson mit PC und Kunde
WINPAC mit PA-CONTOL
Verbindung vom PC ber das Modem zum Verbindung von der PA-CONTROL Uber das
Telefonnetz herstellen und Gerét einschalten. Modem zum Telefonnetz herstellen
Modemtyp auswahlen Modemeinstellung durchfiihren
Verbindungsdaten editieren (Name, Al = Verbindung aktiwvi
Telefonnummer) Eingang Verbindungsaufbau herstellen.

Warten bis Kunde mit der PA-CONTROL bereit

Mit WINPAC AVerbindung
Telefon) und warten bi
stehtfd (grsghei® LED) er

Auf dem Display der PA-CONTROL erscheint die
Meldung: Status Kommunikation tiber Modem

9: Leitung steht, ok

Bei Teleservice ist der zugeordnete Ausgang
dauernd aktiv

Uber WINPAC kann nun auf die PA-CONTROL Diesen Menupunkt ggf. verlassen, um alle
zugegriffen werden. Zugriffsmoglichkeiten uber WINPAC zu erlauben

Der Verbindungsabbau kann durch WINPAC oder tber die PA-CONTROL erfolgen
(3=Verbindung beenden oder Teleserviceeingang).

Beispiel einer Kommunikation: Kunde ruft Service an (PA-CONTROL - WINPAC)

Kunde Serviceperson
mit PA-CONTROL mit PC und WINPAC
Verbindung von der PA-CONTROL uber das Verbindung vom PC Uber das Modem zum Tele-
Modem zum Telefonnetz herstellen fonnetz herstellen und Gerét einschalten.
Modemeinstellung durchfiihren (sind normaler- Modemtyp auswahlen
weise nur einmalig durchzufiihren) WI NPAC aktivieren Awar t

Warten bis Programmierer mit WINPAC bereit

il = Verbindung aktiv Warten auf Verbindung
service Eingang den Verbindungsaufbau her-
stellen.

Auf dem Display der PA-CONTROL erscheint
die Meldung : Status Kommunikation tber
Modem

9: Leitung steht, ok

Bei Teleservice ist der zugeordnete Ausgang
dauernd aktiv

Diesen Menipunkt ggf. verlassen, um alle Uber WINPAC kann nun auf die PA-CONTROL
Zugriffsmoglichkeiten tiber WINPAC zu zugegriffen werden
erlauben

Der Verbindungsabbau kann durch WINPAC oder Uber die PA-CONTROL erfolgen
(3 = Verbindung beenden oder Teleserviceeingang).
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Befehle der PA-CONTROL-Familie

Die Befehle der PA-CONTROL-Familie werden ab Dokumentenversion ...R5d, vom
September 2008, ausschlie3lich im Programmierhandbuch gefihrt.

AMAMN2 DEEAC OFfrlogr ammi er handbuch. pdf i

Datei name:
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4.1

4.2

Inbetriebnahme

Wichtige Hinweise

Die PA-CONTROL darf nur in Verbindung mit von IEF-Werner freigegeben Motoren betrieben
werden. Es ist auf eine einwandfreie Erdverbindung sowohl der Steuerung als auch der
Motoren zu achten. Die Auswahl der verwendeten Kabel und Leitungen muss der EN60204

entsprechen.

Fur alle Leistungs- und Signalleitungen sind geschirmte Ausfiihrungen zu verwenden. Die
Abschirmung ist gro3flachig (niederohmig) anzuschlieRen. Fiur einen stérungsfreien Betrieb
wird nur Gewahrleistung tlbernommen, wenn original IEF Kabel verwendet werden.

Steuer- und Leistungskabel sind getrennt, mit mindestens 10 cm Abstand, zu verlegen. Das
Ldsen von elektrischen Verbindungen am Geréat darf nur im spannungslosen Zustand erfolgen.

HINWEIS Die Installation sowie die Inbetriebnahme durfen nur von Fachkraften unter

Beachtung der EN60204 erfolgen.

Aufstellen einer PA-CONTROL

Umgebungsbedingungen, wie Temperatur, Verschmutzung oder Feuchtigkeit, haben einen
Einfluss auf die fehlerfreie Arbeit einer PA-CONTROL. Bei der Aufstellung der PA-CONTROL
mussen sowohl die Grenzwerte (Temperatur: 0°C bis 40°C) beachtet als auch bestimmte
Bedingungen erfullt werden. Die PA-CONTROL darf nicht im Bereich eines starken elek-
trischen oder magnetischen Feldes (z.B. Schweil3trafo) stehen oder mechanisch (z.B.
Erschitterungen) belastet werden.

Es ist darauf zu achten, dass die Luftzirkulation ohne Probleme stattfinden kann (Luftereintritt
und Luftaustritts6ffnung missen frei sein, siehe Abschnitt Technische Kurzdaten, Seite 38).

HINWEIS Sicherheitshinweise unbedingt beachten (siehe Abschnitt Einbau in ein
Systemrack, Seite 38).

WARNUNG

Schutz vor elektrischem Schlag! Die Steuerung ist gemaf der EN 60204
einzubauen, so dass ein Schutz gegen direktes Berlihren durch Personen

gewahrleistet ist.

HINWEIS Die EinbaumaCe und Hinweise sind im (
Abschnitt 1.4.5 bis Abschnitt 1.4.8 auf den Seiten 34 bis 37).

Inbetriebnahme
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4.3

Verdrahtung der Anschlisse

Die Belegung der einzelnen Stecker entnehmen Sie bitte dem Abschnitt Technischer Anhang,
Seite 242. Dort sind auch Anschlussbeispiele fir die einzelnen Stecker aufgezeigt.

Folgende Anschliisse sind vorzunehmen:

Die grau hinterlegten Felder geben an, welche Anschliisse vorgenommen werden missen:

Schutzleiter
Netzanschluss 230VAC
Motor

Drehgeber

Bremse

Endschalter
IEF-Verdrahtungsmodul
Ein-/Ausgéange
Stopeingang

Externe 24V fur E/A
Diagnoseleitung
IEF-Bedienkonsole
Profibus DP

AS-i Master
COM1,2,3,4
AD-Wandler

Fur einen stérungsfreien Betrieb sind original IEF-Kabel zu verwenden. Des weiteren sind
EMV-gerechte Verschraubungen (z.B. an Motoren) sowie EMV-gerechte SUB-D-Gehéause

(metallisiert) zu verwenden.

VORSICHT

Das Gehause ist unbedingt mit dem Schutzleiter zu verbinden!

werden.

VORSICHT

Stecker durfen nur im spannungsfreien Zustand gesteckt bzw. gezogen

Mai 2015
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4.3.1 Verdrahtungsaufbau PA-CONTROL Single
BREMSE 1 a)
1 U
Zuleitung
L1/N/PE
2
Encoder A O
V)
1 Al ||
@ \J 1
Motor N\
1 \J
000000000000 4
000000000000 m &4
OO o0 :.é
000000000000
000
o1
K ! AO-HO=E
X100 - g
oz 8 ® ;
X102 @ w W | ‘
3 ] A= Xz 13
s [EiH M
Abbildung 11: Verdrahtung PA-CONTROL Single
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4.3.2 Verdrahtungsaufbau PA-CONTROL Compact
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2 \ \/ U et
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Motor 2 v V)
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Zuleitung v o
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Bild304D

Abbildung 12: Verdrahtung PA-CONTROL COMPACT
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4.3.3 Verdrahtungsaufbau PA-CONTROL Steuer
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Abbildung 13: Verdrahtung PA-CONTROL Steuer
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4.3.4 Auflistung der Komponenten

Achsverdrahtung

TG-Nr.: 1000063

. Standardlange 3 m Sonderlange X m
Bezeichnung

0. Stecker m. Stecker | 0.Stecker m. Stecker

1 Motorkabel 2 Ph. bis 8A
Motorkabel 2 Ph. bis 12A
Motorkabel 3 Ph.
Motorkabel 5 Ph.

8 Endschalterkabel
3 Bremskabel
2 Encoderkabel

6+7+9 | Endschalterverteilerbox

12 Steuerleitung

EA-Verdrahtung
TG-Nr.: 1000050

Bezeichnung Standardlange 3 m Sonderlange X m
0. Stecker m. Stecker |o0.Stecker  m. Stecker
5 EA-Kabel
10 Verdrahtungsmodul
Typ Varioface
Optionen
TG-Nr.: 1000300
Option AD-Wandler; 12 bit, 2-fach
Option AD-Wandler; 12 bit, 8-fach
Option RS 232 Schnittstelle COM3
Option RS 323 Schnittstellentreiber COM2/COM4
Option AS-i Master-Interface
Option Interbus S Slave Interface
Option Profibus DP Slave Interface
Option Zusatzliche E/A-Karte
Mai 2015 PA-CONTROL Inbetriebnahme
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Steckerbelegungen

4.4
4.4.1 Ein-und Ausgange
4.4.1.1 Ein- und Ausgénge PA-CONTROL Single
24VDC
fur Ausgdnge Eingange 1 bis 10 (12)
Verbindungskabel
zum PA-CONTROL I/O-Stecker
Standardlange 3,0m, IEF-Nr.: 231601
Sonderlange auf Anfrage
-y PAC-VARIO
3 @ === Ausgange 1 bis 8
' 24VDC
fir System
= &
-

24VDC
fur Eingdnge
Abbildung 14: Belegung der Ein- und Ausgange PA-CONTROL Single
HINWEIS Bei der PA-CONTROL Single werden die Eingange 15 und 16 fur die
Endlagenschalter -X und +X verwendet.

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergeréat
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44.1.2 Ein- und Ausgange PA-CONTROL Compact/Steuer
24VDC
fur Ausgange
16 Eingange
Verbindungskabel
zur PA-CONTROL I/O-Karte

Standardlange 3,0m, IEF-Nr.: 231578
Sonderlange auf Anfrage

16 Ausgange

(1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 219 W 15 16/MM20 21 273 24 25 25 27 28 29 % 31 %2 33 34 3

- PR 1 02 43 o4 5.6 7 48 49 +10 11 o2 413 414 o15 VI 20 21 22 23 2 25 DT 2829 0 31 92 %8 34 3
e Lo t-1-[ -1 2 3 A5 4 7 8 -9 101112134 6l pe Pe PE PE P} PE PE PE PL PE PE PE PE PE PE PE|

24VDC
fur Eingange
Abbildung 15: Belegung der Ein- und Ausgéange PA-CONTROL Compact / Steuer

Inbetriebnahme
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4.4.2 Endschalter PA-CONTROL

4421 Endschalter PA-CONTROL Single

Bei diesem Gerat werden die Endschalter an die 10-Karte angeschlossen. Siehe Ein-/
Ausgange PA-CONTROL Single, Technischer Anhang und Schaltplan.

442.2 Endschalter PA-CONTROL Compact/Steuer

Bei diesen Geraten werden die Endschalter an die Endschalterbox angeschlossen. Die End-
schalterbox ist Uber ein Kabel mit der PA-CONTROL Compact an der PLS6-Karte angeschlos-
sen. Bei der PA-CONTROL Steuer erfolgt der Anschluss der Endschalterbox an die PLS7.

Siehe dazu auch Abschnitt Technischer Anhang, Seite 242 und Standardschaltplane.

Steckerbelegung Endschalter PLS6 PLS7
1 Endschalter A1 + Endschalter A1 +
2 Endschalter Al - Endschalter Al -
3 Endschalter A2 + Endschalter A2 +
4 Endschalter A2 - Endschalter A2 -
5 Endschalter A3 +
6 Endschalter A3 -
7 Endschalter A4 +
8 Endschalter A4 -
9 GND GND

Abbildung 16: Steckerbelegung Sub-D, 9-polig; Stifte

Endschalterbox
24VDC

Endschalter -
GND
Endschalter +
N.C

ga b~ W N B

Bild263A

Abbildung 17: Steckerbelegung 5-polig; Buchse

Mai 2015
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4.4.3 PA-CONTROL Steuer PLS7/ PLS9 Steuerleitung

Bei der PA-CONTROL Steuer sind die Schrittmotorendstufen in einem externen Gerét z.B. in
einem LV-UNIT eingebaut. Die Ansteuerung der externen Endstufen erfolgt tber die Puls- und
Richtungssignale der PLS7/PLS9. Als Rickmeldung von den externen Endstufen steht ein

Bereitschaftseingang zur Verfuigung.

PLS7/PLS9

+ Puls Al

+ Richtung Al

+ Puls A2

+ Richtung A2

+ Puls A3

+ Richtung A3

+ Puls A4

+ Richtung A4

+Reset (LV servoTEC) ¥
-Reset (LV servoTEC) ¥
+Freigabe (LV servoTEC)
-Freigabe (LV servoTEC) ¥

13 | nicht belegt
Y Diese Signale sind bei der PLS7 nicht belegt

o\

ey
w

254

© 00 N oo 0o b~ W NP

000000000000
RN
o

=
[y
N

(=Y
=Y

144

QOO0OO0000000000O

Bild253D

14 - Puls Al
15 - Richtung Al
16 - Puls A2
17 - Richtung A2
19 - Puls A3
19 | - Richtung A3
20 -PulsA4

21 | - Richtung A4
22 | nicht belegt
23 | nicht belegt
24 | + Bereitschaft
25 | - Bereitschaft

Abbildung 18: Steckerbelegung Sub-D, 25-polig; Buchse

Die Steuersignale sind optoentkoppelt und entsprechen dem RS422 Signalpegel. Das Signal
Bereitschaft muss durch einen potentialfreien Relaiskontakt realisiert werden. Die beiden
Ausgénge (Reset, Freigabe) werden bei der PLS9 ausschlie3lich vom Betriebssystem
automatisch bestimmt. Sie kdnnen als Freigabesignal und als RESET flr Puls-Connect fur
einen Servoverstarker angewendet werden (siehe Abschnitt Achsparameter, Freigabe Mode,

Seite 136).

Mai 2015 PA-CONTROL
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4.4.4 Diagnoseschnittstelle

PA-CONTROL
e G
S|
[

N
| suer

D

Diagnose-
schnittstelle

Abbildung 19: Frontplatte PA-CONTROL

Diagnoseschnittstelle links unten.
1 DCD, Empfangspegel
RXD, Empfangsdaten
TXD, Sendedaten
DTR, Terminal bereit
GND
N.C.
RTS, Sendeteil einschalten

CTS, Sendebereitschaft

© 00 N O o b~ W DN

RI, ankommender Ruf
Abbildung 20: Diagnoseschnittstelle, Sub-D, 9-polig; Stifte

HINWEIS Die Belegung entspricht dem asynchronen Standard der RS232-Schnittstelle. Um
einen stérungsfreien Datenaustausch sicherzustellen, muss eine abgeschirmte

Leitung verwendet werden.

PA-CONTROL Mai 2015
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445 Drehiberwachung
1 A
2 +5V / 100mA
9 8’ 5 3 NC
O p 4 NC
(o) o 5 /B
6 1 6 /A
O 7 +5V / 100mA
8 GND
9 B

BILD251A

Abbildung 21: Steckerbelegung, Sub-D, 9-polig; Buchse

PA-CONTROL

Inbetriebnahme

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc

Mai 2015
Seite 102 von 324

Single/Compact/Steuergerat



n

WERNER
4.4.6 Motorstecker
44.6.1 Motorstecker 2 Phasen-Schrittmotoren
PIN-Nr. Belegung
1 @ W1 Anfang
2 1@ _
ELIO ]
4 1@ W1 Ende
S | e W2 Anfang
6 1@ ]
[ IO B
8 1O W2 Ende
IO
10 1®
1 | (e PE
Bild301D
Abbildung 22: Kontaktbelegung, 2-Phasenschrittmotor
4.4.6.2 Motorstecker 3 Phasen-Schrittmotoren
PIN-Nr. Belegung
e
2 1@ u
SLIO)
4.
IO I
6 1®
7 @ w—
8 1e
9 1®
10 1® v
11 | (@ PE
Bild303D
Abbildung 23: Kontaktbelegung 3-Phasenschrittmotor
VORSICHT
Stecker durfen nur im spannungsfreien Zustand gesteckt bzw. gezogen
werden.
Inbetriebnahme PA-CONTROL Mai 2015
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Belegung

4.4.6.3

Motorstecker 5 Phasen-Schrittmotoren

W1 Anfang

PIN-Nr.

ol

© 00 N O 0o A W N P

W1 Ende
W2 Anfang
W2 Ende
W3 Anfang
W3 Ende
W4 Anfang

W4 Ende
W5 Anfang

W5 Ende
PE

JUUUUL

=
o

ololololciciololo

[ERN
[

Bild302D
Abbildung 24: Kontaktbelegung 5-Phasenschrittmotor

VORSICHT

Stecker durfen nur im spannungsfreien Zustand gesteckt bzw. gezogen werden.

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergerat

Inbetriebnahme

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc

Mai 2015
Seite 104 von 324



4.4.7 Bremsstecker

. PA-CONTROL |
; 11
| _ — 12
; 24VDC \ |
| '3
| y

BILD260A
Abbildung 25: Steckerbelegung, Belegung der Buchse X5 fur die Bremse

Bremsen kdnnen von einer internen aber auch von einer externen Versorgungsspannung
angesteuert werden. Im folgenden Beispiel erfolgt die Ansteuerung aus der der internen
Versorgungsspannung (24VDC OUT) bei einem maximalen Strom von 1A in der Bremsen-

spule.
PA-CONTROL 1_(
I —
24VDC |
— LG —
: 4—(-
BILDBR e

Abbildung 26: Beschaltung der Buchse X5 fur die Bremse unter Nutzung der internen
Spannungsversorgung

VORSICHT

Stecker durfen nur im spannungsfreien Zustand gesteckt bzw. gezogen werden.

Inbetriebnahme PA-CONTROL Mai 2015
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448 COM1RS232

4.48.1 Schnittstelle COM1

Die COML1 ist eine serielle asynchrone Schnittstelle vom Typ RS232 und ist auf der CPU4
immer verfugbar. Die Schnittstelle ist durch den Anwender in weiten Grenzen einstellbar. Mit
dieser Schnittstelle kann wahrend des Automatikbetriebes mit anderen Anlagenteilnehmern

kommuniziert werden.

1 N.C.

2 RXD, Empfangsdaten

3 TXD, Sendedaten

4 N.C.

5 GND

6 N.C.

7 RTS, Sendeteil einschalten
8 CTS, Sendebereitschaft

9 N.C.

Abbildung 27: Steckerbelegung COM1: Sub-D, 9-polig; Stifte

Die Belegung entspricht asynchron Standard RS232!

HINWEIS Um einen stérungsfreien Datenaustausch sicherzustellen, muss eine
abgeschirmte Leitung verwendet werden.

Mai 2015 PA-CONTROL Inbetriebnahme
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449 CAN-BUS
Uber den CAN-Bus ist die Kommunikation mit weiteren Teilnehmern, z.B. LV-servoTEC,
moglich.

1 N.C.
] 2ceant
3 CAN_GND
4 N.C.
5 N.C.
6 (GND)
5 7 CAN_H
8 N.C.
9 (CAN_V+)

120 Ohm

Abbildung 28: Steckerbelegung CAN-BUS, Sub-D, 9-polig; Stifte

HINWEIS Bei Einsatz des CAN-Buses ist die DIN ISO 11898 zu beachten.

PA-CONTROL Mai 2015
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4.4.10 Option Profibus

Durch die Option Profibus kann die PA-CONTROL in ein Profibus-Netzwerk eingebunden 5
werden. Weiter e I nf or mati onen entnehbhekhuBért biitomriAider AP

1 N.C.
-5 2 N.C.
3B
4 RTS*
5 GNDO*
6 +5V*
-1 7 N.C.
8 A
BILD251A 9 N.C.

OO
C‘)OOOCP

Abbildung 29: Steckerbelegung Profibus: Sub-D, 9-polig; Buchse

* Diese Signale werden benétigt, wenn aufgrund einer Busverlangerung eine Signalver-
starkung erforderlich wird.

Vorteilhaft ist die Anwendung eines Abschlusssteckers mit integrierten Widerstanden und

einem Umschalter, denn die Profibus DP-Leitungen mussen am Anfang und am Ende mit

Widerstanden abges ¢ h| os sen s e i nsieheSAbbildurig30) gnterd. Nigser

Stellung wird auch die Busleitung zu den KIemmen |
Knoten des Profibus DP-Systems istder Schal t er i n Position AOFFA, d.h.
1A/1B nach 2A/2B weitergeleitet.

externer Kabelanschluss-Stecker IEF-Profibus Modul
mit zuschaltbarenAbschlusswider-

standen

externes Kabel

] :
K I
! :
i —®6 | +5V

! I
! I
i Lsgow 220 W 390w ||

i [ 1 ¢ e5 GNDO
b |
2B O !
! I
2A 0 |
! I

1Bo —e3 | B

— |
: I |
A (- !
i
I
I
;

Abbildung 30: Externe Anschlussbeschaltung (integriert im Stecker)

HINWEIS Bei Einsatz der Option Profibus miissen die EN 50170 sowie die allgemeinen
Aufbaurichtlinien Profibus-DP beachtet werden.

Mai 2015 PA-CONTROL Inbetriebnahme
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4.5 Stromeinstellung der Schrittmotoren

VORSICHT
Der maximale Phasenstrom der Motoren (siehe Typenschild Motor) darf nicht

Uberschritten werden.

Die Mdglichkeit der Stromabsenkung bei 2-,3- und 5-Phasenschrittmotoren sollte
bei gegebener Voraussetzung genutzt werden. Dadurch sinkt die thermische

Belastung der Motoren.

Die Stromeinstellung erfolgt nach den Vorschriften des Herstellers direkt an der eingebauten
Schrittmotorendstufe iber einen Drehschalter. Bei der PA-CONTROL Single ist dazu die

Frontplatte, bei der PA-CONTROL Compact das Lufterelement zu entfernen. Bei der
PA-CONTROL Steuer muss die Stromeinstellung direkt an den externen Schrittmotor-

endstufen erfolgen.
Die Einstellung des Phasenstromes, Schrittwinkel usw. sind in Abschnitt Technischer Anhang,

ab Seite 242 beschrieben.

VORSICHT
Sicherheitshinweise unbedingt beachten (siehe Abschnitt Technische Kurzda-

ten, Seite 15).

Inbetriebnahme PA-CONTROL Mai 2015
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4.6 Funktions- und Zustandsprufung

4.6.1 Funktionsprifung Gber Tastatur am Gerat

Die Ein- und Ausgéange der PA-CONTROL kénnen im Untermenipunkt "Diagnose" tberpruft
werden (Beschreibung siehe Abschnitt Diagnose, Seite 61).

Folgende Prufungen sind unbedingt erforderlich:

Endschalter Diagnose - Endschalter, Bereitschaft
Eingange Diagnose - Eingange (1)
Ausgange Diagnose - Ausgange (O)

Motoransteuerung | Manuell

46.1.1 Einstellung der Parameter

Die Einstellungen der Parameter entnehmen Sie bitte dem Abschnitt Parameter, Seite 121.

VORSICHT

4 b Die Uberpriifung der Parameter muss entsprechend der aktuellen
Gegebenheiten erfolgen!

46.1.2 PNC-Programm erstellen

Zur Erstellung eines neuen PNC-Programms verlassen wir das Hauptmenii. Uber die
Menipunkte "Programmerstellung - neues Programm erstellen (Seite 58)" und der Eingabe
eines Programmnamens vom Typ *.PNC gelangen Sie in den Programmeditor der
PA-CONTROL.

Nachstehend ein Beispiel fiir ein einfaches PNC-Programm, das einen kleinen Test mit der
Achse Al durchfihrt.

Das PNC-Programm soll folgende Funktionen ausfuhren:

Y Referenzfahrt mit der Achse Al

Y AbsolutmaRsystem setzen

Y Positioniergeschwindigkeit auf 500 mm/s [AE/s ] einstellen

Y mit der Achse Al auf Position 100 fahren

Y 2 Sekunden verweilen

Y mit der Achse Al auf Position 10 fahren 1 Sekunde verweilen

Das Programm sol | den Namen ABEI SPIELA haben.

VORSICHT

y \
/ \ .
. ) Uberpriufen Sie unbedingt, ob das Programm an der vorliegenden Maschine
ausfuhrbar ist!

Mai 2015 PA-CONTROL Inbetriebnahme
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Um dieses Programm zu erstellen, sind im Programmeditor folgende Tasten zu betétigen:

Programm: BEISPIEL

Programm: Eingabe durch Driicken der Tasten:

G90.A1 G 9 0 ENTER

G25.A1 G 2 5 . A 1 ENTER

FA1:=500 F A 1 : = 5 0 0 ENTER
Al1:=100 A 1 = 1 0 0 ENTER

T200 T 2 0 0 ENTER

Al:=10 A 1 = 1 0 ENTER

T100 T 1 0 0 ENTER

END E N D ENTER

Durch Betatigen der Taste "ESC" und die Bestatigung zum Abspeichern des Programms, wird
dann die Programmeingabe abgeschlossen und verlassen.

ESC
Y Editorbeenden:Ei ngabe einer A1lHf
Y Programm abspeichern:Ei ngabe einer A1Af

Wurden bei der Programmeingabe Fehler gemacht oder falsche Befehle eingegeben, so
erfolgt die Ausgabe entsprechender Fehlernachrichten auf dem Display.

Sie mussen diese Fehler beheben, da sonst eine Abspeicherung des Programms nicht
erfolgen kann.

46.1.3 Startprogramm festlegen

Bevor ein erstelltes Programm abgearbeitet werden kann, muss der PA-CONTROL mitgeteilt
werden, mit welchem PNC/ PNX/ PAB-Programm der Automatikablauf beginnen soll.

Diese Definition wird im Menilpunkt "Ablaufdefinition - Startprogramm" festgelegt (siehe dazu
auch Kapitel "Bedieneroberflache - Ablaufdefinitione n (Beite 67)).
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46.1.4 Programmausfiihrung

Zur Abarbeitung eines Programms muss die PA-CONTROL in den Automatik-Mode geschaltet
werden (Hauptmeni 1. Zeile). Nach dem Betéatigen der Start-Taste lauft das Programm ab. Mit
der Stop-Taste kann der Ablauf unterbrochen werden.

Auf dem Display wird wahrend des Programmablaufs das Folgende dargestellt:

1. Zeile: Programmname
2. Zeile: aktuelle Programmzeilennummer mit den Befehlen

Beispiel:

BEISPIEL
1 G90.A1

Das Programm BEISPIEL aus 4.6 fuhrt folgende Schritte aus:

Display (2. Zeile) Ausfuhrung der PA-CONTROL

G90.A1 Die folgenden Positionierungen werden im AbsolutmaRsystem
ausgefihrt.

2 G25.A1 Die PA-CONTROL fuhrt mit der Achse Al eine Referenzfahrt aus.

3 FA1:=500 Die Verfahrgeschwindigkeit fir die Achse Al wird auf 500 AE/sec
eingestellt.

4 A1:=100 Die PA-CONTROL fahrt mit der Achse Al auf die Position 100.

5T200 Die PA-CONTROL wartet 2 Sekunden bis zur Ausfiihrung des
nachsten Befehls.

6 A1:=10 Die PA-CONTROL fahrt mit der Achse Al auf die Position 10.

7 T100 Die PA-CONTROL wartet 1 Sekunde bis zur Ausfiihrung des

nachsten Befehls.
8 END Der Automatikablauf wird beendet.

Die PA-CONTROL kehrt ins Hauptmeni zurtick!

Mai 2015 PA-CONTROL Inbetriebnahme
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4.6.2

Gefahr flir Mensch und Maschine vorzunehmen.
Im spannungsfreien Zustand

Funktionsprufung des Gerates mit WINPAC
Die folgenden Hinweise sollen helfen, die Inbetriebnahme in einer sinnvollen Reihenfolge ohne

Installation Gberpriifen

Schutzleitersystem
Uberprufen

starten

PA-CONTROL mit PC
verbinden und WINPAC

24V-Versorgung fur Ein-
/Ausgéange einschalten

Netzversorgung einschalten |

Verbindung zwischen PC und
PA-CONTROL Uber den

Hand-Button herstellen

Projektverzeichnis anlegen

Hardwarekonfiguration
aus der PA-CONTROL

Ubernehmen

Parameter einstellen und
Ubertragen

Ein-/Ausgange Uberprifen
Stopeingang testen

Schutzleitermessung nach EN50178

amm WINPAC muss die richtige

Im Progr
PC-Schnittstelle eingetragen werden.

Bei Verwendung des IEF-Verdrahtungsmodul
leuchten die LEDs IN (griin) und OUT (rot).

Button in der Mengl
Bei erfolgter Verbindung erscheint am
unteren Bildschirmrand die Meldung

A ON LEIfiN

Siehe Abschnitt Parameter, Seite 121

Siehe Abschnitt Parameter, Seite 121, diese
Eingénge kdnnen optional benutzt werden

Siehe Abschnitt Achsen manuell tGber

Achse manuell verfahren

Frontplatte, Seite 54

Siehe Dokumentation der Baugruppen.

Optionsbaugruppen in Betrieb
nehmen.

Programmierhinweise siehe

Programmierhandbuch.

Programm erstellen und an
PA-CONTROL ubertragen

viel Erfolg!

Mai 2015
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Projektverzeichnis erstellen
Nach Verdrahtung und Uberpriifung der Anschliisse kann nun die Steuerung Uber das
AWI NPACA in Betrieb geno

46.2.1
Programmentwicklungssystem fir PA-CONT ROL

Hierzu muss zuerst ein aktuelles Projektverzeichnis angelegt werden.
WINPAC Konfiguration ________ HEH|
Frojektverzeichnis |Allgemein| Schnittstelle | Teleservic:el Backup/Download I

ID ATeach_Prog

—wWerzeichnis erstellen

|

Frojektwerzeichnis anlegen:

WeErzelEhnis el Egen

Abbruch

oK I Ubhemehmen

Abbildung 31: WINPAC, Einstellung des Projektverzeichnisses

In dem neu erstellten Projektverzeichnis werden allgemeine Einstellungen zur WINPAC-

Konfiguration abgelegt.
Néahere Informationen finden Sie in der WINPAC-online Hilfe.
Hierzu den Reiter Hilfe anklicken, Handbticher auswahlen und das gewtinschte Handbuch

offnen.

Inbetriebnahme
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4.6.2.2 Parameter der PA-CONTROL

Nach erfolgreicher Erstellung eines Projektverzeichnisses miissen die Konfiguration und die

Parameter aus der PA-CONTROL geladen werden. Danach erfolgt die Einstellung der:

Y" Achsparameter
Y" Verfahrparameter
Y" Motorparameter

£4 PA-CONTROL Konfiguration B

Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

=la| 2z =2 1
=-E Versionsinfo I
f* Systemparameter
Lo Diagnose
1#0 1/0
B canOpen PA-CONTROL-CPU4-1
o BOOT V3.04
B Profibus-DP
EPROM 1024k*8
RaM 1024k*8
Serien-Nummer -1
CPU-Hardware V2.2
PA-CONTROL V5.124
Keine PLS

21|

[ Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 32: Grundbild, Einstellung der PA-CONTROL Parameter

&4 PA-CONTROL Konfiguration g

Datei PA-COMTROL Iransfer Hilfe

= =] I ]

| o]

=-F=3 PA-CONTROL

¥y Systemparameter
ip Diagnose

140 1/0

a CANOpen
RS232

¢ Antrigbsparameter
-4k Achse-2 PLS-6)

21|
Achsparameter I Verfahiparameter | Endschalter/Referenzlahit | AchsE/4 |
| Achse - 1 |
Freigabe Mode: | (1) beim Wechsel in eine Verfahrbetriebsart _V_I
Einschaltverfahimode: 1 v I

10,000000

Masximale Posit bweichung:

Abinks
ntriebsy

IGruppe 1: SM207 'I

BSktiviere Bremseim Status IDLE ZS5FE [T

Gruppenzuordnung wenn Achse verschoben:

-
r

Synchronisation auf Drehgeber
Fasitionsiibernatime aus Drehaeber

Anzeigeeinheit: mm v| /s
Getriebefaktor: |2L'I,UUUUL'I

AT arocay

Verfahrbereich [min):

Verfahrbereich [maz):

[o.000000 i
10000,00 mm

Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 33: Einstellung der Achsparameter
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Die Beschreibung der einzelnen Parameter ist dem Abschnitt Parameter, ab Seite 121 zu
entnehmen.

Nach dem Einstellen der gewuinschten Parameter muss eine Verbindung zur PA-CONTROL
hergestellt werden, um die eingestellten Parameter zu tbertragen.

4.6.2.3 Funktions- und Zustandspriifung

Die Funktions- und Zustandsprifung erfolgt mit Hilfe des Programmentwicklungssystems
WINPAC oder mit der optionalen IEF-Bedienkonsole.

Mit WINPAC k°nnen Sie ¢ber folgeads Pudktetae threEunkgon ADi agno s
Wert und Zustand hin Uberprifen:

44 Programmentwicklungssystem fir PA TROL (ONLINE)
Datei Eearbefen  Datenaustausch BReeig Manuell Einstellung Fenster Tools  Hilfe
E e : tuelle Fehlermeldung
B | m Ek & ¢
g D E —_ Eehlerliste

¢ 'Ef'ogl_‘amme
‘Achspasition KotV arsenermperatir:

Eingénge '~ System-Merker
Ausgénge System-N-Register

N-Register - SystemInfo
B-Register :

Merker

Strings.

ASE al

SENENIEE

Prefitiie-DrE
Prefitiue-DE enveitert

|rteraus=a"
Intettine-Eerwernert

RS232 Modul
Al eEndler

Diagnose Monitor...  Strg+D

Abbildung 34: Diagnose PA-CONTROL

Funktionspriufung:

Y Programme

Y manuelles Verfahren

Y Systemeingange (Funktion der Endschalter)

Y Fehlermeldung

Zustandsprifung: ( A0 AAUSA oder A1f AEI Nf)
Y Eingange

Y" Ausgénge (kénnen mit rechter Maustaste verandert werden)
Y Merker (kbnnen mit rechter Maustaste verandert werden)
Wertprifung:

Y N-Register (Ganzzahlregister)

Y R-Register (Realzahlregister)

Mai 2015 PA-CONTROL Inbetriebnahme
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VORSICHT

Stellen Sie sicher, dass auch bei ungewolltem Setzen eines Ausganges sowie
bei ungewollter Bewegung des Antriebes keine maschinelle oder personelle
Gefahrdung eintreten kann.

y \
‘

VORSICHT

Vor der ersten Inbetriebnahme des Motors muss die Funktion und Position der
Achsendschalter auf Richtigkeit tberprift werden.

# Diagnose: AnzeigefAndern Ausgange
won-his ——————— Zustand Ausgang 1

1-16 ala ol oo D
ausgang setzen

I (138 I T T 1 (155 (T T

IGreiferschIiessen

Abbildung 35: Andern eines Ausgangs, setzen

# Diagnose: Anzeigef/Andern Ausgénge

von-bis —————— Zustand Ausgang 1
1-1k §1§|n|n nln n||:| 0
: Ausgang zuriicksetzen

I (530 T N T 0D 0|0 0

IGreifer schliessen

Abbildung 36: Andern eines Ausgangs, zuriicksetzen

Inbetriebnahme PA-CONTROL Mai 2015
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#2 Manuell verfahren I
— Achsauswahl — Achsstatus
ausgewshite Achse: IAc:hse-1 j Bereitschaft r
Geschwindigkeit £ = Positiver Endschaltar: o
MNegativer Endschalter: r
Achs-Fosition: ID,D1250EI
— Referenzfahn
Referenzfahrt | — Zial antahren
e Zielposition absolut; =
: " o -~
mit Softwareendschalter: o = RS ol
Ziel: I
ohne Softwareendschalter: . = 0
< | << | 3> | > | Fahre auf Ziel |
— Fehlermeldung
Schliefen
Abbildung 37: Beispiel, manuelles Verfahren einer Achse

Durch Anklicken der beiden Buttons << und >> mit der linken Maustaste kann der Motor
manuell kontinuierlich nach links bzw. nach rechts bewegt werden. Eine Bewegung der Achse

kann innerhalb der beiden Achsendschalter erfolgen.

Fehlerdiagnose

4.6.2.4

Siehe dazu Abbildung 34, Seite 116 in diesem Kapitel.

PA-CONTROL

Fehler, die wahrend des Betriebes oder der Inbetriebnahme auftreten, werden in der
PA-CONTROL gespeichert und kénnen unter WINPAC ausgelesen und gedruckt werden

Inbetriebnahme
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4.6.2.5 Erste Hilfe
Die folgende Tabel

l e ist als AErste -HilfefH

Bedingungen kénnen weitere Ursachen fir das Auftreten von Stérungen verantwortlich sein.

Keine Verbindung zur PA-CONTROL
moglich

Motor dreht nicht

Motor bleibt nach wenigen Schritten
stehen

Keine Verbindung zu E/A-Ebene

Diagnosekabel defekt / nicht gesteckt

Falsche PC-Schnittstelle in den Projektparameter im
WINPAC eingestellt

PA-CONTROL ist nicht eingeschaltet
Mechanische Probleme

Motorkabel nicht gesteckt

Motor falsch angeschlossen
Endschalter A1+/A1- nicht aktiv/vertauscht
Achse steht auf Endschalter

Bremse nicht gedffnet

Falsche Motorparameter

Motor falsch angeschlossen
Drehgeber nicht/falsch angeschlossen
Achse steht auf Endschalter
E/A-Kabel nicht gesteckt oder defekt

Ext. 24V Versorgung fir E/A-Ebene anschlieRen und/oder
Uberprifen

IEF-Variomodul defekt

Weitere Hinweise zu Fehlermeldungen entnehmen Sie bitte dem Abschnitt Technischer

Anhang, ab Seite 242.

Inbetriebnahme
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Diese Seite wurde bewusst leer gelassen!

PA-CONTROL

Inbetriebnahme

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc

Mai 2015
Seite 120 von 324

Single/Compact/Steuergerat



n

<
m
o
=
m
=

5 Parameter

5.1

Allgemeines zu den Parametern

Bei der PA-CONTROL wird zwischen mehreren Parametertypen unterschieden:

Y Systemparameter:
Parameter, die das allgemeine System betreffen, wie Bedienersprache, serielle

Schnittstelle, usw.
Y Antriebsparameter:
Parameter fur die Achsen, wie Verfahrgeschwindigkeit, Motorschritte, Beschleunigung
usw.
Y Optionsparameter:
Profibus, RS232, AS-i, usw.
Bevor ein sinnvoller Programmablauf stattfinden kann, miissen verschiedene Grundeinstel-
lungen getroffen werden. Dies bedeutet, dass fur unterschiedliche Achsen, die unterschiedlich
dimensioniert und belastet sind, differenzierte Einstellungen vorgenommen werden mussen.

Es ist also notwendig, die Bedingungen beziiglich Beschleunigung, Maximalgeschwindigkeit,
Getriebefaktor usw. flr jede einzelne Achse festzulegen. In Abhangigkeit der Anzahl der
verfigbaren Achsen sind die Motor- und Achsparameter entsprechend mehrfach vorhanden.

Alle Parameter kénnen mit dem Programm WINPAC, ein Teil der Parameter an der
Geratefrontplatte, geandert werden. Eine Ausnahme sind die Parameter der Diagnose-
schnittstelle, fur die keine Mdglichkeiten der Anderung vorgesehen sind.

HINWEIS Die im Programm WINPAC grau hinterlegten Parameter sind in Abhangigkeit
der PA-CONTROL-Version nicht verfligbar.

Da alle Parameter mit WINPAC verandert werden kdnnen, wird diese Oberflache zur
Erlauterung herangezogen. Der Zugriff auf die Parameter Uber die Geratefrontplatte ist &hnlich,
aber fur bestimmte Parameter nicht moglich.

Zum Editieren der Parameter

Datei Bearbeiten Datenaustausch Diagnose Manuell | Einstellung Fenster  Tools  Hilfe

wird das
Konfigurationsfenster tiber ol & XE ] =@ < s | &

f0|gende Menupunkte Hardwarekonfiguration
aufgerufen

Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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5.1.1 Konfigurationsfenster

£{ PA-CONTROL Konfiguration 2|

Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

ol5| @ls| <lel Ll

Wersionsinfo |
‘W Syslemparameler
-*}3 Diagnose
; ﬁ 'égmpen FA-CONTROL-CRL4-1
B2 Rs2R BOOT ¥3.04
EFPROM 1024k*8
Fiéshd 1 024k78
Serien-Mummer -1
CPU-Hardware ¥2.2
Pa-CONTROL V5. 16/
Keine PLS
| Systemfehler: 0 - Fehler zuricksetzen
| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR
Abbildung 38: Konfigurationsfenster
In diesem Konfigurationsfenster werden alle Parameter, die in der PA-CONTROL
implementiert sind, editiert.
Parameter

Mai 2015 PA-CONTROL
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5.2 Systemparameter

5.2.1 Registerkarte Systemparameter

2|

A7 PA-CONTROL Konfiguration
Datel PA-CONTROL Iransfer Hife

slo| Bl@l sle Ll

| systemiia | | cangp: |

=[5 PA-CONTROL
- el

- Allgemein
Sprache:
[ CANOpen
4 Re232
Autostart;

Schrittstelle Bedienterminal 0
Frontplattentyp . o
PACONTROL N o

Automakbetichsar [Standad - Positonier- und ablaufbetrichsart i |

Jd

| S 0 -

‘ Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 39 : Registerkarte Systemparameter

52.1.1 Sprache

1 deutsch
2 Englisch
3 franzosisch

5.2.1.2 Autostart

1 Steht der Parameter Autostart auf 1, so beginnt die
PA-CONTROL nach dem Einschalten (Reset) mit dem Abarbeiten des
Startprogramms, d.h. sie wechselt automatisch in den Automatikbetrieb.

Voraussetzungen:

Startprogramm muss definiert sein,
ein Eingang muss als externer Stop definiert und bestromt sein.

Die Funktion Autostart wird nur nach dem Einschalten (Reset) einmal
ausgefihrt. Soll das Programm mehrfach ausgefihrt werden, so ist entweder
eine Endlosschleife zu programmieren oder Uber einen Starteingang das

Programm erneut aufzurufen.

HINWEIS

Ist der externe Stoppeingang bei Programmstart nicht bestromt, wird im

HINWEIS N
Aut omati kbetrieb sofort in den ASt °

Setzen Stérungsausgang,

Anzeige Systemfehler Exxx.

PA-CONTROL Mai 2015
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5.2.1.3 Zugriffsebene
Der Systemparamet-BediA@nigonsdlsedenegel t die M°glictl
Uber eine im Gerdt integrierte Tastatur oder Uber eine alternativ eingesetzte IEF-
Bedienkonsole Bedienerhandlungen vorzunehmen.
Der Systemparameter AZugriff ¢ber Diagnoseschnitt
Bedieners Uber die Diagnoseschnittstelle mit Hilfe des Programms WINPAC
Bedienerhandlungen vorzunehmen.
Bei de Parameter werden beCONAROGUfinauf aR0B8igesat die.
Zustand kann der Parameterwert Uber die Tastatur, die alternativ vorhandene IEF-
Bedienkonsole oder mit Hilfe des Programms WINPAC
kann er nur dur ch AJONIROLfit izaulri¢scikegreesne tdzetr weA den.
zwei Mdoglichkeiten:
Mit dem Programm WINPAC oder nach dem Einschalten, wenn eine Anderung der Hardware-
Konfiguration erkannt wird und der Schl ¢sselschal:
Zugriffsebene-Bedienkonsole ‘
) ) Parameterwert
PA-CONTROL - Menli | Hinweis / Bemerkung
0/1 2 3 4
1 = Automatik N e
2 = Manuell - - - X | X
3 = Programmerstellung | fir Programmtype : *.PNC, *.PAB, *.PTX - X[ X | X | X
3 = Programmerstellung | fur Programmtype : *.PNX - - -1 - X
4 = Diagnose - - [ X | X | X
5 = Ablaufdefinitionen - X X | X | X
6 = Parameter - XXX | X
7 = Grundeinstellungen - X | XX | X
8 = Systemdiagnose S e N
9 = Kommunikation tber |4 = Modemeinstellungen editieren - X XX | X
Modem 5 = Modem (Type)...
9 = Kommunikation tber |1 = Verbindung aktivieren - - -1 - X
Modem 2 = Verbindung Status anzeigen
3 = Verbindung beenden
-1 :Zugriff méglich
X: Zugriff gesperrt
Zugriffsebene-Diagnoseschnittstelle ‘
Parameterwert | Bedeutung
0 keine Einschrédnkungen
1 Programme kdnnen nicht mehr aus der PA-CONTROL geladen werden
2...255 Zur Zeit keine Funktion
Mai 2015 PA-CONTROL Parameter

Seite 124 von 324

Single/Compact/Steuergerat

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc



n

b
m
X
=
m
X

5.2.2 Registerkarte System I/O

£7 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

=l 2B = B

= PACONTROL Systemparameter  Spstem /0 IAbIaufdefinitionI CaNOpen-Bedienkonsole

—Zuwelzung der Systemeingange

Extermer Start, Eingangs-Mr.:
Externer Stop, Eingangs-Mr.:
Manuellfreigabe, Eingangs-Nr.:

Teleservice aklivieren, Eingangs-Nr.:

— Zuweizung der Systemausgange

Bereitzchaft, Auzgangs-Nr.:

Storung, Auzgangs-Mr.:

T

T eleservice verbunden, Ausgangs-Mr.:

| Systemfehler: 0O - Fehler zur'u'c:ksetzenl

| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 40: Anzeigen und andern der System-I/Os

HINWEIS Fur die System-1/Os kann jeder im System vorhandene Ein- bzw. Ausgang
verwendet werden.

5221 Externer Start, Eingangs-Nr.

Bei der PA-CONTROL kann ein beliebiger Eingang fir das externe Startsignal festgelegt
werden. Bei der Eingabe von 0, das entspricht dem Standardwert, existiert keine externe

Startmoglichkeit.

Fir den Start gilt:

Y Der Ubergang von unbestromt zu bestromt I6st den Start aus, d.h. SchlieRerfunktion,
positive Flankenauswertung

Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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5.2.2.2 Externer Stop, Eingangs-Nr.

VORSICHT

Bei der PA-CONTROL kann ein beliebiger Eingang fur das externe Stoppsig-
nal festgelegt werden. Bei der Eingabe von 0, das entspricht dem Standard-
wert, existiert keine externe Stoppmaoglichkeit.

Fir Stop gilt: Ist der externe Stop definiert, muss der ausgewéhlte Eingang
bestromt werden. Der Automatikbetrieb wird bei Wegnahme der Bestromung
(Prinzip der Drahtbruchsicherheit) unterbrochen, Offnerfunktion, zustands-
gesteuert.

Eine Uberprufung der Parameterwerte entsprechend den aktuellen Gegebenheiten ist
unbedingt erforderlich.

Der Stop-Taster halt nur die Tasks, welche als PNC-Programm gestartet wurden, sowie alle
Positionierungen an. Die Tasks, welche als PAB-Programm gestartet wurden, bleiben davon
unberihrt und laufen weiter!

5.2.2.3 Manuellfreigabe, Eingangs-Nr.

Ist nur bei AManuell cber Frontplattefi aktiv!

5224 Bereitschaft, Ausgangs-Nr

Bei der PA-CONTROL kann ein beliebiger Ausgang zur Ausgabe der Bereitschaft festgelegt
werden.

5.2.25 Stoérung, Ausgangs-Nr.

Bei der PA-CONTROL kann ein beliebiger Ausgang zur Ausgabe einer Stérung, die im
Automatikablauf aufgetreten ist (z.B.: Endschalter angefahren, Wert zu grof3, usw.) festgelegt
werden. Erfolgt im Automatikbetrieb eine Stdrung, so wird der Ausgang gesetzt. Wird der
Automatikablauf daraufhin abgebrochen und ins Hauptmenu zuriickgekehrt, so wird der
Ausgang zurlickgesetzt.

5.2.2.6 Teleservice aktivieren, Eingangs-Nr.

Bei der PA-CONTROL kann ein beliebiger Eingang fur das Auslésen der Teleservicefunktion
benutzt werden. Die Funktion wird bei bestromten Eingang aktiviert.

5.2.2.7 Teleservice verbunden, Ausgangs-Nr.

Bei der PA-CONTROL kann ein beliebiger Ausgang zur Statusanzeige der
Teleservicefunktion festgelegt werden. Blinken signalisiert den Verbindungsaufbau,
Dauerkontakt signalisiert die bestehende Verbindung.

Mai 2015 PA-CONTROL Parameter
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5.2.3 Ablaufdefinitionen
£4 PA-CONTROL Konfiguration 2=l
Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe
=8| algl =le -l
ER] :'CDNTHDL Systemparameter I Syster /0 Ablaufdefinition | CANOpen-Bedienkonsole
—Zuordnung der Ablaufprogramme:
Bl Startprogramm:
= | Frogramm nach STOF:
= | Frogramm START nach STOF:
= | Programm bei STORUMG:
= | Prograrmm in Grundstellung:
— Zuordnung der Beschiriftung
E;l Oberschift
| Systemfehler: 0 - Fehler zuriicksetzen I
| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR
Abbildung 41: Anzeigen und andern der Ablaufdefinition

Es darf jedes Programm nur einmal eingetragen werden.

HINWEIS
Es kdnnen jeweils alle beliebigen PNC-, PNX- und PAB-Programme

HINWEIS )
eingetragen werden. AUSNAHME: Fir die Uberschrift ist nur ein
PTX-Programm zulassig!

Weitere Erlauterungen zu den Parametern
Siehe dazu auch Abschnitt 2.9 Ablaufdefinitionen ab Seite 67.

HINWEIS

5.231 Startprogramm
Mit diesem Programm beginnt die PA-CONTROL, bei einem Start, den Automatikablauf
Dieses Programm ist im Prinzip das Hauptprogramm.
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5.2.3.2

5.2.3.3

Programm bei Stop

Mit dieser Zuordnung kénnen besondere Aktionen (z.B. Schliel3en von Ventilen) beim
Erkennen von "STOP" im Automatikablauf realisiert werden. Dieses Programm wird nach
erfolgtem Anhalten der Achsen durchlaufen.

HINWEIS

VORSICHT
Im Programm nach Stop gibt es folgende Einschrankung des Befehlsatzes:

1. Dieses Programm darf keine weiteren Programme als Unterprogramme
oder parallel zu verarbeitende Programme aufrufen.

2. Positionierbefehle sind in diesem Programm nicht zulassig.

3. Die Befehle AWarten auf | ogische
Ausgangen und Merkern darf nicht verwendet werden.

4. Eine noch aktivierte Zeituberwachung wird durch das Betriebssystem ohne
weitere Meldung zurick ge s et zt und bnicht wiederraldiviert A S

I m Programm Anach STOPA d¢rfen die |
werden:

SUB, CASE.SUB, RUN, CASE.RUN

Ai:=n, Ai:=Rn, G01, G25.A, G26.A

G22, G212, G222

Die PA-CONTROL prift im Automatikbetrieb und erzeugt im Fehlerfall die
Fehler E506, E507 oder E508.

Programm Start nach Stop

War die PA-CONTROL im Automatikablauf und wurde Stop betatigt, und soll dann durch Start
fortgesetzt werden (Automatik wurde nicht verlassen), so wird das Programm "Start nach
Stop" abgearbeitet, bevor mit dem unterbrochenen Programm weitergemacht wird. Diese
Option kann dazu benutzt werden, Aktionen, die bei Stop ausgelst wurden, wieder
zuriickzusetzen.

HINWEIS

Dieses Programm darf keine weiteren Programme als Unterprogramme und
parallel zu verarbeitende Programme aufrufen. Positionierbefehle sind in
diesem Programm nicht zulassig.

SUB, CASE.SUB, RUN, CASE.RUN

Ai:=n, Ai:=Rn, G01, G25.A, G26.A

G22, G212, G222

Die PA-CONTROL pruft im Automatikbetrieb und erzeugt im Fehlerfall die
Fehler E506, E507 oder E508.
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5.2.34 Programm bei Stérung

Mit dieser Zuordnung kénnen besondere Aktionen (z.B. Schliel3en von Ventilen) bei Erkennen
einer Storung im Programmablauf (z.B. Fehlermeldungen wie: Wert zu grof3, Leistungsteil

nicht bereit...) realisiert werden.

HINWEIS Dieses Programm darf keine weiteren Programme als Unterprogramme oder
parallel zu verarbeitende Programme aufrufen. Positionierbefehle sind in

diesem Programm nicht zulassig.

5.2.35 Programm in Grundstellung
Das AProgramm in Grundstellungi wird ¢be+r das
definitionhfA ad&rmiinvGruadstellung'listes HicAtrertagbt:
Y" Achsen zu verfahren (G25, ..., Al:=, ...)
Y Parallele TASKS zu aktivieren (RUN, ...)
Y" Unterprogrammtechnik anzuwenden (SUB, G22, ....)
Das Programm selbst wird in folgenden Situationen gestartet:
Y Nach dem Einschalten
Y Beim Verlassen des Automatikbetriebes
Y Beim Verlassen des Manuellbetriebs
Y Beim Verlassen der Diagnose
HINWEIS Nach Bearbeitung des Grundstellungsprogramms wird der Systemmerker
SMG67 gesetzt.
5.2.3.6 Programm fiir Uberschrift
Die | ber s-CONT ROL i ¥ id.durch die exste Zeile des zugeordneten
* PTX-File ersetzt.
Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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5.24 CANopen-Bedienkonsole

Als Bedienkonsolen am CANopen-Bus der PA-CONTROL sind ausschlieBlich IEF
Touch-Screen Terminals vorgesehen!

HINWEIS

£ PA-CONTROL Konfiguration : 7=
Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

=gl &2[g =le &

EE F'A'CDNTHDL Systemparameler' S_l,lsteml.-"UI Ablavfdefinition  CANOpen-Bedienkonsols |

— Bedienkonsole 1, CANOpen-Adresse B3
Foordinierungsbyte schreiben, Hummer Merkenwort

[
ra
=

AT T A

Serieller Meldekanal, Nummer N-Register 2048

L RS232

LEDz-Funktionstasten, Murnmer Merkernwort

— Bedienkonsole 2, CANOpen-Adresse 62
Foordinierungsbpte schreiben, Nummer Merkenaort

Serieller Meldekanal, Nummer N-Register

LEDs-Funktionstasten, Mummer Merkensaort

— Bedienkonzole 3. CAMOpen-Adresse B1
Koordinierungsbpte schreiben, Hummer Mertkenwart

Sernieller Meldekanal, Wummer N-Fegister

LEDs-Funktiorstasten, Mummer kerkenart

— Bedienkonzole 4, CANOpen-Adresse B0
Konrdinierunagshpte schreiben, Wummer berkenwort
Serieller Meldekatal, Numrmer N-Heagister

LEDs-Funktionstasten, Hummer Merkenaart

| Systemfehler: 0 - Fehler zuriicksetzen

| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 42: Anzeigen und andern

Inder PAACONTROL sind SystempaBameti ehif frrrdem eABeldli e n k
(CANopen-Adresse 63) und Bedienkonsole 2 (CANopen-Adresse 62) vorhanden.

Defaulteinstellungen nach Neuinitialisierung der PA-CONTROL

e e o

Koordinierungsbyte Nummer Merkerwort
Serieller Meldekanal Nummer N-Register 2048 0
LEDs Funktionstasten Nummer Merkerwort 218 0

Im Programm WINPAC ist fiir eine Anderung der Defaulteinstellung eine Registerkarte
vorhanden.

Mai 2015 PA-CONTROL Parameter
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5.3 Diagnose

5.3.1 Registerkarte System- und Diagnoseschnittstelle

£ PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

=

B gz e |

gl e

=3 PACONTROL

m CaMOpen
-E2 5232

% Spstemparameter

System- und Diagnoseschnittstells | Teleservice

Einztellun

Schnittstelle Iﬁ
Baudrate |1 9200 vl
Datenbits m
Stophbits m
Paitat ooD -

| Systemfehler: 0O -

Fehler zuriicksetzen

| Parameter Dateiname: STAMDARD.PAR.

Abbildung 43: System- und Diagnoseschnittstelle

System-und Diagnoseschnittstelle

Schnittstelle

Baudrate

Datenbits

Stoppbits

Paritat

Parameter ist fest eingestellt und kann nur angezeigt aber nicht verandert
werden.

Ab V4.68 passt die PA-CONTROL automatisch die Baudrate der
Schnittstelle der durch das Programm WINPAC vorgewéhlten Baudrate an.
Die Baudrate kann dabei entweder 19,2 oder 57,6 Kbaud betragen. Der
voreingestellte Wert betragt 19,2 Kbaud.

Parameter ist fest eingestellt und kann nur angezeigt aber nicht verandert
werden.

Parameter ist fest eingestellt und kann nur angezeigt aber nicht verandert
werden.

Parameter ist fest eingestellt und kann nur angezeigt aber nicht verandert
werden.

Parameter

PA-CONTROL Mai 2015
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5.3.2 Registerkarte Teleservice

£4 PA-CONTROL Konfiguration 21xl
Datei PA-CONTROL Transfer Hilfe
=8| a8 =¢ B
EE PA-CONTROL System- und Diagnoseschnittstelle  Teleservice |
ﬂ Systemparameter
i — Modem
Tuvpe: I Mebenstellenanschiuzs j
Initialisieren: JaTeRes
BA-COMTROL ruft Service-Telefan an: 'l
Service Telefon-Mr.: I
i ahlprafis: jaTDTOW
wiahlsuffis: |
| Systemfehler: 0 - Fehler zurlicksetzen
| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR.
Abbildung 44: Einstellung der Teleserviceparameter
Teleservice
Parameter Bedeutung
Type Ausgewahlter Modemtyp
Initialisieren Initialisierung fir Modem
Service .
Rufnummer, welche das Modem anwahit
Telefon-Nr.
W ahlprafix String vor Rufnummer
Wahlsuffix String nach Rufnummer
Mai 2015 PA-CONTROL Parameter
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5.4

CANopen-Bus

2|

£ PA-CONTROL Konfiguration

Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe

=la 2/

Baudrate |

=+ PA-COMTROL

. R5232

Baudrate CAMN Bus

2: 500K Bit/s

=

Achtung:
Die neue Baudrate [verandert] wird erst nach Ausschalten
und Einschalten der PA-CONTROL wirksam!

Fehler zuriicksetzen I

| Systemfehler: 0 -

| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR

Abbildung 45: Einstellung der Baudrate CANopen-Bus

Baudrate CANopen-Bus

Standard = 500 kBaud,

Baudrate

Auswabhl: 125, 250, 500, 1000 kBaud

PA-CONTROL

Mai 2015
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5.5 Schnittstelle RS232

44 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

=la| @l@|

=|@| L]

=i PA-CONTROL
ﬂ Systemparameter

Fi5232 Modul |

2l

*}3 Diagrose
=0 140

— Einstellung R5232/1
Schnittstelle: m
Baudrate: lm
Schnittstellenformat: lm
Hardware Handshake (CTS/RTS) [ren =]
Betrighbzart: lﬁ
— Einstellung R5232/2
Schnittstelle: lm
B audrate: lm
Schnittstellenformat lm
Hardware Handshake [CTS/RTS]: [ren =]
EBetriebsart: Iﬁ

| Systerfehler: 0 -

Fehler zuriicksetzen

| Parameter Dateiname:  STANDARD.PAR

5511

Abbildung 46: Schnittstelle R S232

Schnittstelle COM1

Baudrate

Schnittstellen-
format

Hardware-
handshake

Betriebsart

551.2

Standard = 9600Bd, Auswahl: 110, 300, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200.

Standard = 8B,nP,1S
Auswahl: 8B,nP,1S oder 7B,nP,1S oder 7B,eP,1S oder 7B,0P,1S

Standard: nein
Auswahl: ja/nein

Diese Schnittstelle kann fiir verschiedene Betriebsarten umgeschaltet
werden.

0 = Befehle der Gruppe G500.xx benutzen diese Schnittstelle

1 = ONLINE-Command-Schnittstelle (siehe Schnittstellenhandbuch)
2 = Modemschnittstelle

Schnittstelle COM2

Baudrate

Schnittstellen-

Standard = 9600Bd, Auswahl: 110, 300, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200.
Standard = 8B,nP,1S

format Auswahl: 8B,nP,1S oder 7B,nP,1S oder 7B,eP,1S oder 7B,0P,1S
Hardware- Standard: nein
handshake Auswabhl: ja/nein
Betriebsart Nur Befehle der Befehlsgruppe G500.xx benutzen diese Schnittstelle
Mai 2015 PA-CONTROL Parameter
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5.6 Profibus

£# PA-CONTROL Konfiguration i3 ll_ﬁ

Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

ela 2@ =|e B

=1k PA-CONTROL Profibus-DP |

& Systemparameter

Lo Diagnose
Profibus-DP &dresse: IIZI

v

40 110
B8 CaNOpen
&2 RS232

B [ Frofibus-DP Erweiterte Profibus-Diagnose aktiv:

Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 47: Einstellung der Profibus DP-Adresse

Einstellung Profibus-DP Adresse
Profibus-DP Adresse Standard = 0, d.h. kein Profibus-DP Modul aktiviert
Auswabhl: 2 bis 126

ACHTUNG: die Adresse 126 ist nur fur Inbetriebnahme erlaubt, eine
Ubertragung von Nutzdaten im Zusammenhang mit der Adresse 126

darf nicht erfolgen!

PA-CONTROL Mai 2015
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5.7 Achsparameter

5.7.1 Registerkarte Achsparameter

£4 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL  Tranmsfer Hilfe

=lr| &lml e Il

=-f4 Pa-COMTROL
By Systemparameter

Achsparameter |Verfahrparameter| Endschalter/F eferenztahit Achs-E.-"AI Matar I Gantryl

2]

-bﬁ Diagnose | Achse -1

Freigabe Maode:
b Achze-1 [servoTEC 52 102)

arameter

L Antriebsparameler Einschaltverfahmnode:

M aximale Positionzabweichung:

Gruppenzuordnung wenn Achse verschoben:

Synchronization auf Drebgeber I
Fositionsiibernabme aus Drehgeber [T

I [1] beiri Wechzel in eine Verfahrbetiebsart j

Bktiviere Brermse im Status IDLE /SAFE [T

|3 vl
|1DDDD,DD
IGruppe1: SM207 'l

Anzeigeeinheit:

Getriebefaktor:

I u = l /3
|1 0000,00

— Werfahrbersich
Werfahrbereich [min]:

Werfahrbereich [mag):

ID,DDDDDD
|1 00,0000 1}

| Systemfehler: 0 -

Fehler zuriicksetzen

| Parameter Dateiname:  STAMDARD, PAR

Abbildung 48: PA-CONTROL, Registerkarte Achsparameter

57.1.1 Freigabe Mode

0 gesperrt, keine Freigabe

1 beim Wechsel in einen Verfahrbetrieb

2 auf Kommando in der Verfahrbetriebsart

3 sofort nach der Initialisierung

4 beim Wechsel in eine Verfahrbetriebsart und Start i Stop

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergerat
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5.7.1.2 Einschaltverfahrmode
0 Die Achse bleibt stehen und wird nicht verfahren, auch wenn sie verschoben
wurde oder ein Fahrbefehl unterbrochen wurde
1 (DEFAULT) Ein Fahrbefehl, der durch das Betriebssystem mit der Funktion

"STOP" unterbrochen wurde, wird fortgefiihrt. Ansonsten bleibt die Achse
stehen wo sie gerade ist und die aktuelle Position wird ibernommen

2 Das Betriebssystem fahrt die Achse auf die Position auf der die  Achse war
bevor sie in den Status "IDLE / SAFE" geschaltet wurde. Ein Fahrbefehl wird
fortgefiihrt der durch die Funktion "OFF-ACHSE" unterbrochen wurde

3 Das Betriebssystem prift ob die Achse im Status "IDLE /SAFE" verschoben
wurde. Ist die Differenz mehr als in dem Achsparameter "Maximale
Positionsabweichung" festgelegt wurde, dann wird ein Systemfehler (Exxx)
erzeugt. Ansonsten wird die Achse auf die Position vor dem Wechsel in den
Status "IDLE / SAFE" verfahren oder der unterbrochene Fahrbefehl wird
fortgefuhrt.

4 Das Betriebssystem prift ob die Achse im Status "IDLE / SAFE" verschoben
wurde. Ist die Differenz mehr als in der "Maximalen Positionsabweichung"
festgelegt wurde, dann wird ein Systemmerker (SM191, SM192,...) gesetzt.
Ansonsten wird die Achse auf die Position vor dem Wechsel in den Status
"IDLE / SAFE" verfahren oder der unterbrochene Fahrbefehl wird fortgefiihrt.
Ist dieser Systemmerker gesetzt, so kann die Achse nicht verfahren werden
und es wirde ein Systemfehler erzeugt. Ist diese Option angewéhlt muss in
der Applikation der Systemmerker im Programm abgefragt werden (LD
SM191, G21 SM191, ...) bei diesem Abfragen wird der Systemmerker
zurlckgesetzt.

5.7.1.3 Max. Positionsabweichung

Maximale Abweichung beim Wechsel vom OFF in den ON-Zustand

5714 Gruppenzuordnung

Um zu verhindern, dass bei einem Parameterwert | Gruppe | System-Merker
Mehrachssystem keine Achse weiter (SM)

verfahren wird, sobald eine Achse tber :
die maximale Abweichung verschoben 0 Keine
wurde, kénnen Achsen zu einer Gruppe 1 1 SM207
zusammengefasst werden.

) 2 2 SM208
Wird der Systemachsmerker (SM191,...)
gesetzt, so wird auch der 3 3 SM209
Gruppenmerker gesetzt. 4 4 SM210

So lange einer dieser beiden Merker gesetzt ist kann die Achse nicht mehr verfahren werden.

Die Gruppenmerker werden geléscht durch :
Y Abfragen im AUTOMTIK (LD SM191 ..., G21 SM191 ..., LD SM207 ...)
Y" Abbruch AUTOMATIK oder ONLINE

Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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Synchronisation auf Drehgeber
wird die Achsposition aus der Drehgeberposition tUbernommen. Zuvor wird der Motor aber auf

Wird die Achse aus dem Zustand IDLE/SAFE in den Zustand OPERATIONAL geschaltet, so

5.7.15
die Flanke des Drehgebers ausgerichtet (nur bei PA-CONTROL MP).

5.7.1.6 Positionsiibernahme aus Drehgeber
Wird die Achse aus dem Zustand IDLE/SAFE in den Zustand OPERATIONAL geschaltet, so

wird die Achsposition aus der Drehgeberposition ibernommen (nur bei PA-CONTROL MP).

Aktiviere Bremse im Staus IDLE/SAFE
Wird die Achse in den Zustand IDLE/SAFE geschaltet, so wir dann die Haltebremse des

5.7.1.7
Motors aktiviert (nur bei PA-CONTROL MP).

5.7.1.8
Einstellung der gewilinschten Anzeigeeinheit. Es besteht die Mdglichkeit, weitere Einheiten zu

Anzeigeeinheit
erganzen. Der Getriebefaktor muss bei der Einstellung der Anzeigeeinheit beriicksichtigt

werden.

Getriebefaktor

5.7.1.9
Einstellung des Getriebefaktors mit Berechnungsbeispiel siehe Abschnitt 5.14.1.

Verfahrbereich (min.)
untere Verfahrgrenze (Softwareendschalter).

5.7.1.10

Verfahrbereich (max.)
obere Verfahrgrenze (Softwareendschalter).

5.7.1.11

Parameter

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc
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5.7.1.12 Grenzwerte der Achsparameter

el Parametername Az e Minimalwert | Standardwert | Maximalwert
Nr. Einheit

7 | Getriebefaktor 0.001 100.0 20000.0

8  Verfahrbereich Minimum AE _8000000ﬁ o 0.0 8000000 #i (‘,

9  Verfahrbereich Maximum AE _8000000ﬁ3(‘) 10000.0 8000000 ﬁ3c‘,
max. Positionsabwei- <3,

52 chung AE 100 0 8000000 fi"0

3 'E)iese Werte sind theoretische Grenzwerte, die sich in Abhangigkeit vom Getriebefaktor &ndern!

Anwendungsbeispiel 1 und 2:

Getriebefaktor = 1 Getriebefaktor = 10

Minimum Maximum Minimum Maximum

Verfahrgeschwindigkeit [AE/s] 10 50000 1 5000
Referenzgeschwindigkeit [AE/s] 10 50000 1 5000
Manuellgeschwindigkeit [AE/s] 10 50000 1 5000
Schleichganggeschwindigkeit [AE/s] 10 50000 1 5000
Motor Start-Stop-Drehzahl [U/s] 0 10 0 10
Beschleunigung [AE/s?] 7000 1500000 700 150000

Anwendungsbeispiel 3 und 4:

Getriebefaktor = 20 Getriebefaktor = 40

Minimum Maximum Minimum = Maximum

Verfahrgeschwindigkeit [AE/s] 0.5 2500 0.25 1250
Referenzgeschwindigkeit [AE/s] 0.5 2500 0.25 1250
Manuellgeschwindigkeit [AE/s] 0.5 2500 0.25 1250
Schleichganggeschwindigkeit [AE/S] 0.5 2500 0.25 1250
Motor Start-Stop-Drehzahl [U/s] 0 10 0 10
Beschleunigung [AE/s] 3500 75000 1750 37500
Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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Registerkarte Endschalter / Referenzfahrt

5.7.2
£7 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe
=H| 2@ =le 'l
E=- E PA-CONTROL Achsparameterl Werfahiparameter  Endschalter/Referenzfahrt IAc:hs-E.-"AI Matar I Gantryl
‘“ﬁ Systermparameter
b) Diagnosze | Achse -1
1#0 1/0
m CANOpen — Achsendschalter
Rsz32 Achz-Endschalter vertauzcht u
Achse- TEC 52102
tah Achss [servo s ] Endzchaltertyp: NC = NO
Referenzfahitart:
I 27 : Referenziahrt auf den Referenzzchalter - negative Richtung j
ID,DDUDDD mm
80.00000 mm

Achzparameter

[ =Y Antriebsparameter
Abstand Referenzzchalter-Referenzpunkt:

Referenz-Offset

Fehler zuriicksetzen I

| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

| Systemfehler: 0
Abbildung 49: PA-CONTROL, Registerkarte Endschalter / Referenzfahrt Schrittmotoren

Achs-Endschalter vertauscht

5721
Positiver und negativer Endschalter kbnnen ohne Hardware&nderung getauscht werden

Endschaltertyp

5.7.2.2
Auswahl des verwendeten Kontakttyps
Y NC-Offner
Y" NO-SchlieRer

Referenzfahrt

5.7.2.3
Definiert die Art und Weise der Referenzfahrt, Die mogliche Art der Referenzfahrt ist je nach

Achstype unterschiedlich

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc
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5.7.24 Abstand Referenzschalter i Referenzpunkt
Eingabe Nullpunktverschiebung nach Referenzfahrt.
5.7.25 Referenzoffset
Gibt den Positionswert an, auf den die Achse nach dem Erkennen des Nullimpulses gesetzt
wird.
5.7.2.6 Grenzwerte der Achsparameter

Palr. Parametername An'zelg.e— Minimalwert | Standardwert | Maximalwert
Nr. Einheit

Abstand Referenz-

34  schalter zum AE 50 2200 10500
Referenzpunkt
62 Referenzoffset AE 8000000/ 10000.0 8000000 A5
s ?)iese Werte sind theoretische Grenzwerte, die sich in Abhangigkeit vom Getriebefaktor andern!

HINWEIS Die tatsachlich angefahrene und gesetzte Position nach der Referenzfahrt
ergibt sich aus den beiden eingetr
zum Referenzpunktf .und AReferenzof

PA-CONTROL

Single/Compact/Steuergeréat
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5.7.3 Registerkarte Endschalter / Referenzfahrt servoTEC
£& PA-CONTROL Konfiguration |
Datei PA-CONTROL Transfer Hilfe
oln| sle] sle ]
=-F3 PACONTROL Achsparameterl Vertahiparameter  Endschalter/Referenzfahrt |Achs-E.-"A|

g Systemparameter

{}3 Diagnose | Achse -1

140 140

ﬂ CaMOpen — Achsendschalter
" standard PSTOF NSTOF
" vertauscht IU: Aug j IU: Aug j
' benutzerdefiniert
Abstand Referenzzchalter-Referenzpunkt: ID,DDDDDD mim
Referenz-Offset: IU,DUUUUU .

— Referenztaht
Fahrtrichtung: Inegati\r LI
Referenzfahit: |4 auf Endschalter ohne Mullpurnkt LI
Beschleunigungsrampe:  |200 ms
Bremsrampe: 200 ms
| Systemfehler: 0O - Fehler zuriicksetzen |
| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR
Abbildung 50: PA-CONTROL, Registerkarte Endschalter / Referenz servoTEC-Achsen
57.3.1 Achs-Endschalter

Legt die Benutzung der an der Achse montierten Schalter fest. Fir den Standardfall
entsprechen die Schalter NSTOP und PSTOP der Fahrtrichtung, im Fall der Vertauschung ist
es genau umgekehrt. Benutzerdefiniert konnen tber das Pulldown-Meni weitere Bedingungen

ausgewahlt werden.

Abstand Referenzschalter i Referenzpunkt

5.7.3.2
Eingabe Nullpunktverschiebung nach Referenzfahrt.

5.7.3.3 Fahrtrichtung

Legt die Fahrtrichtung fur die Referenzfahrt fest, negativ, positiv oder entfernungsabhéngig

ohne Nullpunkt.

Parameter
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5.7.34 Referenzfahrt
Definiert die Art und Weise der Referenzfahrt
0 setze Ist-Position auf Null
fahre auf Referenzschalter mit Nullpunkt
auf Endschalter mit Nullpunkt
auf Referenzschalter ohne Nullpunkt
auf Endschalter ohne Nullpunkt
innerhalb einer Umdrehung mit Nullpunkt

setze Soll-Position auf Null

N o g b WDN P

auf Anschlag mit Nullpunktsuche

5.7.35 Beschleunigungsrampe

Lange der Beschleunigungsrampe in Millimetern.

5.7.3.6 Bremsrampe

Lange der Bremsrampe in Millimetern.

5.7.3.7 Grenzwerte der Achsparameter

FEL Parametername An_zelg.e— Minimalwert | Standardwert | Maximalwert
Nr. Einheit

Abstand Referenz-

18 schalter zum AE 50 2200 10500
Referenzpunkt
62 Referenzoffset AE 8000000/ 10000.0 8000000 A5

73 Biese Werte sind theoretische Grenzwerte, die sich in Abhangigkeit vom Getriebefaktor andern!

PA-CONTROL Mai 2015
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5.7.4 Registerkarte Achs-E/A

Achsparameterl Verfahrparameterl Endschalter/Feferenziaht  Achs-EAA | Mator I Gantryl

Werzogerungszeit [ms]

£ PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe

2 &

=1l

| Achse -1

EE PA-COMTROL
8y Systemparameter
--*}3 Diagnoze
-I#0 140
— Achs-Ein-Ausgange
: Eingangs-Mr.
SR Achsze-1 [zervaTEC 52 102)
= Achspararmeter: STOP-ACHSE: ID I
[ e
Antrisbsparameter CTART-ACHCE: ID— l—
OFF-ACHSE: ID 100
ON-ACHSE: [ 300
Auzgangs-Mr. Werzogerungszeit [ms]
HALT: [0 |
IDLE / SAFE: o |
ACHSE-PUT-54FE: [o |
| Systernfehler: 0O - Fehler zur'u'c:ksetzenl
| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR
Abbildung 51: PA-CONTROL, Registerkarte Achs-E/A

5.7.4.1 STOP-Achse
Eingang fiir das Stoppen und den Ubergang nach HALT.

5742 START-Achse
Eingang fur das Starten der Achsen.

5.7.4.3 OFE-Achse
Eingang. fur den Ubergang in den IDLE/SAFE-Zustand.

OFFE-Verzogerungszeit

5744
Wartezeit, in der die kinetische Energie einer fahrenden Achse, die gestoppt wurde, sicher

abgebaut wird.

Parameter
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5.7.4.5 ON-Achse

Eingang fiir den Ubergang nach OPERATIONAL und ACTIVE, wenn die Achse vorher im
IDLE/SAFE-Zustand war.

5.7.4.6 ON-Verzdgerungszeit

Wartezeit, in der beim Einschalten die Zwischenkreisspannung vollstandig sicher aufgebaut
wird.

5.7.4.7 HALT

Ausgang wird bei gesetztem Parameter auf logisch 1gesetzt, wenn die Achse im Status
HALT WHILE OPERATIONAL/ACTIVE ist. Nur im AUTOMATIK- und ONLINE-Betrieb der
PA-CONTROL wirksam.

5.7.4.8 IDLE/SAFE

Ausgang wird gesetzt, wenn die Achse durch die Funktion "OFF-ACHSE" in den Status IDLE

oder SAFE geschaltet wurde. Ist die Funktion "PUT-SAFE" aktiviert, so wird der Ausgang

AACHSE | ST | DLE/ SAFEA erst gesetzt, wenn der Stat
AUTOMATIK- und ONLINE-Betrieb der PA-CONTROL wirksam.

57.4.9 ACHSE-PUT-SAFE

Ausgang zur Aktivierung der Option AS am servoTEC-Verstarker.

5.7.4.10 Grenzwerte der Achsparameter

Par Minimal- | Standard- | Maximal-
Parametername Einheit
wert wert wert

HALT, Ausgangsnummer 2048

55 IDLE/SAFE, Ausgangsnummer 0 0 2048
56 ACHSE-PUT-SAFE, Ausgangs-Nr. 0 0 2048
58 STOP-Achse, Eingangsnummer 0 0 2048
59 START-Achse, Eingangsnummer 0 0 2048
60 OFF-Achse, Eingangsnummer 0 0 2048
61 ON-Achse, Eingangsnummer 0 0 2048
63 ON-Verzdgerungszeit ms 0 300 10000
64 OFF-Verzogerungszeit ms 0 100 10000
Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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5.8 Verfahrparameter

5.8.1 Registerkarte Verfahrparameter

£ PA-CONTROL Konfiguration

Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

=H| 2@ =le &

EE Pa-CONTROL
-85 Systerparameter

niriebzparameter

...... =

Achsparameter  Verfahrparameter | Endschalter/Referenztaht Achs-Ex’Al Muatar | Gantr_l,ll

2l

| Achse -1

— Geschwindigkeiten

Werfahrgeschwindighkeit: IW mmJs
Referenzgeschwindigkeit: IW s
Manuellgeschwindigk.eit: IW mms
Schleichganggeschwindighkeit: IW mms
Hantr-tusnchtgeschwindigkeit: IW mm.'s
Start-Stapdrehzahl IW Uds

— Beschleunigung
Beschleunigung: IW mmJ's
Rampentyp: Im

— Mothalt
OFF-Fiampe: IW mm.'s*

| Systemfehler: 0 -

Fehler zuriicksetzen I

| Parameter Dateiname: STANDARD PAR

Abbildung 52: Verfahrparameter PA-CONTROL

5.8.1.1 Verfahrgeschwindigkeit

Maximal zulassige Verfahrgeschwindigkeit (siehe Abschnitt Parameterberechnung, Seite 177).

5.8.1.2 Referenzgeschwindigkeit

Geschwindigkeit, mit der die Referenzfahrt ausgefuhrt wird.

5.8.1.3 Manuellgeschwindigkeit

Geschwindigkeit, mit der manuell gefahren wird.

Mai 2015

PA-CONTROL
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5.8.1.4 Schleichganggeschwindigkeit
Geschwindigkeit, mit welcher der Endschalter bei der Referenzfahrt frei gefahren wird

5.8.1.5 Gantry-Ausrichtgeschwindigkeit
Ist ein Gantrysystem mechanisch nicht sehr starr miteinander verbunden, so kann es nach
As c hr 2 gmusskeriigiert weRlénausden dénSc hr 2 gl age i

dem Einschal't en
Achsparamet eOf fARetf @ r-Aichse eirgdébr@chtewverden.
Diese Aufgabe kann mit WINPACi m A Ma n u e | lin der Aahsfuakiion & erladigt
werden. In dieser Achsfunktion wird nur die Slave-Achse verfahren, die Master-Achse bleibt

Gewlsscrhiwd mtdg egskeehi vii nad ir gdk eii tefi |

i hrer Position. Al s
AGarstrriyc ht g e s ¢ hnuribei der Gahtry-Slavé-Achss aktiviert und kann nur

auf
Di e
zwischen 0 und 1,0 mm/s (AE/s), also sehr langsam, eingestellt werden.

Start-Stopdrehzahl
Drehzahl, aus der die Beschleunigung startet.

5.8.1.6

5.8.1.7 Beschleunigung

Anderung der Geschwindigkeit pro sec..

5.8.1.8 Rampentyp

Es besteht hier die Maglichkeit zwischen einer linearen oder einer sin’(t)-Beschleunigung zu

wahlen.

5.8.1.9 OFF-Rampe
Anderung der Geschwindigkeit pro sec, mit der eine Achse angehalten wird, wenn wahrend

der Achsbewegung ein OFF-Kommando an die Achse gerichtet wird
(z.B. OFF. A1, G123Q, ¢é)

Mai 2015
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5.8.2 Registerkarte Motor

L4 PA-CONTROL Konfiguration

Datei PA-CONTROL Transfer Hilfe

=1 2z =le B
= E Fa-COMTROL

g Systemparameter
‘P Diagnoze

Achsparameterl Vetfahrparameterl Endschalter/Referenzfahrt | Achs-E/s  Motor IGantr}lI
| Achse -1

Drehrichtung / Schritte

Direhrichtung inwertierer;

r
|3048D,DD

otor-Schiitte pro Umdrehung:
------ b Antnehsparameter p g

| Spstemfehler: O -

Fehler zuriicksetzen
| Parameter Dateiname: STAMNDARD.PAR

Abbildung 53: Verfahrparameter PA-CONTROL

5.8.2.1 Drehrichtung invertieren

Umkehr der Motordrehrichtung.

5.8.2.2 Motor-Schritte pro Umdrehung

Anzahl der Motorschritte aufgrund elektromagnetischer Bauart

Mai 2015
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5.8.3 Registerkarte Gantry
2|

£ PA-CONTROL Konfiguration

Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe
glal =le ]

=1l

= PaCOMTROL
-y Spstemparameter
'~ Diagnose | Achse -1
#0 1/0
CAMOpen — Gantryeinstellungen

= R5232 | - =
£ Achse1 (servaTEC$2102) Syl |(0) Gantyariih aus =

----- ¥="F " chsparameter

=Y Antrisbsparameter

AchsparameterlVerfahrparameterl Endschalter/Feferenziahit | &chsE/4 | Motor  Gantry

Gantry Endschalter, Eingangs-hr. ID
Ganty Endschalter, Ausgangs-Hr. IU

Fehler zuriicksetzen I

| Systemfehler: 0 -

| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR

Abbildung 54: Verfahrparameter PA-CONTROL

5.8.3.1 Gantry-Modus

Dieser Achsparameter legt fest, ob eine Achse zu einem Gantryantrieb gehoért oder als
eigenstandige PA-CONTROL-Achse (Standard) verwendet wird.
Gantryantrieb 1 Gantryantrieb 2 Gantryantrieb 3 ‘
00 00 00

Eigenstandige

PA-CONTROL-Achse

Gantryantrieb

MASTER-Achse 11 21 sl
22 32

Gantryantrieb 12
SLAVE-Achse

Gantry-Endschalter, Eingangs-Nr.
i

des digitalen

5.8.3.2
EEmdsaanlgalst ami danmg dGamlt o ys en

Nummer

Gantry-Endschalter, Ausgangs-Nr.
Nummer des digitalen Einganges der auf den negativen Endschalter des Antriebsverstarker

5.8.3.3

verdrahtet ist.

PA-CONTROL Mai 2015
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5.9 Antriebsparameter Schrittmotorachse
5.9.1 Registerkarte Motorparameter
&4 PA-CONTROL Konfiguration ed [
Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe
elH| @@l sle ]
=-f3 Pa-COMTROL Maotorparameter |
Systermparareter
-0 Diaghoze | Achse -1
0 1/0
CAMOpen — Matorphasenstrom
Achze-1 [EP/MP) PFhazenstrom: |2,DDDDUD A
Achsparameter . . )
o L ———— Phasenstram im Stillstand: |2,DDDDDD &
r— Direhrichtung / Schiitte
Cirehrichtung invertieren: u
tator-Sehritte pra Wndrehung: |32UU,UUU
Fatoryallzchritte pro Umdrehung: |2DD,DDUD
v
r

— Drehgeber
Drehiiberwachung aktiv:
Drehgeber invertieren

ISD,DDDDD

Auflozung des Drehgebers:

Fehler zuriicksetzen I

| Systemfehler: 0

| Parameter Dateiname: STANDARD PAR

59.11 Phasenstrom
Strom, der dem Schrittmotor aufgepragt wird.

Phasenstrom im Stillstand
Strom, der bei fehlenden Ansteuerimpulsen flief3t.

591.2

Drehrichtung invertieren

5.9.1.3
Umschaltung der Drehrichtung.

PA-CONTROL

Abbildung 55: Antriebsparameter der PA-CONTROL Schrittmotorachse

Parameter
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5.9.1.4 Motor-Schritte pro Umdrehung
Aufgrund der verwendeten Hardware maximal einstellbare Auflésung pro Motorumdrehung
5.9.1.5 Motor-Vollschritte pro Umdrehung
Anzahl der Motorschritte aufgrund elektromagnetischer Bauart
5.9.1.6 Drehiuiberwachung aktiv
Schalter fiir das Ein- und Ausschalten der Drehliberwachung

5.9.1.7 Drehgeber invertieren
Umschaltung der Impulsreihenfolge

Auflésung des Drehgebers

5.9.1.8
Encoderimpulse pro Motorumdrehung

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergeréat

Mai 2015
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5.10 Antriebsparameter servoTEC S2 Achse

5.10.1 Registerkarte Grundkonfiguration

£ PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-CONTROL Transfer Hilfe

elH &g e 'l

=I-E=d PA-CONTROL

PIX

Grundkonfiguration lFlegIerkaskade! Achs-nfo | Zykluszeiten | Kommentar
B Systemparameter
*}3 Diagnose Achse -1
1#0 1/0

CANOpen
=~ %k Achse-1 [servaTEC 52 105)

= Achsparameter Anwendung Anzeigeeinheiten
- richspaanee 4

<l 2 Achse:2 (sevoTEC 52102) L toaleeh iy
& Achsparameter & Translatorisch mm/s*
T Antriebsparameter

weiterer Einstellungen

Anzeigeeinheit

[ Millmeter [ram] |
Morschubkonstants = Motorschiitte / Umdrehung  _ 1000000 _ 100,0000
Getriebefaktor 100,0000
Hilfe
Systemfehler: 0 - Fehler zuriicksetzen
Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 56: Antriebsparameter servoTEC S2-Achse, Basiseinstellung
5.10.11 Anzeigeeinheit
[mm, m, grad, rad]

Es besteht die Mdglichkeit, weitere Einheiten zu ergéanzen. Der Getriebefaktor muss bei der
Einstellung der Anzeigeeinheit berticksichtigt werden.

5.10.1.2 Vorschubkonstante

Der intern berechnete Quotient aus Inkrementen/Umdrehung und Getriebefaktor, der fur die
Umrechung beim Wechsel von rotatorischen und translatorischen Anzeigeeinheiten benétigt
wird.

Mai 2015 PA-CONTROL Parameter
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5.10.2 Registerkarte Reglerkaskade

£4 PA-CONTROL Konfiguration

Datei PA-COMNTROL Transfer Hilfe

elr 2z =[e |

= F3 PACONTROL Grundkonfiguration  Feglerkaskade IAchs-Inlo Zykluszeiten Kommentar]
,ﬂ Systemparameter

Lo Diagnose Achse -1
140 170
m CANOpen > Geberselektion: Synchronisation I
—| taie Bchse-1 (servaTEC 52 105)
B Achsparameter
(="} iintriebsparameter Sollwert-Selektor
—| tae Achse-2 (servaTEC 52 102) v
= #_soll n_soll m_soll_min
Achsparameter SR FwiM, Motor und
1 Antriebsparameter ity Winkelgeber
S
pwan) [k
b )= EJE
Lageregler mit Drehzahl- Drehzahl-  Drehmoment- : :
Begrenzung begrenzung regler begrenzung : :
________ 1
#_ist n_ist m_ist i
= Geberselektion: Istwerte I‘— ——
+
Inkrementalgeberemulation

Meldungen Sicherheitsparameter I Hilfe
Fehler zuriicksetzen

Systemfehler: 0 -

Parameter Dateiname: STAMDARD.PAR

Abbildung 57: Reglerkaskade

5.10.2.1 Reqisterkarte Reglerkaskade Geberselektion

£4 Geberselektion

[~ Synchronisation ——

Y| —— Sollwert-Selektor
Motor und

Einstellungen ... | l Reglerkaskade PWM Winkelgeber
] B el

[~ Kommutiergeber

eV

|~ Istwert Lage -

oK | abbrechen | Hilfe |

Abbildung 58: Geberselektion

PA-CONTROL Mai 2015

Parameter
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5.10.2.2 Registerkarte Reglerkaskade Einstellung Synchronisation
%en | % |xt0 |

Phaselage

€ re
& Il

Abbrechen

Abbildung 59: Einstellung Kommutiergeber

5.10.2.3 Registerkarte Reglerkaskade Einstellung Resolver X2A
Jxes | w0 |

Kommutiergeber

Modus

Getriebefakkor

Abbrechen

Abbildung 60: Einstellung Resolver X2A
Parameter

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc
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5.10.2.4

Registerkarte Reglerkaskade Einstellung Resolver X2B

5.10.2.5

£4 Winkelgeber - Einstellungen @
Kommutiergeber I X2A ]
X2B
I~ akt
- Getriebefakkor - Spannungsversorgung -
1 £ 11
Modus
d
= & &
Analogmodus
¥ Encode
¥ Encoder mit 2
oK Abbrechen

Registerkarte Reglerkaskade Einstellung Resolver X10

Abbildung 61: Einstellung Resolver X2B

£4 Winkelgeber - Einstellungen @
Kommutiergeber l X2h I X2B

[~ Getriebefaktor

Abbrechen

Abbildung 62: Einstellung X10

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergeréat
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5.10.2.6 Registerkarte Reglerkaskade Einstellung Lageregler

Reglerart

& p- 2
Lageregler

Totbereich

—

abbrechen |

Schleppfehler

Abschaltung bei

Reqisterkarte Reglerkaskade Meldungen Drehzahl

Abbildung 63: Einstellung Lageregler

5.10.2.7

44 Meldungen @

Drehzahlmeldung

Yergleichsdrehzahl

Meldefenster
Ansprechverzdgerung

i Schwelle
Schwellwert IO mm
oK | Abbrechen | Hilfe |
Abbildung 64: Meldungen i Drehzahl

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergerat
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5.10.2.8 Registerkarte Reglerkaskade Meldungen Zielposition
£4 Meldungen @
I Schleppfehler ]

Drehzahlmeldung
Toleranzfenster Fir "Ziel erreicht" —
0,03 mm

pos. WinkelfStrecke
neg. Winkel/Strecke l-D,DS mm
IU, 0 ms

Ansprechverzdgerung

Hilfe

Abbrechen

Abbildung 65: Meldungen i Zielposition

5.10.2.9 Registerkarte Reglerkaskade Meldungen Schleppfehler
44 Meldungen @

Drehzahlmeldung I Zielposition 5

Schleppfehlergrenzen —
positive Grenze 2,17 mm
negative Grenze |-8, 03 mm
Ansprechverzégerung 0,0 ms
QK Abbrechen Hilfe
Abbildung 66: Meldungen i Schleppfehler

Mai 2015
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5.10.2.10

Registerkarte Reglerkaskade Sicherheitsparameter

44 Sicherheitsparameter @

Momentenbegrenzung durch

Bremsbeschleunigungen

Mathalt

Hw-Endschalter

Positionierbereich
Gberschritten (nur in
der Betriebsart
'Positionieren’)

Durchdrehschutz

v Geberdifferenziiberwachung

|18600 mm/s? Maximalstrom
[z000000 mmjs?
IZUOUOUD mm/s?
i~ Drehzahlbegrenzung
Drehzahlgrenze, I3000 mmys
positiv
Drehzahlgrenze, 3000 mmjs
negativ
|6000 mmy's
Einrichtdrehzahl IIU %
[~ Abschaltgrenze Schleppfehler
Abschaltung bei 1,80 mm
abbrechen Hilfe

5.10.2.11

Abbildung 67: Sicherheitsparameter

Reqisterkarte Reglerkaskade Drehzahlregler / Reglerart

44 Drehzahlregler @

“Reglerart
@A
& FI-Redler (er

Abbrechen |

Abbildung 68: Drehzahlregler

Mai 2015
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5.10.2.12 Regqisterkarte Reglerkaskade Drehzahlregler / Filter
44 Drehzahlregler @

Abbrechen

Abbildung 69: Drehzahlregler, Filter

5.10.2.13 Regqisterkarte Reglerkaskade Stromregler
44 Stromregler @

Abbrechen |

Abbildung 70: Stromregler

Mai 2015
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5.10.2.14 Reqgisterkarte Reglerkaskade Motordaten
A4 Motordaten ®
Grenzwerte
Maximalstrom in &, |1,94 A
Effektivwert
MNennstrom in &, 0,96 A
Effektiviwert
I2t-Zeit 1,30 s

Die maximalen Stromgrenzwerte sind abhanaig von

der Taktfrequenz der Endstufe!

i)

Hilfe

abbrechen |

Abbildung 71: Motordaten

Registerkarte Reglerkaskade Inkr. Geberemulation X11
44 Inkrementalgeberemulation (X11) @
1024

Inkrementalgeber

Strichzahl

Inkremente pro Umdrehung

|~ A&, B Spur abschalten
[~ Nullimpuls unterdriicken
vV Drehrichtungsumkehr

-3,0 °

Offsetwinkel

| Abbrechen |

PA-CONTROL

Abbildung 72: Inkrementalgeberemulation

Parameter
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£4 PA-CONTROL Konfiguration

PA-CONTROL Transfer Hilfe

5.10.3 Registerkarte Achsinformationen

Grundkonfiguration | Reglerkaskade AchsInfo | Zykluszeiten | Kommentar

servoTEC 52105

1538

23

512 kB Grofe extemes Flash
34
100012
1.24

512kB

Hilfe:

Fehler zuriicksetzen

Datei
eln alm c|e |
-k PA-CONTROL
¥y Systemparameter
1o Diagnose Achse-1
1/0 1/0
CaNOpen Hauptplatine -
=) 2 Achse-1 (servoTEC 52 105) Top
B Achsparameter K
(=18 i ntriebsparameter SeRel
= &k Achse-2 [servoTEC 52102) Revision
T Achsparameter .
T Antriebsparameter Grofle extemes RAM
~Firmware
Version
Applikation
KM-Release
Bootloader
Version
Schreibzyklen Flash
Max. Schreibzyklen Flash
Systemfehler: 0 -
VParameter Dateiname: STAMDARD.PAR

Datei PA-CONTROL Transfer

=1

Abbildung 73: Achsinformationen

5.10.4 Registerkarte Zykluszeiten

£4 PA-CONTROL Konfiguration
Hilfe

=| @]

]

=3 PA-CONTROL
Eg Systemparameter
Lo Diagnose
10 1/0
CANOpen
=) 2 Achse-1 (servoTEC 52 105)
¥ Achsparameter
=
= % Achse-2 (servaTEC 52102)
T Achsparameter
T Antiebsparameter

Glundkonliguralionl Heglerkaskade] Achsinfo  Zykluszeiten IKommenlal

Achse -1

Zykluszeitery
Stromregler
Drehzahlregler
Lageregler

Positioniersteuerung

80,0 ps
160.0 ps
640,0 ps
12800 ps

Hilfe

Fehler zuriicksetzen ]

Systemfehler: 0 -

I Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 74: Zykluszeiten
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5.10.5 Registerkarte Kommentar

£4 PA-CONTROL Konfiguration

Datei PA-CONTROL Transfer Hilfe

elH @@ =[e Ll
= PA-CONTROL
¥y Systemparameter
16 Diagnose Achse - 1
1#0 1/0
m CANOpen =
—| 4 Achse-1 [servoTEC 52 105)
T Achsparameter
=
—| e Achse-2 [servoTEC 52102)
T Achsparameter
T Antriebsparameter

Glundkonﬁgurationl Reg!etkaskade] Achsnfo | Zykluszeiten  Kommentar

Hilfe
Systemfehler: O - Fehler zuriicksetzen

Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 75: Registerkarte Kommentar
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5.10.6 Antriebsparameter PA-CONTROL servoTEC

5.10.7 Registerkarte Basiseinstellung

£ PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL Transfer Hilfe

=H 2@ =le |

=-f3 PA-CONTROL Positionierenl Lagereglerl Drehzahlregler Stromreglerl Makaor I Feedback
‘“ﬁ Systermparameter

| Achse -1 servoTEC-Parameterdateiname: Standard_ServoTECAT.pam
Ballastieistung [PBALRAX] — Warnung/Fehlermaske [WHASK |
30 [n01) ET-Meldeschwelle

El-tak Achse] [servoTEC)
H ® Achsparameter max. Metzzpannung [VBUSBAL)

L Antriebsparameter
I 230 = l

[n02] Ballast-teldung

[n03] Schleppfehler

[n04] Ansprechibenwachung

[n05] Metzphase fehlt

[nOE] 5w Endschalter 1 unterzchritten
[n07] 5w Endschalter 2 Uberschritten
[n08) Fehlerhafter Fahrauftrag

[n09) Kein Referenzpunkt

(0] PETOP skt

[r 1] ST R akiv

[n12] Default bat.-Daten geladen
[n13) Spg. fur |/0-Karte fehlt

[n14] Ermittiung von MPHASE

[n15] Fehlerhafter YCT-Eintrag

Iu_ Metz-BTB-Uberpriifung
[0==>&in; 1==>aus). [NONBTE]

|1_ Unterspannungsiibensachung
[O==>aus; 1==xein], [UVLTMODE]
Eine Netzphase fehlt [FMODE]
K.eine Meldung -

LU (e

™ [r32) Beta'ersion der Fimware
Initializierungzart des Verstarkers [BOOT)
|1 — Bremsen-Reaktionszeit

Aktivieren [TERAKE] Deaktivieren [TERAKED)

Defaultwerte setzen | I1 ao 20

Fehler zuriicksetzen I

| Systemfehler: 0O -

| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 76: Antriebsparameter servoTEC-Achse, Basiseinstellung

5.10.7.1 Ballastleistung (PBALMAX)

Mit diesem Parameter kann die Dauerleistung des Ballastwiderstandes begrenzt werden.
Uberschreitet der Ballastleistung den eingestellten Maximalwert, so wird der Ballastwiderstand
abgeschaltet. Als Folge kann die Fehlermeldung "Uberspannung" ausgelost werden. Bei
einem zu hohen Maximalwert kann der Ballastwiderstand tberlastet werden.

5.10.7.2 Max. Netzspannung (VBUSBAL)

Mit dieser Einstellung wird die fur die Motoren zulassige Netzspannung eingestellt. Damit wird
die Ballast- und Uberspannungsschwelle im Verstarker auf fur den Motor vertragliche Werte
eingestellt. Damit ist sichergestellt, dass der Motor keinen Wicklungsschaden erleidet

5.10.7.3 Netz-BTB-Uberpriifung (NONBTB)

Das Fehlen des Netz-BTB-Signals (Netz ein) fuihrt beim Freigeben der Endstufe zu der
Fehlermeldung F16 (Netz-Btb). Falls dieses Verhalten unerwuinscht ist, so kann die
Uberwachung des Netz-BTB-Signals ausgeschaltet werden (NONBTB 1).

Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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Unterspannungsiberwachung (UVLTMODE)
Die Konfigurationsvariable UVLTMODE aktiviert bzw. sperrt die Unterspannungstiberwachung

5.10.7.4

des Verstarkers.

5.10.7.5 Initialisierungsart (PMODE)
Der Parameter PMODE konfiguriert das Verhalten des Verstéarkers beim Ausfall einer

Netzphase. Es bedeuten:
Y PMODE=0: keine Warnung, keine Fehlermeldung, Strombegrenzung auf max. 4A

Y PMODE=1: Warnung n05, Strombegrenzung auf max. 4A
Y PMODE=2: Fehlermeldung F19, Sperren der Endstufe

Bremsen-Reaktionszeit, Aktivieren (TBRAKE)

5.10.7.6
Der Parameter TBRAKE definiert die Bremsen-Reaktionszeit.
5.10.7.7 Bremsen-Reaktionszeit, Deaktivieren (TBRAKEOQ)
Der Parameter TBRAKEO definiert die Reaktionszeit der Bremse beim deaktivieren.
Mai 2015 PA-CONTROL Parameter
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5.10.7.8 Warnung / Fehlermaske (WMASK)

Neben der Festlegung dieser Parameter, besteht die Moglichkeit, die im Fehlerfall vom
Verstérker ausgegebenen Warnungen in Fehler, die eine Reaktion der PA-CONTROL
bewirken, zu wandeln.

Im Gegensatz zu den Warnungen fuhrt eine Fehlermeldung zum Sperren der Endstufe und
zum Offnen des BTB-Kontaktes. Das Umkonfigurieren der Warnungen zu Fehlermeldungen
kann besonders bei folgenden Warnungen sinnvoll sein: Schleppfehler,
Ansprechiberwachung, Hardware-Endschalter.

2 Gibt den Schwellwert fiir die durchschnittliche I1°T Belastung des
I"T-Meldeschwelle Verstarkers in % ausgehend vom eingestellten Dauerstrom an

Wird gesetzt, wenn die eingestellte Ballastleistung PBALMAX
Uberschritten wird.

Schlepofehler Wird gesetzt, sobald der Abstand zwischen der Ist-Position und der
PP Lagereglertrajektorie den eingestellten Wert PEMAX Uberschreitet.

Ballast-Meldung

" Wird gesetzt, wenn die BUS/SLOT-Ansprechiiberwachungszeit
Ansprechiberwachung EXTWD uberschritten wurde.

Netzphase fehlt Wird gesetzt, sobald das Fehlen einer der 3 Netzphasen festgestellt

wird.
SW Endschalter 1 Wird gesetzt, sobald die eingestellte Position des Software-
unterschritten Endschalters 1 SWE1 unterschritten wird.
SW Endschalter 2 Wird gesetzt, sobald die eingestellte Position des Software-
unterschritten Endschalters 2 SWE2 unterschritten wird.

Wird gesetzt, wenn versucht wird, einen nichtvorhandenen

Fehlerhafter Fahrauftrag Fahrauftrag zu starten

. Wird gesetzt, wenn ein Fahrsatz gestartet wird, ohne dass zuvor eine
Kein Referenzpunkt Referenzfahrt durchgefiihrt wurde.

PSTOP aktiv Ist gesetzt, solange der Hardware-Endschalter PSTOP aktiv ist.
NSTOP aktiv Ist gesetzt, solange der Hardware-Endschalter NSTOP aktiv ist.

Wird beim Einschalten des Verstérkers gesetzt, wenn die Motornum-
DelfaduItnMotordaten mer aus dem seriellen EEPROM und die Motornummer aus dem
gelade SINCOS-Geber unterschiedlich sind.

Spannung fur I/O-Karte  Wird gesetzt, wenn die 24 V-Versorgungsspannung fir die
fehlt I/O-Erweiterungskarte fehlen.

Ermittlung von MPHASE  Wird beim Einschalten des Verstarkers gesetzt.

Wird gesetzt, sobald bei konfigurierter VC-Tabelle ein fehlerhafter

Fehlerhafter VCT-Eintrag VCT-Eintrag angewahlt und ibernommen werden soll.

Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe
=[a] 2@ =le ]
E‘E Pa-CONTROL PUSIUUNIETEHI Lagereglerl Direhzahlregler Stmmreglerl b ator | Feedback | Basizeinzstellungen
8% Systemparameter
Ao Diagrose | Achse -1 servoTE C-Parameterdateiname: Standard_ServoTECA1.pam
W0 140
ﬂ CaMOpen -
= R5232 In Position
b Achse-] [servoTEC) ImU Inkremente [counts)
i Achsparameter
L Antriebsparameter Stilstandsschwele (G123, 5STOF, ..
[ wmin
Wmax / -mas

IBDDDD Inkremente [counts]

|1 oooa Inkremente [counts)
I'I,DUUDUU Urndrehunglen)  [PGEARD / PRBASE]

interne Lage-Auflosung, [PRBASE]

Auflosung

Lageregler Aufldzung Menner, [PGEARD)

[1048576 [a0" =]

Fehler zuriicksetzen

| Systemfehler: 0 -

| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 77: Registerkarte Positionieren

In Position (PEINPOS)
Falls bei Ausfiihrung eines internen Fahrsatzes die Entfernung zwischen der aktuellen Position
und der Zielposition die eingestellte FenstergréRe unterschreitet, so wird die Meldung In-
Position generiert (Statusmeldung, Digitaler Ausgang).Das In-Position-Fenster wird in den

Einheiten des Lagereglers eingegeben.

5.10.8.1

5.10.8.2 Stillstandsschwelle

Drehzahlschwelle fir Stillstandsmeldung.
5.10.8.3 Vmax / - Vmax
Maximale Geschwindigkeit (in positiver oder negativer Fahrtrichtung), die von einem Fahrsatz nicht

Uberschritten werden kann.

Aufldsung (PGEARO/PRBASE)
Wird ben6étigt, um die Lageregler-Position und die Geschwindigkeit von SI-Einheiten auf Inkremente

5.10.8.4

umzurechnen.

Lageregler Aufldsung (PGEARO)
Wird ben6étigt, um die Lageregler-Position und die Geschwindigkeit von SI-Einheiten auf Inkremente

5.10.8.5

umzurechnen.

5.10.8.6 Interne Lage-Auflésung
Mit dem ASCIlI-Kommando PRBASE [16/20] kann die interne Lageaufldsung zwischen 16 und 20
Bits/Umdrehung umgeschaltet werden. Die Ubernahme der Auflésung erfolgt erst nach Aus- und

Einschalten des Verstarkers!

Parameter
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5.10.9 Registerkarte Lageregler
£4 PA-CONTROL Konfiguration 2=l
Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe
=ln alel =le -l
E‘E PA-CONTROL Pasitiorieren | Drehzahlregler Stromreglerl b otor I Feedback | Basizeinstellungen
Systemparameter
-4p Diagnoze | Achse -1 servaT EC-Parameterdateiname: Standard_ServaTECAT pam
0 1/0
CAMOpen
R5232 ; |
Ff Fakh |1 El. Getriebe
Achze-1 [zervaTEC) S
B Achsparameter Lage Geschwindigkeit
B Antrisbzparameter ;
+ +
—0O—
A) Drehzahlzollvwert
Ky
ID,15
tdax. Schleppfehler
|1 noo Inkremente [counts]
& P Lage, Pl Drehzahl
Pl Lage, P Drehzahl
| Systemfehler: 0 - Fehler zur'u'c:ksetzenl

| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR

Abbildung 78: Antriebsparameter servoTEC-Achse, Lageregler

5109.1 KV

Lageregler: Proportionalverstéarkung

5.10.9.2 Tn [ms]

Lageregler: Nachstellzeit

5.10.9.3 Max. Schleppfehler

Schleppfehleriiberwachung

5.10.9.4 Ff Faktor

Lageregler: Vorsteuerung Drehzahl.

5.10.9.5 KP
Proportionalverstarkung des Drehzahlreglers bei Benutzung des Pl-Lagereglers.

5.10.9.6 PID-T2[ms]

Drehzahlregler: 2. Zeitkonstante hinter dem Drehzahlregler.

5.10.9.7 T-Tacho[ms]

Drehzahlregler: Tachofilter-Zeitkonstante.

Mai 2015
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5.10.10 Registerkarte Drehzahlregler

£ PA-CONTROL Konfiguration 21 x|
Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe
=ln alel =le Il
EE PA-COMTROL Positionierenl Lageregler i Stromreglerl M ctar I Feedback | Basizeinstellungen
Systemparameter
Lo Diagnose | Achse -1 servaT EC-Parameterdateiname: Standard_ServaTECAT pam
0 1/0
CAMOpen
R5232
Achze-1 [zervaTEC) SW - + = —
B Achsparameter — - S —eO— T 7 —
B Antriebsparameter —/| 12 m A ||
kP PFID-T2
Enddrehzahl SW Fampe +
3000 A/min 10 ms>WLIM 1o [ e
Tn
Direhrichtung SW Fampe - Ig— i
f positi =l o ms->WLIM Y
(berdrehzahl Mot-Rarmpe ]
ISBDD 14min |2EDD ms->"LIM PI-PLUS T-Tacho
Disable Rampe |1 ID'2 me
[100 " mesviim
| Systernfehler: 0O - Fehler zur'u'c:ksetzenl
| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR
Abbildung 79: Antriebsparameter servoTEC-Achse, Drehzahlregler
5.10.10.1  Enddrehzahl [1/min]
Maximale Drehzahl fur die Drehzahlregelung.
5.10.10.2  Drehrichtung
Z&hlrichtung bei Auswertung und Vorgaben der Positionsinformationen.
5.10.10.3  Uberdrehzahl [1/min]
Festlegung der Abschaltschwelle fiir die Fehlermeldung FO8 (Uberdrehzahl).
5.10.10.4 SW Rampe+ [ms]
Positive Beschleunigungsrampe des Drehzahlreglers.
Mai 2015 PA-CONTROL Parameter
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SW Rampe- [ms]
Negative Beschleunigungsrampe des Drehzahlreglers.

5.10.10.5

5.10.10.6

Not-Rampe
interner Drehzahlsollwert fiir Nothaltsituationen.
Disable-Rampe
Drehzahl-Bremsrampe beim Sperren der Endstufe.

5.10.10.7
Drehzahlregler: Proportionalverstarkung, Drehzahlregler: 2. Zeitkonstante hinter dem Drehzahlregler.

PID-T2 [ms]

5.10.10.8

5.10.10.9 KP
Drehzahlregler: Nachstellzeit.

5.10.10.10
Die Drehzahlregler-Nachstellzeit ist die Zeitkonstante des Integralanteils im Drehzahlregler. Wenn

Tn [ms]
GVTN = 0 gesetzt wird, so ist der Integralanteil abgeschaltet.

5.10.10.11 PI-Plus

Drehzahlistwertvorsteuerung:

Y GVFR =1 Drehzahlregler wie Standard PI-Regler
GVFR =0 Drehzahlregler verhalt sich wie ein PDF-Regler (Pseudo Derivative Feedback)

y

5.10.10.12

T-Tacho [ms]
Drehzahlregler: Tachofilter-Zeitkonstante

Mai 2015
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5.10.11 Registerkarte Stromregler
£ PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe
=ln alel =le -l
=3 PACONTROL Positionierenl Lagereglerl Drehzahlregler |M0t0r I Feedback | Basiseinstellungen
%y Systemparameter
Lo Diagnose | Achse -1 servaT EC-Parameterdateiname: Standard_ServaTECAT pam
#0 1/0
m CAMOpen
s
A ) O5) '

SR Achsze-1 [zervaTEC)
= B Achsparameter
L2 Antisbsparameter

Irms

A
ms

]
b1

Ipeak

j

Fief.-| peak
0.001

13- elduin

A

:

Fehler zuriicksetzen I

oo
=

| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR

| Systemfehler: 0 -
Abbildung 80: Antriebsparameter servoTEC-Achse, Stromregler

5.10.11.1  Irms[A]
Der von der Anwendung benétigte Dauerstrom.

Ipeak [A]
Stellt den gewlinschten Impulsstrom (Effektivwert) ein.
Ref.-Ipeak [A]
Definition des Spitzenstroms fur die Referenzfahrt auf Anschlag.
[2t-Meldung [%]

I’t-Meldeschwelle.

5.10.11.2
5.10.11.3

5.10.11.4

510.11.5 KP
Absolute Verstarkung des Stromreglers.

Tn[ms

5.10.11.6
Integralanteil des Stromreglers.
Parameter
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5.10.12 Registerkarte Motor

L4 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe
=ln alel =le Il
=3 PACONTROL Positionierenl Lagereglerl Direhzahlregler | Stromregler eedback | Basizeinstellungen

By Systemparameter
Lo Diagnose | Achse -1 servaT EC-Parameterdateiname: Standard_ServaTECAT pam
10 1/0

m CAMOpen

7 Rs232 Strom-Yoreilung
[k Achsze- [servoTEC) Bhii

20 Achzparameter 1
L2 Antisbsparameter
lo Palzahl
| & |6 =
lo max
lo max L Endwert Phi /
Jas A |47 mH Phi n ,29—
Grenzdrehzahl [nmax) Einsatz
1500 1/min
N max

3000 1/ min

atar Mummer - Mame

105 - |65k 4503000

Bremse
I ohhe ¥ l

Fehler zuriicksetzen I

| Systemfehler: 0

| Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR

5.10.12.1

5.10.12.2

5.10.12.3

lo[A]

Motornennstrom.

Polzahl

Anzahl der Motorpole

lo max

Motorspitzenstrom.

Abbildung 81: Antriebsparameter servoTEC-Achse, Motor

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergeréat
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L [mH]

5.10.12.4
Statorinduktivitat des Motors

Grenzdrehzahl [1/min]

5.10.12.5
Motor Maximaldrehzahl

Motor Nummer i Name
Laden eines Motor-Datensatzes / Motor-Name

5.10.12.6

5.10.12.7

5.10.12.8  Endwert Phi
Drehzahlabhangige Voreilung (Endwert Phi)

5.10.12.9

5.10.12.10 Bremse
Vorwabhl fir Motorbremse

Einsatz [1/min]
Drehzahlabhangige Voreilung (Einsatz Phi).

Stromvoreilung
Stromabhéngige Phasenvoreilung zur Ausnutzung des Reluktanz-Drehmomentes

PA-CONTROL

Parameter
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5.10.13 Registerkarte Feedback

£ PA-CONTROL Konfigurakion 2lx
Datei PA-COMTROL  Transfer  Hilfe

=/ g2lg| =|e| il

E‘E PACONTROL Positionierenl Lageleg\el' Dlehzahlraglarl Stromregler | Motor FEEdbaCk Basiseinstellungen
- Systemparameter
b’ Diagnose | Achse-1 servoT EC-Parameterdateiname: Standard_ServaTECAT. pam
1010
ﬂ CANOpen
RS232
g Achse-1 (servaTEC)

B pchsparameter I[U] FResolver j
L. Aniriebspaiameler

Riiickfuhmung

| Systemfehler: 0 - Fehler zuriicksetzen

| Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 82: Antriebsparameter servoTEC-Achse, Feedback

5.10.13.1  Ruckfuhrung

0 Resolver

1 reserviert

2 Hiperface

3 Auto

4 EnDAT

5 reserviert

6 SinCos EEP

7 SinCos Auto

8 RS422 & W&S

9 RS422

10 ohne Ruckflhrung

11 SinCos mit Hallsensor

12 RS422 mit Hallsensor

13 Reservier

14 reserviert

15 Reserviert

16 Resolver -> SinCos
Parameter PA-CONTROL Mai 2015
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5.11 Antriebsparameter flexmoTEC

£4 PA-CONTROL Konfiguration
i P L Transfer  Hilfe

PA-CONTROL
Systemparameter

-4p Diaghose
-0 1/0
B cenopen
-2 RS232
Achse-1 (fl

Abbildung 83: Antriebsparameter flexmoTEC-Achse

ver wal tet

ALi nMoltk i

HINWEIS Die Antriebsparameter der flexmoTEC-Achse werden mit der speziellen Software

Parameter

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc
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5.12 Antriebsparameter intelliMOT

£4 PA-CONTROL Konfiguration

=-= PACONTROL
Systemparameter
4P Diagnose
-#0 170
CaNOpen
RS232

Achse-1 (inteliMot)
= Antriebsparameter

Abbildung 84: Antriebsparameter intelliMOT-Achse

HINWEIS Die Antriebsparameter der intelliMOT-Achse werden mit der speziellen Software
verwal tet.

AintelliTool A

PA-CONTROL
Single/Compact/Steuergerat
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5.13 Antriebsparameter dunMOT

44 PA-CONTROL Konfiguration
Datei PA-COMTROL Iransfer  Hife

21|

= L] I 1] R (] &
=-F=3 PA-CONTROL Motorparameter |
-Hy Systemparameter
i Lo Diagnose ’ Achse -1
140 1/0
@ CANOpen

_ R5232
-2 Achse-1 [duntOT)

Antriebsparameter
¥ Geraet

¥ Rueckfuehrung
¥ Strom

¥ Position

Parameter Dateiname: STANDARD.PAR

Abbildung 85: Antriebsparameter dunMOT-Achse

Bei Anschluss und Inbetriebnahme eines dunMOT-Antriebes sind die folgenden Hinweise
unbedingt zu beachten:

y

y
y

Bevor die Antriebe an die PA-CONTROL angeschlossen werden kénnen, muss die

Baudrate und die CANopen-Adresse mit der Softwar e A-Asswvetantin der
Dunkermotoren eingestellt werden.

Die Achsparameter werden, wie auch bei anderen PA-CONTROL-Achsen, entsprechend
der Applikation in den Registerkarten eingetragen.

Die Antriebsparameter (Strom, ...) werden mit Hilfe des Programms WINPAC eingestellt

und dann mit anderen PA-CONTROL-Parametern an die PA-CONTROL ubertragen und
im Antrieb gespeichert. Sie kdnnen aber nicht mit WINPAC und der PA-CONTROL aus

dem Antrieb ausgelesen werden.

HINWEIS Beachten Sie zusatzlich unbedingt die IEF-Applikationsschrift:

AAPP5003 _DE_1069022 PAC_dunMOT. pdf f.

Mai 2015
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5.14 Parameterberechnung

5.14.1 Getriebefaktor

Dieser Parameter ermdglicht es, die Programmeingabe in mm, Zoll, Grad usw. vorzunehmen.
Zur Bestimmung dieses Parameters wird nachstehende Formel benutzt:

Beispiel 1 (ohne Getriebe):
Schritte pro Umdrehung
Vorschub pro Motorumdrehung

Getriebefaktor (GF) =

Eingestellte Auflésung pro Umdrehung: 800
Spindelsteigung: 5; Eingabe in mm

800 .
GF = =160 Schritte / mm
5mm
Beispiel 2 (mit Getriebe):
Schritte pro Umdrehung x Getriebelibersetzung
Vorschub pro Motorumdrehung

Getriebefaktor (GF)

Eingestellte Auflésung pro Umdrehung: 800
Vorschub pro Motorumdrehung: 100; Eingabe in mm

Getriebelbersetzung: 5:1

40 Schritte / mm

800 x5
GF = =
100 mm

PA-CONTROL Mai 2015
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5.14.2 Verfahrgeschwindigkeit
Zur Bestimmung dieses Parameters wird nachstehende Formel benutzt:
Umdrehung pro Sekunde x Vorschub pro Motorumdrehung

Max. Verfahrgeschwindigkeit

Motor mit 3000 Umdrehung/min = 50 Umdrehungen/sek.

Vorschub pro Motorumdrehung 5 mm
Max. Verfahrgeschwindigkeit = 50U/sx5mm = 250 mm/s

PA-CONTROL Parameter

Single/Compact/Steuergerat MAN_DE_1006924 PAC_CPU4_R5m.doc
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6 Optionen

6.1 Optionen der PA-CONTROL

Der Funktionsumfang der PA-CONTROL kann durch zahlreiche Optionen erweitert werden.
Diese Erweiterungen werden mit aufsteckbaren IEF-Modulen oder dem Einsatz von
Steckkarten im Europaformat auf dem gerateinternen EURO-BUS-System realisiert.

Entsprechend der Grundausstattung des Gerates und damit der noch frei verfigbaren
Einbaurdume sind nicht alle Optionen gleichzeitig méglich.

CPU4 servoTEC MP
CANopen X X X
COM 1/ 2-Schnittstelle X
COM 3/ 4-Schnittstelle
Profibus-DP
AD-Wandler
SSi
I/O-Karte 16/16
AS-i-Master-Karte

Bezeichnung der Option

IEF-Module
X X X | X X
X

Interbus

EURO-Bus-Tragerplatine mit SSI
EURO-Bus-Tragerplatine mit COM
PLS7

PLS9

EURO-BUS-Karte
X X X X X X X X X X X X

RAM4 i 1Mbyte X
IEF-Nr. 1055894

RAM4 i 2Mbyte X
IEF-Nr. 1055895

RAM- Erweiterung ™

"I ab PA-CONTROL Version 4.75

HINWEIS In der PA-CONTROL CPU4 sind noch der obigen Tabelle maximal 8 serielle
Schnittstellen COM 1 bis COM 8. méglich. Bei der PA-CONTROL MP reduziert
sich die Anzahl auf Grund der Platzverhdaltnisse auf max. drei Schnittstellen
COM 1 bis COM 3 und bei der PA-CONTROL servoTEC aus den gleichen
Grinden auf zwei serielle Schnittstellen COM 1 und COM 2.

Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.2 Erweiterungen auf der PA-CONTROL CPU4

Die CPU4 kann mit verschieden breiten Teilfrontplatten (5, 9 und 13 TE) ausgerustet sein. In
Abhéngigkeit von der Menge der Erweiterungen mit IEF-Modul muss die entsprechende
Teilfrontplatte benutzt werden. Es stehen 2 Steckplatze fur IEF Module zur Verfligung.
Zusatzlich kann die COM2 durch den RS232-Schnittstellentreiber (als Option) zugénglich
gemacht werden. Ab Version 4.75 kann ergénzend die Speichererweiterung RAM4 eingesetzt

werden.
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Abbildung 86: Ansicht, CPU4 mit Speichererweiterung RAM 4

Madgliche Zusatzbestiickung (Option) der CPU4:
Steckplatz J1 = Alle IEF-Module auf3er Profibus
Steckplatz J2 | Alle IEF-Module
Steckplatz J3  COM2 mit RS232-Schnittstellentreiber (Option)

CcoM1

/)0 Ofmz\o
Ofz\O
O/az)O
Ofai\O
Of2zt\O

CAN

O/ \O
/O
Ofa=)\O
/=0

CPU4 CPU4

Bild164A

Abbildung 87: Ansicht Frontplatte CPU4 9TE und 13 TE
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Das folgende Bild zeigt die CPU4 i 9TE mit bestlickten Optionen.

Im Hintergrund ist ein IEF-Modul am Stecker J2 angeschlossen.
Im Vordergrund ist der RS232-Schnittstellentreiber montiert, der an J3 angeschlossen wird

Damit wird die COM2 auf der CPU4 realisiert.
Der Anschluss J1 ist hier nicht benutzt.

Abbildung 88: CPU4, Ansicht mit bestiickten Optionen

Informationen Uber die IEF-Module finden Sie ab Abschnitt Optionen, Seite 179

HINWEIS
Abbildung 89: CPU4, Ansicht mit bestlckter Speichererweiterung RAM 4
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.3 CANopen-Schnittstelle
Die PA-CONTROL ist mit einem CANopen-Interface ausgestattet. Dieses Interface dient zur
optionalen Erweiterung der PA-CONTROL.
Technische Daten:
Y Baudrate: 500kBits/s, umschaltbar
Y" Max. Buskabellange: 66 m
Aus Griinden der Bedienerfreundlichkeit und der unkomplizierten Inbetriebnahme (Plug&Play)
wurden fir den Anschluss an den CANopen-Bus in Bezug auf anschliel3bare Gerate und deren
Adressen (ID-Nummern) einige Definitionen getroffen.

6.3.1 CANopen-Teilnehmer mit fester Zuordnung
Fur die Teilnehmer mit fester Zuordnung im CANopen ubernimmt die PA-CONTROL quasi den
Master. Sie erkennt nach dem Neuinitialisieren die Teilnehmer am CANopen-Bus, Gbernimmt
sie in die Hardwarekonfiguration der PA-CONTROL und Uberwacht die Teilnehmer in den
verschiedenen Betriebsarten.
Die Teilnehmer der festen Zuordnung werden vom Betriebssystem der PA-CONTROL bedient
und dem Bediener als Achse, Eingang oder Ausgang zur Verfiigung gestellt.

6.3.2 CANopen-Teilnehmer ohne feste Zuordnung
Als Teilnehmer ohne feste Zuordnung kann jedes CANopen-Geréat, das den technischen
Voraussetzungen (Adresse, Baudrate, ...) entspricht, angeschlossen werden.
Dieser Teilnehmer wird vom Betriebssystem nicht angesprochen und nicht unterstiitzt. Zur
Kommunikation mit diesen Teilnehmer sind im AUTOMATIK-Betrieb Befehle (G700-Gruppe)
vorhanden. Uber diese Befehle kann im AUTOMATIK-Betrieb aus den Programmen heraus
der Teilnehmer
Y initialisiert (NMT),
Y parametriert (SDO),
Y" Uberwacht (EMCY),
Y" beschrieben (PDO) und
Y gelesen (PDO) werden.
Zur Unterstitzung bei Diagnose und Inbetriebnahme bietet das Program WINPAC
verschiedene Fenster an.

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.3.3 Ubersicht der CAN-ID

CAN-ID Funktion in der PA-CONTROL Mdgliche Komponente

1 Antriebsachse 1
2 Antriebsachse 2
3 Antriebsachse 3
4 Antriebsachse 4
5 Antriebsachse 5
. - LV-servoTEC
6 Antriebsachse 6 - LV-servoTEC S2
7 Antriebsachse 7 - PA-CONTROL-MP
) - flexmoTEC-E
8 Antriebsachse 8 - flexmoTEC-B
9 Antriebsachse 9 - inteliMOT
- dunMOT
10 Antriebsachse 10 - EPOS
. - LE3-80
11 Antriebsachse 11 - LE8-80
12 Antriebsachse 12
13 Antriebsachse 13
14 Antriebsachse 14
15 Antriebsachse 15
16 Antriebsachse 16
17 Digit. Ein-/Ausg. (1/01025 - 1/01088)
Anal. Ein-/Ausg. (AD17 AD4 / DA1 1 DA4)
18 Digit. Ein-/Ausg. (1/01089 - 1/01152) BECKHOFF :
Anal. Ein-/Ausg. (AD57 AD8/DA5 1 DAS8) "BK5120" .  ABK515
19 Digit. Ein-/Ausg. (1/01153 - 1/01216) iLC5100+n,
Anal. Ein-/Ausg. (AD97 AD12/DA91 DA12) il L2B®NO A,
20 Digit. Ein-/Ausg. (/01217 - 1/01280) 01 P 1B508D
Anal. Ein-/Ausg. (AD13 1 AD16/DA137 DA16) MURR Elektronik :
21 Digit. Ein-/Ausg. (1/01281 - 1/01344) "MBM55900"
Anal. Ein-/Ausg. (AD17 i AD20/DA17 71 DA20) FESTO :
22 Digit. Ein-/Ausg. (1/01345 - 1/01408) "CPV"
Anal. Ein-/Ausg. (AD217 AD24 / DA21 71 DA24) ’
ICPX-FB14G¢
23 Digit. Ein-/Ausg. (/01409 - 1/01472) © °
Anal. Ein-/Ausg. (AD257 AD28/ DA2571 DA28)
24 Digit. Ein-/Ausg. (1/01473 - 1/01536)
Anal. Ein-/Ausg. (AD29 1 AD32/ DA29 1 D32)
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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Fort

setzung der TabelDie A} bersicht CAN

CAN-ID | Funktion in der PA-CONTROL Mdgliche Komponente

25
26
27
28

49
50
51
52
60

61

62

63

CAN ID25 # 10 1537 7 10 1600 * BECKHOFF :
CAN ID26 #10 16011 10 1664 "BK5120", fABK5150
CAN ID27 #10 166571 10 1728 niLagonon,

0l P1-BD180
CAN ID28 #10 1729171 10 1792 MURR Elektronik :

"MBM55900"
FESTO :
"CPV",
ACPXB140
Zugriff Gber G700-Befehle im AUTOMATIK
Zugriff Uber G700-Befehle im AUTOMATIK
Zugriff Gber G700-Befehle im AUTOMATIK
Zugriff Uber G700-Befehle im AUTOMATIK

BUS-Zugriff auf die PA-CONTROL
(IEF TOUCH-SCREEN TERMINAL-PDO-
Protokoll)

BUS-Zugriff auf die PA-CONTROL
(IEF TOUCH-SCREEN TERMINAL-PDO-
Protokoll)

BUS-Zugriff auf die PA-CONTROL

(IEF TOUCH-SCREEN TERMINAL-PDO- IEF TOUCH-SCREEN TERMINAL
Protokoll)

Systemparameter fur "Pollbereich” vorhanden

BUS-Zugriff auf die PA-CONTROL

(IEF TOUCH-SCREEN TERMINAL-PDO-
Protokoll)

Systemparameter fir "Pollbereich” vorhanden
Zeituberwachung fur Zugriff

- Beliebiger CANopen-Teilnehmer

! Besonderheiten der 10-Module der ID25 bis ID 28:

Die 10-Module CAN ID25 bis CAN ID28 sind nicht fest in die Hardwarekonfiguration der
PA-CONTROL eingebettet. Beim Einschalten der PA-CONTROL wird geprift, ob diese
Module vorhanden sind. Ist dies der Fall, dann erfolgt ihre aktuelle Konfigurierung, die
Bedienung und Uberwachung. Im anderen Fall erfolgt keine weitere Uberwachung. Es wird
keine Fehlermeldung ausgegeben.

Anwendung:

Ausstattung einer Maschine mit Wechselgreifersystem, bei dem einmal mehr einmal weniger
IOs bestiickt sind.

In den System-Ganzzahlregistern SN90 bis SN93 ist die I0-Modul-Typennummer abgelegt.
Es kann damit gepruft werden, ob der Modul vorhanden ist.

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.3.4 Steuerungssystem PNOZmulti 2
Das Steuerungssystem APNOZ mu
Basisger?t APNOZ m BOf- wird
Feldbusmodul @QFRPNWNOKZemMA ESusges:
Bei Bedarf kdnnen bis zu 4 Erweiterungsmodule
angeschlossen werden.
Beim AnschluR an die PA-CONTROListam APNOZ n
C A N o p diem@GAN-Adresse auf 53 und die Baudrate auf
500kBaud einzustellen.
Drehschalter ADR/®=500kBaud
Drehschalter AAAess X10i
Drehschaltef: AAdRBess X1
Bei Bedarf kénnen bis zu 4 Erweiterungsmodule
angeschlossen werden.
zB.:
PNOZ EF 16D 16 sichere Eingénge g
PNOZ EF 8DI4DO 8 sichere Eing2ng: &%
PNOZ EF 4DI4DOR 4 sichere Eingange, ..
Die Kommunikation mit dem PNOZmulti 2 erfolgt ausschlieR3lich Uber die digitialen Ein- und
Ausg?2nge (I /O 204C@ONEROR.304) der PA
PA-CONTROL PNOZmulti 2
I/O 2049 é 2176 Virtuelle Ein- und Ausgénge des PNOZmulti
12177 €é 2184 (0O ohne | LED-Zustand des PNOZmulti
I/ O 2185 ¢é 2192 Tabellennummer
/02193 €& 2200 Segmentnummer
| 2201 é 2304 (O ohne Funktion) Abbild der Daten (13 Byte), der eingestellten
Tabellen- und Segmentnummer
HINWEIS : Den Aufbau der Tabellen und Segmente des PNOZmulti entnehmen Sie dem
Do k u mé&NQZmuti_2_Com_Interf_Op_Man_1002971-DE-01. p d f A
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.3.4.1 Digitale Eingdnge

Digitale Eingange

PNOZmulti 2
Virtuell e Ausg@ange o
o0 A
01 A
02 A
é
0127 A

LED-Zustand

eingestellte Tabellennummer
eingestellte Segmentnummer

Byte 0 bis Byte 12 der Nutzdaten

Je nach eingestellter Tabellen- und
Segmentnummer werden in den Nutzdaten
andere Informationen abgebildet

6.3.4.2 Digitale Ausgdnge

PA-CONTROL

12049 & 2176

12049

12050

12051

é

12176

12177 ¢é& 12184

12177: LED OFAULT leuchtet oder blinkt
12178: LED IFAULT leuchtet oder blinkt
12179: LED FAULT leuchtet oder blinkt
12180: LED DIAG leuchtet oder blinkt
12181: LED RUN leuchtet oder blinkt

I 2 1 812184 reserviert

2185 é (RBIAMBt2L, ¢)
2193 é 1(1218DABit2°, &)
12201 é 12304

Digitale Ausgange

PA-CONTROL
02049 é 02176
02049 A
02050 A
02051 A
é
02176 A
02177 é 02184
02185 & (OAZBHARBit2", ¢é)

02193 ¢é (@©2120A0Bit2°, ¢é)

02201 é 02304

PNOZmulti 2

Virtuelle Eingange i0  &.27

i127

nicht belegt (reserviert)
Setzen der Tabellennummer
Setzen der Segmentnummer

nicht belegt (reserviert)

Mai 2015
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6.3.4.3 Status der digitalen Ein- und Ausgange der PNOZmulti 2 Geréate abfragen

Das PNOZmulti 2 halt mehrere Tabellen bereit. In diesen sind unter anderem auch die
Zusténde der digitalen Ein- und Ausgénge des Basigerates und der Erweiterungsmodule des
PNOZmutli 2 abgelegt. Da die Menge der Daten in einer Tabelle gréRer als 13 Byte ist, wurden
die Tabellen in Segmente unterteilt.

Durch Anwahl der Tabellen- und Segmentnummer Uber die digitalen Ausgange 02185 bis
02200 der PA-CONTROL kann der Tabelleninhalt an den digitalen Eingdngen 12201 bis 12304
ausgelesen werden.

PNOZmulti 2 PNOZmulti 2 | PA-CONTROL
Geratebezeichnung - - Status vom abgebildet auf
33 g o Element des dem digitalen
2 E E g angewahlten Eingang
g 2 $2 Gerates
Basisgerat 20 0 Eingang i0 12201
Erstes Erweiterungsmodul rechts 21 0 Eingang il 12202
Zweites Erweiterungsmodul rechts = 21 3 Eingang i2 12203
Drittes Erweiterungsmodul rechts 21 6 Eingang i3 12204
Viertes Erweiterungsmodul rechts 21 9 Eingang i4 12205
Eingang i5 12206
Programmbeispiel zum Einstellen der Tabellen- Eingang i6 12207
und Segmentnummer fir das zweite . .
Erweituerngsmodul rechts Eingang i7 12208
Eingang i8 12209
é é é
N100:=21 ; Tabellennummer=21 Eingang i31 12232
N101:=3 ; Seg mentnummer=3 Ausgang o0 12233
G600.N100. 2185.8 Ausgang ol 12234
G600.N101.2193 .8 Ausgang 02 12235
; Ausgang 03 12236
$WarteBisAktiviert
G603.N10 3.2185 .8 Ausgang o4 12237
M101:=N101<>N103 ; Tabelle aktiv
G21 M101.1 WarteBisAktiviert Ausgangos 12238
; Ausgang 06 12239
G603.N103.2193 .8
M101:=N102<>N103 ; Segment aktiv Ausgang o7/ 12240
e@21 M101.1 WarteBisAktiviert Ausgang 08 12241
é é
Ausgang 031 12264
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.4 RS232-Schnittstellentreiber

Der RS232-Schnittstellentreiber fiihrt lediglich die Signalpegelanpassung von 5V auf RS232-
Pegel der COM-Schnittstelle durch.

®)
o 0
o 0
[ole]
o 0
0
: o

BILD323A

Abbildung 90: RS232-Schnittstellentreiber

1 N.C.
/1 2 RXD, Empfangsdaten
3 TXD, Sendedaten
4 N.C.
5 GND
6 N.C.
[ 5 7 RTS, Sendeteil einschalten
8 CTS, Sendebereitschaft
9 N.C.

O
Y
Xy

Abbildung 91: Belegung RS232-Schnittstelle (Sub-D, 9-polig, Stifte)

Verwendung:
CPU4 COM2 J3
IEF-Modul RS232-Schnittstelle  COM3 / COM4 J2
PA-CONTROL servoTEC Bedienkonsolenanschluss X6
PA-CONTROL-MP Bedienkonsolenanschluss X5
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.5 IEF-Modul RS232-Schnittstelle

Durch das IEF-Modul RS232-Schnittstelle kann eine COM1 und 2 (nur bei PA-CONTROL
servoTEC und MP) oder COM3 und 4-Schnittstelle (nur bei PA-CONTROL CPU4) realisiert
werden. Dieses Modul belegt einen IEF-Modulsteckplatz.

Eine COM2-Schnittstelle bei der PA-CONTROL servoTEC bzw. MP oder COM4-Schnittstelle
bei einer CPU4 (siehe Abschnitt Erweiterungen auf der PA-CONTROL CPU4, Seite 180)
entsteht durch den RS232-Schnittstellentreiber der tiber den Stecker J2 auf dem Modul RS232
Schnittstelle angeschlossen wird.

000000000000 OO0
000000000000 O0O0

IBFR232 Vx.X

2 (I

[
w

BILD321A

Abbildung 92: Modul RS232-Schnittstelle

1 N.C.
/./’1 2 RXD, Empfangsdaten
6 "" . 3 TXD, Sendedaten
. 4 N.C.
0o® v
9 10 : 5 enNe
\ 7 RTS, Sendeteil einschalten
8 CTS, Sendebereitschaft
9 N.C.

Abbildung 93: Belegung RS232-Schnittstelle (Sub-D, 9-polig, Stifte)
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6.6 IEF-Modul Profibus DP
Durch die Option Profibus kann die PA-CONTROL in ein Profibusnetzwerk als Slave

eingebundenwerd en. Wei tere I nformationen entnehmen Sie I
Dokumentationfi und dem Schnittstellenhandbuch.
' |EF-ProfibusDP Vx.x 5

o O
[ele)
oo o
(o]
IC 50 09
[elNe} 0o
o0 %o
o O
o0 )
o O <]
LEDC;:l 0o @,

[
w

BILD322A

Abbildung 94: IEF-Modul Profibus DP

1 NC.

u 2 N.C.
0 (5o 15

0O O 4 RTS*

o (@) 5 GNDO*
6109 |, 7\
&_1 8 A. |
9 N.C.

BILD251A

Abbildung 95: Steckerbelegung (Sub-D, 9-polig, Buchse)

* Diese Signale werden bendtigt, wenn aufgrund einer Busverlangerung eine Signalver-
starkung erforderlich wird.

HINWEIS Bei Einsatz der Option Profibus missen die EN 50170, sowie die allgemeinen
Aufbaurichtlinien Profibus-DP beachtet werden.

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.7 IEF-Modul AD-Wandler

Dieses Modul ist in Ausfiihrungen mit 2 oder 8 Kanélen verfiigbar. Die Steckerbelegung ist bei
beiden Ausfiihrungen prinzipiell gleich. Siehe auch Handbuch AD-Wandler
(MAN_DE_1002856_AD_Wandler.pdf).

Technische Daten
12 bit Wandler

Artikelnummer Eingangsspannung vilcri]grasr:grsmd Wandlungszeit

527451 ovi 10V 48kW 1ms
1077914 8 OVi 5V 72kW 1ms
1007227 1 ovi 10v 48kW 160 s
IEFAD
VX.X é E ©
oo
[ole]
IC 0o 'e)
' 5
o C (LR 0 O

[
w

JP1, ..., JP8 JP9

BILD220A

Abbildung 96: IEF-Modul AD-Wandler

1 analoger Eingangswert Kanal 1
analoger Eingangswert Kanal 2
analoger Eingangswert Kanal 3
analoger Eingangswert Kanal 4
analoger Eingangswert Kanal 5
analoger Eingangswert Kanal 6
analoger Eingangswert Kanal 7

analoger Eingangswert Kanal 8
GND

© 00 N o 0o WwDN

Abbildung 97: Steckerbelegung (Sub-D, 9-polig, Stifte)

HINWEIS Nicht an Signalquellen angeschlossene Eingange sind mit GND zu verbinden.

Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.8 IEF-Modul SSl-Interface

6.8.1 Allgemein

Die PA-CONTROL bietet dem Anwender die Option den Achsen ein Absolutpositionssystem
zuzuordnen. Dadurch kann bei der Applikation auf die Referenzfahrt fiir die jeweilige Achse
verzichtet und statt dessen die Position der Achse aus dem Absolutwertsystem tibernommen
werden.

Das Absolutpositionssystem wird durch ein IEF-Modul realisiert.

JL
O 2

0OO0O0O0O0000DO0O0O00O0O0
0O0O0OO0OO0OO0O00ODO0OOCOO0O0O0

)

BILDG60O0A

Abbildung 98; IEF-Modul SSl-Interface

Mit einem Modul kénnen bis zu zwei Absolutpositionssysteme realisiert werden. Das Erste,
Kanal A, ist auf den Steckverbinder J1 verdrahtet. Das Zweite, Kanal B, ist auf den
Steckverbinder J2 verdrahtet. Von dort werden die Signale Uber ein Flachbandkabel auf eine 9
polig Sub-D-Buchsenleiste nach AuRen geflihrt.

Belegung Steckverbinder J1 /32 (Kanal A/B)
Type: SUB-D-Buchsenleiste 9 polig

1 A SSIClk+
2 A SSICIk-
3 a SSIData+
4 a SSIData-
5 Gnd
6 A +5VDC (Versorgung fir Drehgeber max. 100mA)
7
8
9
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.8.2

6.8.2.1

Erkennung und Zuordnung

Die Modul e AAbs oSSl pa seirtfiaccnesis ykstO@NBROL dufralled e r P A
moglichen IEF-Modul Steckplatzen eingesteckt werden. Da auf einem Modul 2 Kanéle

vorhanden sind, ist die Anzahl der Module die erkannt und spéater auch bearbeitet werden auf 8
begrenzt. Dadurch kann jeder der méglichen 16 Achsen ein Absolutpositionssystem

zugeordnet werden.

Die Erkennung und Ubernahme der Module erfolgt bei der Neuinitialisierung der
PA-CONTROL. Eine Uberpriifung der Module erfolgt nach jedem Einschalten der
PA-CONTROL.

Ablauf furr die Erkennung der Module

Die PA-CONTROL sucht in der Reihenfolge:

Y IEF-Modul-Steckplatz 1 (CPU4/MP/servoTEC)
Y IEF-Modul-Steckplatz 2 (CPU4/MP/servoTEC)
Y Eurotragerleiterplatte 1, IEF-Modul-Steckplatz 1
Y Eurotréagerleiterplatte 1, IEF-Modul-Steckplatz 2

usw. bis
Y Eurotréagerleiterplatte 4, IEF-Modul-Steckplatz 2

Dabei trifft die PA-CONTROL zuerst folgende Zuordnung zwischen Absolutpositionssystemen
und Achsen.

Erkanntes Modul zugeordnete Achse

Nummer 1, Kanal A Achse 1
Nummer 1, Kanal B Achse 2
Nummer 2, Kanal A Achse 3

Nummer 3, Kanal B Achse 4
usw. bis

Nummer 8, Kanal A Achse 15

Nummer 8, Kanal B Achse 16

Die Zuordnung kann beim Einstellen der Parameter mit WINPAC verandert werden.
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6.8.3 Parameter
6.8.3.1 Gerateparameter
&< Programmentwicklungssystem fur PA-CONTROL [ONLINE)
PESH £ PA-CONTROL Konfiguration
| E— Datei PA-COMTROL Parameterdatei  Transfer  Hilfe g
=H 2lgm] =@ ]
EE PA-COMTROL Abzalutpositionzzystem |
-8 Systemparameter
Lo Diagnose | Achse -1 |
140 110
@ CANOpen
RS232 Absolutpositionsspstem aktiviert: - [ des Shsalutpositionss:: |1_LI
-8 PLS6
Elu Achze1
LT Antrisbaparameter Hersteller IKUBLEF! Auzwahl I
: Absolutpositi t = .
s isc'hse;wpm' anssyREm I T [Kiicle: - 8308142125321 - 25t Gray - 8132 1/
LB fintriebsparameter =
55l Absolutpositionssystern &4 Auswahl an Absolutwertgebern [ x| P Iw
..... Sreatllmdretnaen: |4USB
Hengstler - RASE-/0012_K 42THSG ¢
= |NDH;:1§:E[EI - fflEturr: IMuItiturn
¢ Lo Indramat - ECODRIVED3 - Emulation L
& KUBLER :nza:: Ea:enl;:s.r. |25
- Kidbler - Mr1 2345675 - 4096 1/ fedinl Laterials 1 |25
Kiibler - 2,9081 4212, G321 - 25BitGra |00 /TS
Biit-2Er et Ikeine
1] | -+
Parameter Dateiname:  STANDARD. PAR Ok | Ahbrechenl
Abbildung 99: Auswahl Absolutwertgeber
Parametername Beschreibung
Anzahl Absolutpositionssysteme Ist die Anzahl der in der PA-CONTROL aktuell
vorhandenen Absolutpositionssysteme
(Anzahl Module * 2) (kann uber die Diagnose-
schnittstelle nur gelesen werden)
Zugeordnete Achsnummer Achsnummer zu der dieses Absolutpositions-
system (Kanal) gehort.
0 keine Achse
1 Achse 1
2 Achse 2
(kann Uber Diagnoseschnittstelle gelesen und
geschrieben werden)
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£Z Programmentwicklungssystem fur PA-CONTROL [OMLIME]
RSN ¢ PA-CONTROL Konfiguration

| ) Datei PA-COMTROL Parameterdatei  Tranzfer  Hilfe

£# Abszolutpositionssystembelegung

Abszolutpositionssystem-Mr - Achs-Mr

Kanal &
Kanal B

Kanal &
Kanal B

[dr: desstealutposiionss.: |1 E
£# CPU-4. 2 IEF-Steckplatz Lt |

T
hel i

—Euratrager 1

Kanal &
Kanal B

1.1IEF

Kanal &
Kanal B

—Euratrager

Kanall&
LIEF S3l KanallE

Kanal &

S35l

Kanal B

—
—
—
—
—
—
—
—

| Parameter Dateiname:  STANDARD. PAR

Abbildung 100: Belegung Absolutpositionssystem

Steckplatznummer Nummer des Steckplatzes auf dem das Modul
aufgesteckt ist (kann Gber die
Diagnoseschnittstelle nur gelesen werden).

Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.8.3.2 Achsparameter
&4 Programmentwicklungssystem fur PA-CONTROL [OMLINE]
MEEN £ PA-CONTROL Konfiguration
E— Datei PA-CONTROL Parameterdatei Transfer  Hilfe g
=H| 2|y =l B
EE PA-COMTROL Abzalutpositionzzystem |
By Systemparameter
"~ Diagnose | Achse -1 |
Abzolutpositionzsypstem aktiviert: o [ desdsbsolutpositionss: |1_
; B Antrishzparameter Hersteller IKUBLEF! Avzwahl |
5] Absalutpasiti t = -
s isc'hse;wpm' anssyREm I T [Kiicle: - 8308142125321 - 25t Gray - 8132 1/
¥ Antriebsparameter
55l Absolutpositionssystem | ygschypy [20.00000 " o st Ikemente: 5192
Richtung invertieren: o Areat Windiefungen: |4095
FALEiturr IMuItiturn
Tkt IEDD kHz Amzatl atenbits: |25
Taktpause: O
[Eade art: IGray Bit-2E Funitian: Ikeine
| Parameter Dateiname:  STANDARD. PAR
Abbildung 101: Aktivieren des Absolutpositionssystems
Parametername Beschreibung
Absolutpositionssystem aktiviert Wunsch aktivieren ja/nein
AbsPoSys Ubertragungstaktteiler Einstellung der Frequenz fir den Takt des SSI.
Formel F=2MHz/ 2*n
0 1MHz
1 500KHz
2 333KHz
max. 32
AbsPoSys Pausenzeitteiler Einstellung der Taktpause nach dem ein
Wertepaket geholt wurde
Formel T =n*0,5us
2 1ps
4 2us
20 10ps
max. 128
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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AbsPoSys Auswertung-Codevariante

AbsPoSys Multiturn

AbsPoSys Anzahl Datenbits

AbsPoSys Anzahl Datenbits
fur Position

AbsPoSys Funktion Datenbit 25

AbsPoSys Aufldsungsfaktor

AbsPoSys Offset zum Referenzpunkt

AbsPoSys Richtung invertiert

AbsPoSys Inkremente pro
Umdrehung

AbsPoSys max. Anzahl
Umdrehungen

Das Datenformat eines Absolutpositionssystems
kann unterschiedlich sein.

Gelaufige Datenformate:

Gray-Code
Binar-Code
BCD-Code
Gray-Exzess-Code

WNBEF—O

Es gibt Absolutpositionssysteme fir eine oder
mehrere Umdrehungen

0 : Singleturn - eine Umdrehung
1 Multiturn - mehrere
Umdrehungen

Gibt die Anzahl der Datenbits die tber das
SSl-Interface empfangen werden sollen

z.B.:
25 : Indramat ECODRIVE3

max. 32

Gibt die Anzahl der Datenbits an die fur die
Positionsauswertung verwendet werden.

das Datenbit 25 kann bei verschiedenen Absolut-
positionssystemen unterschiedliche Bedeutungen
haben.

0: keine gesonderte Auswertung, ist Datenbit 2°
1:ignorieren, nicht als Datenbit verwenden

2 : Parity-Bit

3: Power Fail Bit (PFB)

Je nach Applikation sind die Inkremente des
Absolutpositionssystems unterschiedlich zu
bewerten.

Der Auflosungsfaktor ist der Umrechnungsfaktor,
damit die Position des Absolutpositionssystems mit
der Achsposition identisch ist.

Durch diesen Wert wird der Nullpunkt des
Absolutpositionssystems und der Achse
angepasst.

Damit kann die Zahlrichtung des Absolutpositions-
systems invertiert und damit der Z&hlrichtung der
Achse angeglichen werden.

Auflésung in Inkrementen fir eine Umdrehung
des Absolutwertgebers

Maximale Anzahl der Umdrehungen des Absolut-
wertgebers

Mai 2015
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6.8.4

6.8.4.1

6.8.4.2

6.8.4.3

6.8.4.4

Anwendung

Beim Einstieg in eine Verfahrbetriebsart (MANUELL, AUTOMATIK, ONLINE) tberprift die
PA-CONTROL die Einstellungen in Bezug auf das Absolutpositionssystem.

Y lIstin den Parametern fiir eine Achse ein Absolutpositionssystem aktiviert, aber keines
zugeordnet, erfolgt eine Fehlermeldung und die Betriebsart kann nicht ausgefiihrt werden.

Y Arbeitet das Absolutpositionssystem nach der Initialisierung nicht richtig (SSI-Modul meldet
nicht READY), erfolgt eine Fehlermeldung und die Betriebsart kann nicht ausgefihrt
werden.

Y" Beim Empfang der Achsparameter iiberpriift die PA-CONTROL den Wechsel des
Parameters AAbsolutpositionssystem aktivierth
wec hselt der Parameter von Aaktiviertid auf Adeak
Achse zuriickgesetzt

PA-CONTROL Neuinitialisieren

Beim Neuinitialisieren der PA-CONTROL werden folgende Daten zurlickgesetzt und missen
unter Umstanden neu eingestellt werden.

Y" Zuordnung des Absolutpositionssystems zu einer Achse
Y Achsparameter fiir das Absolutpositionssystem
Y Merker (Flag) Absolutpositionssystem ist Arefere

Absolutpositionssystem referenzieren

Die Abstimmung zwischen einer Achse und dem Absolutpositionssystem wird durch eine
Referenzfahrt gemacht. Die Referenzfahrt kann in jeder Verfahrbetriebsart gemacht werden.

Am Ende einer AREFERENZFAHRTA wird ein automatisc
Achssystem und dem Absolutpositionssystem vorgenommen. Der errechnete Offset wird in

dem Achsparameter AAbsPoSys Offset zupositibhe-f erenzpu
system wird auf AReferenziertf gesetzt.

K°nnen am Ende der AREFERENZFAHRTA die Positionsd.
positionssystem ibernommen werden (Kein Geber angeschlossen, Gerberdaten nicht
vollstandig, usw.) so folgt eine Fehlermeldung. Ist die PA-CONTROL im AUTOMATIK oder

ONLI NE so folgt eine AExxxfi Meldung und die Betri

Diese Einstellungen und Daten bleiben erhalten und werden nur durch Neuinitialisieren der
PA-CONTROL gel6scht.

Achsen Manuell verfahren, wenn Abs.pos.system aktiviert

Beim Einstieg in die Betriebsart AMANUELLA wird g
ARef erenziert istf.

Y Ja: die aktuelle Position aus dem Absolutpositionssystem wird iibernommen.
Y Nein: die Position der Achse bleibt unverandert

Achsen im AUTOMATIK- oder ONLINE-Betrieb, wenn Abs.pos.system aktiviert

Beim Einstieg in die Betriebsart AAUBOMATI KA oder

Absolutpositionssyst e m ARef erenziert i sti.

Y Ja: die aktuelle Position aus dem Absolutpositionssystem wird iibernommen. Es kann
ohne weitere Referenzierung der Achse verfahren werden.

Y Nein: die Position der Achse bleibt unverandert. Die Achse ist nicht referenziert und kann
nicht ohne weitere Referenzierung der Achse verfahren werden.

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.8.4.5 Messmodus AG140
Ist fiir eine Achse ein Absolutpositionssystem installiert und aktiviert, so hat das

Absolutpositionssystem Vorrang vor dem Drehgeber
Unabhangig von den Einstellungen zum Messmodus (Synchronisation auf Drehgeber
Ubernahme der Drehgeberposition, usw. ) wird die Position aus dem Absolutpositionssystem

A

Ubernommen.
ASynchr oni s alktvied,michadurthgdiihre hge b er f

Die Aktionen zur
HINWEIS Beachten Sie die detaillierte Befehlsbeschreibung im Programmierhandbuch
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.8.5 WINPAC und das Absolutpositionssystem

Absolutpositionssyst e&im
Absolutpositionssyst

Diagnose
fer das
AEr weiterung
Zahler (Inkrementalwert) und die Position des Absolutpositionssystems angezeigt.

Di agnose
Button

6.8.5.1
Di e
den

icber

# Programmentwicklungssystem fur PA-CONTROL (ONLINE)

Datei Beabeten D atenaustausch Diagnose ffaricl Einstellung Fenster 1oclc Hilfe

slelH Sl HEREE Eel 2] M= S |’

#2 Diagnose: Anzeige Achsposition

ausgewahite Achse: | Achse-1

Achs Position: 2000000
Achsstatus: |schse steht in Position.

Zahlerwert des Absolutpositionssystems:

Position des Absolutpositionssystems:
Position des Absolutpositinssystems mit Offset:{0.000000
[cDatl

Manuelle Bedienung

V4.62d 30.09.2002
Abbildung 102: Anzeige Inkrementalwert und Position

|33510955
|81813.86

[ owe

Optionen
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Einstellung der Achsparameter

6.8.5.2
I'm FensCONTRPA Konfiguration
AAbsol ut pos vorhandens sy st em

£#4 PA-CONTROL Konfiguration

i
&y Systemparameter
Diagnose

Achse >
Absolutpositions-
SySte m Antriebsparameter
Absolutpositionssystem
chse-2
Antriebsparameter
58] Absolutpositionssystem

Regi sterdsygstemAAbsol ut po

der

Auswahl

Abbildung 103:
Auf dieser Registerkarte werden die eingestellten Parameter angezeigt.

Auswabhl der

£#4 PA-CONTROL Konfiguration
; , / Nummer des
Systems

ECCO D

PA-CONTROL
e e Auswahl des
Systems
Abbildung 104: Anzeige der eingestellten Parameter
Mai 2015
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Einstellung Parameterwerte

Eine Verénderung dieser Parameter ist nur Gber die Auswahl eines anderen Absolutpositions-
systems maoglich (siehe Abbildung , Seite 201).

I m Fenswah!| AAus Absol ut wertgeberni
hinterlegten Menge von Absolutwertgebern, eine Auswahl getroffen werden. Die Auswahldatei
wurde von der Fa. IEF-Werner erstellt und wird laufend aktualisiert.

£/ PA-CONTROL Konfiguration 2] x]

kann,

Datei PA-CONTROL Parameterdatei  Tramsier
ela a@lz o2
=-EJ PA-CONTROL

=

i ﬂ Systemparameter
" Diagnose

40 140

R5232

M

Absolutpositionssystem I

| Achse -1

I
£ Auswahl an Absolutwertgebern | X Jjonssystem aktiviert: =

I desdbesliutpestionss: |1 LI ‘

Hengstler - RAGS-5 /001 2_K 42THSG ¢

- INDRAMAT

- Indramat - ECODRIVED3 - Emulation
-KUBLER
-~ Kiibler - Nr12345678 - 4096 | AU

JKUBLER

Ausivahl

IKLih\er - 09081 4212 G321 - 25-Bit-Gray - 8192 17U

20,00000 AE

{thler - 88081 4212.G321 - 25-Bit-Gray - 8192 I#I_l|

[ E

oK Abbrechen

q

EATEIE

E
IED,DDUDD b
Iﬁray

Arectilrkremente:

Brreatl Windretungen

F lrte

Arieatil atentits:

rizahl D aterbits Fi

Bosfusiverin

BitZE Eurkhar:

5192
4096
Multiturn

25

| cine

TR

‘ Parameter Dateiname:  STAMDARD.PAR

Abbildung 105: Auswahl eines hinterlegten Positionssystems

Auswahl des Steckplatzes

Auswahl-Button — =37

fur das
dargestellte
Fenster

Datei

=

ER=]

oo EE e > i
o m AbsolutpositionssystemNr  Achs-Nr =
| crus
] Kanal A l_ |_L]
PACONTRO | | 1IEF
¥y Systempz _l 551 Kanal B | ) vl
45 Diagnose
—:usr ssl Kanal A [i IEa |
Kanal n 2 2 = Jtoostionss, '1_ E
I vI Auswahl
{ I vl
I j' Erite 8192
| - = —Yorer [4036
Ih‘u,mwuru
I g 'I s 25
B Lt =
I El || B o
- : keine
— 3
=

£/ PA-CONTROL

Paramet:

[ | onine | V462030092002 |Manuelle Bedienung

|C:\DuEigen\Winpac\Dpud\pdsG\AbsPoSw

Abbildung 106: Auswahl des Steckplatzes auf einer CPU4

aus
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6.9 EURO-Bus-Tragerplatine mit SSI
Die EURO-Bus-Tragerplatine ist nur in der PA-CONTROL-Single, -Compact und -Steuer

anwendbar.

Mit Hilfe der EURO-BUS-Tragerplatine kann die Anzahl der moglichen Erweiterungen durch
IEF-Module wesentlich vergréRert werden. In Abbildung 107, unten wird eine Mdglichkeit der

Anwendung dargestellt.

Abhangig von der anderen Bestlickung des EURO-BUS der PA-CONTROL kénnen maximal 4

Tragerplatinen in die PA-CONTROL eingesetzt werden.

HINWEIS Beachten Sie die richtige Stellung der Adressenwahlschalter auf der

Tragerplatine.

IEF-SSI-Module

/

111

i

o Yox o _ o
o )ox o eox

SSli

Adressenwahlschalter fir Tragerplatine

Abbildung 107: Tragerplatine mit aufgesetztem IEF-SSI-Modul

Mit einem Modul kénnen bis zu zwei Absolutpositionssysteme realisiert werden. Uber die fest
montierte SUB-D-Buchse wird der Anschluss des ersten Systems herausgefihrt, Giber das
Flachbandkabel das zweite System. Auf der obigen Abbildung sind alle Steckplatze belegt. Es
sind also vier Absolutpositioniersysteme realisiert. Die Adressierung erfolgt nach

untenstehender Tabelle.

J3/1 J3/2 J3/3 J3/4
Karte 1 OFF OFF OFF OFF
Karte 2 ON OFF OFF OFF
Karte 3 OFF ON OFF OFF
Karte 4 ON ON OFF OFF
Weitere Informationen zum IEF-SSI-Modul siehe Seite 192.
PA-CONTROL Mai 2015
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6.10 I/O-Karte 16 Eingédnge / 16 Ausgange

Die I/O-Karte ist bei den Ausfiihrungen der PA-CONTROL Single, Compact und Steuer ein-
setzbar. In der Grundausstattung aller Geréatevarianten ist in der Regel bereits eine I/O-Karte
vorhanden. Mit weiteren 1/0O-Karten sind unter Beachtung der méglichen freien Steckplatze
Erweiterungen mdoglich (siehe auch Abschnitt Grundausstattung PA-CONTROL, Seite 262).

1. 1/O-Karte [
(11 - 116) e
[ —
2.1/0-Karte | E—
(17-132 — 1. I/O-Karte
[ — .
[ —
3. l/O-Karte [ —
(33-148) |m—0 [i—
[~ —
4. 1/0-Karte |
(149 - 164)
— —
(=l
5. 1/0-Karte |E—W am
(165 - 180) —— —_—
= — oo
: : Position Jumper Jp1 bei CPU4
6.1/0-Karte |E—W x
(181 - 196) S|a8
[ —
7.1/0-Karte | E—1
[ |
(197 - 1112)
| m— Sicherungen fiir Ausgange 1 - 16
F15 F1
& iokare | = Q0000000
(113-1128) | =—m
=— ., 00000000
F16 E2
P3 P2
+24V GND

| L

Abbildung 108: I/O-Karte, Adressierung der Karte in der CPU4

BILD308D

Die genaue Beschreibung der 1/0-Karte entnehmen Sie bitte dem Abschnitt I/0-Karte, Seite
269.

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.11 AS-i Anschluss

Durch den Einsatz der optionalen Aktuatoren-Sensoren-Interface-Karte in den Geréten der
PA-CONTROL Familie kbnnen pro AS-i Karte zusatzlich maximal 124 Ein-/Ausgange verwaltet
werden. Es besteht die Mdglichkeit bis zu 4 AS-i Master-Karten in den BUS einer
PA-CONTROL-Single, -Compact oder -Steuer zu stecken.

Das Bussystem besteht aus einer Zweidrahtleitung, Uber welche die Daten- sowie die Energie-
versorgung der Busteilnehmer (Slaves) erfolgt. Durch dieses Verdrahtungsprinzip wird der
Verdrahtungsaufwand auf ein Minimum der konventionellen Verdrahtung reduziert.

6.11.1 AS-i: Technische Daten

<SS S

< <

Topologie: Baumstruktur

Busmedium: Ungeschirmte Zweidrahtleitung fur Daten und Energie
Leitungslange: max. 100m, Erweiterung durch Repeater mdoglich
Zahl der Slaves: bis zu 31 pro AS-i Strang

Zahl der AS-i Stréange: bei PA-CONTROL bis zu 4 Karten

Zahl der Teilnehmer: Kombination von 31 intelligenten
oder 124 binaren Teilnehmern pro AS-i Busstrang
(max. 124 Ein- und 124 Ausgénge)

Spannungsversorgung: ein AS-i Netzteil pro Strang

Zykluszeit: max. 5ms

Adressierung: feste eindeutige Adresse im Slave (E2PROM),
Adressierung uber Master mdglich

Abbildung 109: AS-i-Karte

Optionen

PA-CONTROL Mai 2015
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PA-CONTROL o
ASI-Master 1 f<3>_
Eingangssbereich: :
1133 - 1256 L S = Slave
Ausgangsbereich: S
0133 - 0256
ASI-Netzteil
(s)
............. 2. ASI-Strang mit bis zu 31 Slave
ASI-Master 2 : @
Eingangssbereich:
1261 - 1384 :@
Ausgangsbereich:
0261 - 0384 )
ASI-Netzteil
............... 3.ASI-Strang mit bis zu 31 Slave
ASI-Master 3 ' '
Eingangssbereich: @
1389 - 1512
Ausgangsbereich: S
0389 - 0512
ASI-Netzteil
............... 4. ASI-Strang mit bis zu 31 Slave
AS|-Master 4 @
Eingangssbereich:
1517 - 1640 s
Ausgangsbereich:
0517 - 0640 ASI-Netzteil
BILDOSOD Ui
Abbildung 110: AS-i-Topologie
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
Single/Compact/Steuergerat MAN_DE_1006924 PAC_CPU4_R5m.doc

Seite 206 von 324



|ll|

b
m
X
=

6.11.2 Applikationsbeispiel

ASI|-Master-Karte

1.ASI-Strang 1133 - 1256 A
0133 - 0256 1 1133
AN
a 1134 .
ASI-Slave Bis zu 4 Standard-Sensoren
an einem ASI-Slave
Adresse : 1 | » (2- oder 3-Leiter-Technik)
) 1135
AN
1136
AN
i 1140
AN
1139
ASI-Slave v ﬁ]?tnsor- /Aktor-Modul
Adresse : 2 | Zl 0137 2 Ein- und 2 Ausgéangen
Z] 0138
Zl 0149
ZI CP-Ventilinsel mit
ASI-Slave O150  ASl-Inselanschaltung
Adresse : 5 L1 | o151 (FESTO)
Zl 0152
+ + |
ASI-Netzteil fzu‘lrvAL':‘se;gfge
[ ] ||
BILD061D
Abbildung 111: Beispiel fir AS-i-Adressierung
Optionen PA-CONTROL Mai 2015

MAN_DE_1006924 PAC_CPU4 R5m.doc Single/Compact/Steuergeréat Seite 207 von 324



"

%
=
m
=

W E

6.11.3 Adressierung der AS-i Master Karte

RA-1 00

RA-2 00

RA300
AS-i + |: ] ézﬁ AS-i + |Z|
AS-i - i OFF AS-i -
AS-i + — AS-i +
AS-i - AS-i -

L

-

Bild324A

Abbildung 112: AS-i Master Karte, Adressierung

Adressierung der AS-i Master Karten

.
AS-i Master T
DIP 1 DIP 2

1 ON ON
2 ON OFF
3 OFF ON
4 OFF OFF

Reihenfolge:
Y Einstecken der AS-i Master in die PA-CONTROL
Y Versorgen der AS-i Master Karten (iber die Busleitung mit der AS-i Versorgungsspannung

Y Neuinitialisieren der PA-CONTROL

Sind die gesteckten AS-i Master nicht richtig adressiert, so werden sie bei der

HINWEIS

Neuinitialisierung von der PA-CONTROL nicht erkannt.
Eine fehlende AS-i Versorgungsspannung bei einem gestecktem AS-i Master
hat die Anzeige eines Konfigurationsfehlers der PA-CONTROL beim
Programmstart zur Folge.
Fur den Automatikbetrieb der PA-CONTROL muss mindestens ein AS-i
Teilnehmer am Bus angeschlossen sein. Eine Missachtung dieser Regel hat
eine Stdrung zur Folge.

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.11.4 Menuerweiterung bei AS-i BUS
Die Adressierung der Slave-Teilnehmer am AS-i Bus erfolgt einzeln vor dem Einbau.
Sie ist entweder mit einem speziellen Programmiergerét (z.B. von Festo) oder direkt mit der

PA-CONTROL in Verbindung mit WINPAC maglich.

Eine ausflhrliche Beschreibung hierzu ist in der Hilfefunktion des Programms WINPAC
dokumentiert. Eine dritte Mdglichkeit der Adressierung besteht iber die Frontplatte an der

PA-CONTROL (siehe unten).
Bedienung des AS-i Bus an der PA-CONTROL

Erweiterung des PAC-Menii:

1. Menliebene 2.Menliebene 3.Meniiebene

6 = Parameter ....... 1 = Systemparameter
2 = Achsparameter
3 = AS-i-BUS bearbeiten

1 = Ist-Konfiguration tbernehmen
(siehe 6.11.5)

2 = Status anzeigen (siehe 6.11.6)

3 = Automatische Programmierung aktivieren
(siehe 6.11.7)

4 = Betriebsmode wechseln (siehe 6.11.8)
5 = Konfiguration anzeigen (siehe 6.11.9)
6 = Slave programmieren (siehe 6.11.10)

Es werden nur fur installierten AS-i Karten die entsprechenden Untermenis angezeigt.

6.11.5 Ist-Konfiguration ibernehmen

Istkonfiguration wirklich Ubernehmen

1=ja / Taste = nein

Bei Aufruf dieser Funktion fragt der AS-i Master alle am Strang angeschlossenen Slaves ab
und speichert die Konfiguration ab. Wird spéter die Konfiguration veréandert aber nicht
tbernommen (z.B. ein Slave entfernt oder hinzugefiigt), so stimmen die abgespeicherten und
die angeschlossenen Konfigurationsdaten nicht mehr tberein. In der Statusanzeige wird das

KonfigurationshitOK gl ei ch 606 .
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6.11.6 Status anzeigen

OFL APF NORM PROJ Aavai Aakti L DS. 0K
00 11 0 O O0 1

OFL: OFFLINE Modus

0: AS-i Master ist bereit und wartet auf Kommunikation mit CPU

1: AS-i Master arbeitet intern, keine Kommunikation mit CPU mdéglich
APF: Fehler AS-i Versorgungsspannung

0: Versorgungsspannung ist O.K.

1: Versorgungsspannung des AS-i ist nicht vorhanden
NORM: geschutzter Modus

0: Normalbetrieb nicht aktiv

1: Normalbetrieb aktiv (geschiitzter Modus)

Im geschitzten Modus kommuniziert der AS-i Master nur mit den projektierten Slaves. Jede
Veranderung am AS-i Bus erzeugt eine Meldung. Diese AS-i Masterbetriebsart ist flr den
Automatikbetrieb der PA-CONTROL vorgesehen.

PROJ: Projektierungsmodus
0: nicht aktiv
1: aktiv
Aavai: Automatische Programmierung der Slaveadresse moglich
0: nein
1:ja
Fallt ein programmiertes AS-i Modul wahrend des Betriebes aus, kann dieses ohne erneuten
Programmieraufwand ausgetauscht werden.

Das defekte Modul ist durch ein vergleichbares AS-i Modul mit der Busadresse 0 zu ersetzen
und die Option Aakti aktiv schalten. Der AS-i Master erkennt das neue AS-i Modul auf der
Adresse 0 und adressiert automatisch das neue AS-i Modul auf die projektierte Adresse um.

Ist das neue Modul nicht identisch, so wird die Adressierung nicht durchgefuhrt.

Aakti: Automatische Programmierung der Slaveadresse
0: nicht aktiv
1: aktiv

LDS.0: Slave mit Adresse 0

0: nicht vorhanden
1: vorhanden
OK: Konfiguration des AS-i BUS
0: nicht OK
1: OK

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.11.7 Automatische Programmierung aktivieren

Der AS-i Bus bietet dem Anwender

ein AS-i Slave ausgefallen oder defekt, so muss er durch einen neuen ersetzt werden. Bei
aktivierter AAutomati sche HRMastgrmahndam Einschaltgn er kennt

den ausgetauschten Slave mit der Adresse 0. Hat dieser die gleichen Konfigurationsdaten wie
der fehlende oder defekte Modul, so programmiert der AS-i Master den Slave selbstandig auf

die fehlende Adresse.

die M°glichkeit der

AS- i BUS Automatische Pr ogrammierung
aktiviert : ja (ENTER/ESC)

6.11.8 Betriebsmode wechseln

(siehe AS-i Status: NORM / PROJ)

Geschiitzter Betriebsmodus (Automatik)
aktiviert : ja (ENTER/ESC)

6.11.9 Konfiguration anzeigen
Der Bediener kann sich die Slaves (Slave 0 bis Slave 31) eines AS-i-Masters anzeigen lassen.

AS-i Ist : ja 4E/0A | :1010
1-3 Pro . ja 4E/0A O :0000

Das obiges Bild zeigt:

Y AS-i Master 1 mit Slave 3
Y" Der Slave 3 ist am Bus vorhanden, er hat 4 Eingénge und keine Ausgéange

der Zustand der Eing2®nge ist Al :10
der Zustand der Ausg?nge ist AO: 00

Y Der Slave 3 ist projektiert mit den Daten 4 Eingange und 0 Ausgéngen.
Mit den Pfeiltasten kann zu den nachsten AS-i Slaves gewechselt werden.

1 e 1§

6.11.10 Slave programmieren
Der Bediener kann die Adresse eines AS-i Slaves andern. Im folgenden Beispiel soll der Slave
0 auf den Slave 2 umprogrammiert werden.

AS-i Slave ist Adresse [0 ]
AS- i Slave ist Adresse :0
AS-i Slave soll Adresse [2 ]
AS-i Sla ve ist Adresse :0
AS- i Slave soll Adresse : 2 (ENTER)
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.11.11 WINPAC, AS-i-Bus-Parameter

£ PA-CONTROL Konfiguration
Datei PACOMTROL Parameterdatei  Transfer  Hilke

=H 2lg =le

=-Ed PACONTROL
B9 Systemparameter
*}3 Diaghoze

&

AS|-Master 1 4 AS] Slave 0-31 | Parameter

Buz Diaten aktualizieren

Aktuelle Konfiguration ubermehmen

Slave Eingang Ausgang Slave Eingang Ausgang

1234 12 34 1234 12 34
] DooOo ooo0 16 oD0o00 Cood
1 OO0 oo 17 DO odO OO0
2 Dooo odoo 18 DDo00 Cood
3 e s e 19 oo oo
4 oo D oo 0 20 DO o0 Goo0
5 DooOo OO0 0 21 oD0o00 Cood
5 oo OO0 22 DO odO OO0
7 OO0 oo 23 DDo00 Cood
g oo oo00 24 oo oo
3 oo oo 25 OO0 OO0
10 DooOo OO0 0 26 oD0o00 Cood
11 oo oo 27 OO0 oood
12 oo oo 0 28 Do Cood
13 oo oo00 29 oo oo
14 oo oo 30 OO0 OO0
15 DooOo o200 kil oo Cood

Parameter Dateiname: STAMDARD.FAR

Abbildung 113: AS-i-Bus-Parameter
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Abbildung 116: AS-i-Diagnose-Fehler Zahler
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6.12 Interbus-Karte

Diese Erweiterungskarte kann in der PA-CONTROL-Single, -Compact oder -Steuer eingesetzt
werden. Durch den Einbau einer Interbus-S Karte in die Geréte der PA-CONTROL Familie
ergeben sich erweiterte Einsatzmdglichkeiten (siehe dazu IEF-Schnittstellenhandbuch).

Die Interbus-S Karte ist eine EURO-BUS-Karte und kann an beliebiger Stelle in den EURO-
Bus der PA-CONTROL CPU4 eingeschoben werden. Sie wird automatisch beim Einschalten
von der PA-CONTROL erkannt.

LED's

grun : Remotebus Check
grun : Bus aktiv

rot : Remotebus disabled

(XY} LED Jumper
BR1:IRQ
Fernbusschnittstelle
D (Ausgang) [ IBS2
VX.X

Fernbusschnittstelle
(Eingang)

% IBS2

Abbildung 117: IEF-Interbus-S Karte

Im Interbus-S-System wird die PA-CONTROL als Slave in den 2-Leiterfernbus eingebunden.
Die PA-CONTROL belegt im Interbus-S 64Bit bzw. Datenpunkte.

Pinbelegung Fernbusschnittstelle 1 Pinbelegung Fernbusschnittstelle 2
1 1

TPDO2 TPDO2
2 TPDI1 2 TPDI2
3 GND 3 GND
4 nicht belegt 4 nicht belegt
5 nicht belegt 5 BR
6 /TPDO1 6 /TPDO2
7 /TPDI1 7 /TPDI2
8 nicht belegt 8 nicht belegt
9 nicht belegt 9 BR

HINWEIS Unbedingt Fernbuskabel entsprechend der Spezifikation der Fa. Phonix
Contact verwenden!

Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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6.13 PLS7/9-Karte

Die PLS7/9-Karte ist nur in der PA-CONTROL-Steuer anwendbar.

Die PLS7/9-Karte erzeugt die Puls- und Richtungssignale fir bis zu 4 Schrittmotorendstufen.
Diese Signale stehen am Stecker Signal 1-4 im RS422 Pegel zur Verfugung. An diesem
Stecker wird auch das gemeinsame Bereitschaftssignal der angesteuerten Endstufen
angeschlossen. Uber die Stecker Limit 1-4 erfolgt der Anschluss der Endschalter der
angesteuerten Achsen.

Die PLS7/9-Karte kann bis zu 4 mal in eine PA-CONTROL Steuer eingebaut werden.

In PA-CONTROL Steuergeraten zur Ansteuerung von Schrittmotorendstufen kommt die PLS7-
Karte zum Einsatz. Die PLS9-Karte ist fir den Einsatz in Verbindung mit dem LV-servoTEC
vorgesehen. Sie unterscheidet sich von der PLS7-Karte nur durch zwei zusatzliche Signale,
FREIGABE und RESET, die fir die Ansteuerung von Servo-Achsen Bedeutung haben.

L e
Adress-Jumper Achse 1-4

)
@)

Standardeinstellung
/bei der CPU4

Signal 1 -4

)® &(

O

o(

o

NN N b
T @)

Limit 1-4
o e

— PLS7

Bild310D

Abbildung 118: Ubersicht PLS7/9-Karte

Weitere Informationen zu den Pulserzeugungskarten entnehmen Sie bitte dem Abschnitt
Pulserzeugung PA-CONTROL, ab Seite 272.
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6.14 IEF-Werner-Bedienkonsole

6.14.1 Allgemeines

PA-CONTROL

L, 1T L;T\% MMZK
Diagnoseschnittstelle (X1)

Diagnoseschnittstelle Schnittstellenkabel (X2) Stromversorgung (X3)
Kabel vom PC Kabel von der PA-CONTROL 24VDC Kabel zur PA-CONTROL

Abbildung 119: IEF-Bedienkonsole, Ansicht und Anschlisse

Zu den zahlreichen Optionen der PA-CONTROL gehért die IEF-Bedienkonsole. Sie kommt bei
den Ausfihrungen der PA-CONTROL ohne eigene Tastatur zur Anwendung.

Die IEF Bedienkonsole hat auf3er dem Anschluss fir die interne Stromversorgung (Rundsteck-
verbindung Serie 718 M8x1 / M8) drei weitere Anschlussmdglichkeiten tber 9-polige SUB-D-

Steckverbindung:
Diagnose-Schnittstelle, Eingang / Kabelverbindung zum PC (WINPAC)

y
(9-poliger Stecker auf der Frontseite)
Y Diagnose-Schnittstelle, Ausgang / Kabelverbindung zur PA-CONTROL
(9-polige Buchse unten bzw. auf der Riickseite), X1
Y"  Schnittstelle Bedienkonsole (9-poliger Stecker unten bzw. auf der Riickseite), X2.
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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Fur den Anschluss der IEF-Bedienkonsole an die verschiedenen Ausfilhrungen der
PA-CONTROL miissen die entsprechenden Anschliisse an den Steuerungen vorgesehen

sein.
PA-CONTROL-Single, -Compact, Zusatzliche Frontplatte auf EURO-BUS mit
-Steuer SUB-D-Steckverbindung notwendig
PA-CONTROL-MP Erweiterung mit RS232-Schnittstellentreiber
notwendig
PA-CONTROL-servoTEC Erweiterung mit RS232-Schnittstellentreiber
notwendig

0fe=A\0
O\

Ofan\O
I

BILD271A e

Abbildung 120: IEF-Bedienkonsole mit Kabelanschlissen

Zum Lieferumfang der IEF-Bedienkonsole gehoren:

Bezeichnun IEF-Nr. IEF-Nr. Sonderlange,
9 Standardlange (3 m) (max. 20 m)

Schnittstellenkabel (Verbindung der Nicht im Lief f Nicht im Lieferumfang
Diagnoseschnittstelle zum PC) ichtim Lieterumiang -

Schnittstellenkabel (Daten von und zur

Konsole) 231766 auf Anfrage -

Schnittstellenkabel (Verbindung der

Diagnoseschnittselle mit der PA-CONTROL) 231585 auf Anfrage ®

Stromversorgungskabel (5m) 732145 auf Anfrage
Optionen PA-CONTROL Mai 2015

MAN_DE_1006924_PAC_CPU4_R5m.doc Single/Compact/Steuergeréat Seite 217 von 324



n

m

X
=
m
X

w

Anschlussbelegung der 24VDC-Versorgung (Blick auf die Kontaktstifte der Konsole)

Pin 1 24VDC
Pin 3 GND
Pin 4 nicht belegt

Bei Verwendung des IEF-Stromversorgungskabels, Bestellnummer 732145, gelten die

folgenden Farbbelegungen:

Braun 24VDC
Blau GND
schwarz nicht belegt

Die IEF-Bedienkonsole ist in zwei Modifikationen lieferbar, fir den Einbau in eine Schalttafel

und in einem Aluminiumgehause als Aufbaugerat. In beiden Fallen kénnen die
Kabelanschlisse senkrecht nach unten oder nach hinten zeigen. Diese Méglichkeit ist durch

ein drehbares Abdeckblech gegeben.
= fi
© ©
= V&
©
uu:%uw % g 1
BILD272A
Abbildung 121: IEF-Bedienkonsole, Anschllisse
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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IEF-Bedienkonsole in der Ausfihrung fur Schalttafeleinbau

6.14.2
280
268+0‘5
N~
K o o o 5 )
@ Klemmblech Bedienkonsole ®
= A 1A
- B i o
Frontplatte S
©
€\ s I i 3 °ﬁ
Al | | [a]
jmim EH
Klemmschraube M6

Bedienkonsole

=y A-A

A
il
M6
&
N
T !&Klemmblech Bedienkonsole
B(2:1)
Abbildung 122: IEF-Bedienkonsole i Einbauvorschrift
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PA-CONTROL

Abbildung 123: IEF-Bedienkonsole, Einbaumalle

M6 x 10 (6x)

14

A
&
)

4

o
—

a
W
4\ N
¢ &
Abbildung 124: IEF-Bedienkonsole, Bohrbild fur Standardausfuhrung
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6.15 IEF-Touch Screen Terminal

An die PA-CONTROL kénnen tiberden CAN-Bus bi s
angeschlossen werden.
Die Erstellung der Oberflache auf den IEF-Touch-Screen-Terminals erfolgt tber die Software

"TSwin" (V4.20 oder neuer).

z-TlouchiS@eaen-TAd rErki nal s f

Abbildung 125: IEF-Touch-Screen-Terminals

6.15.1 CAN-Adressen und Uberwachung
Es kdnnen bis zu 4 Bedienkonsolen gleichzeitig an die PA-CONTROL angeschlossen werden.

Nummer CANopen Nummer des Zeitliche Uberwachung
Bedienkonsole | Adresse Systemmerkers des Zugriffs durch
AfBedi enkokhb o die PA-CONTROL
1 63 27 Ja
2 62 28 Nein
3 61 29 Nein
4 60 30 Nein

Damit in der PA-CONTROL im Automatikbetrieb tiberprift werden kann ob ein IEF-Touch-
Screen-Terminal angeschlossen und aktiv ist, wurden Systemmerker zu Verfligung gestellt.
Der einer Konsole zugeordnete Systemmerker wird bei jedem Zugriff gesetzt und 5 Sekunden

nach dem letzten Zugriff zuriickgesetzt.

Das IEF-Touch-Screen-Terminal mit der CAN-ID63 wird von der PA-CONTROL zeitlich
Uberwacht (5 Sekunden). War das IEF-Touch-Screen-Terminal aktiv und wird aus irgend
einem Grund inaktiv (Kabelbruch, ausgeschaltet, ...) so wird der Fehler "E322 = TIME OUT... "

gesetzt.
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.15.2 TSwin - Projektierungssoftware
Fur die IEF-Touch-Screen-Terminals werden Vorlagen bereit gestellt. Diese Vorlagen werden

"Templates" genannt.
Fur verschiedene IEF-Touch-Screen-Terminal wird von IEF-Werner je ein Template zur

Verfugung gestellt.

6.15.2.1 Verzeichnisstruktur zum Ablegen der IEF-Templates

Der Anwender sollte unter "...\Programm\Tswin...\Templates" ein Verzeichnis "IEF" anlegen
und dort hinein die IEF-Templates kopieren. Die IEF-Templates sind auf der IEF-CD abgelegt,

und kdnnen von dort kopiert werden.

5‘ Explorer - D:\Programme\TSwin234\T emplateM EF

Datei  Bearbeiten ginsicht Ewxtraz 7
$lmlel o XE =BEEE

(S -l &l
Inhalt von 'D:4\ProgrammeiT Swin2345T emplateb EF'

Alle Ordner
| Groke [ T

S T5win234 =] [Name
{3 Base B DE_IEF-PAC-TP2ZEMV2-00.TST GEREKE T

-] Bitmaps
D Bts
-] Examples
#-(1 FBs
(L7 Firmware
(L1 Fonts
{Z1 HGEdit
w-1 Images
-2 Librany
{“_‘| Pdf

(27 Print Log

-7 Prots

2 Template
l--{:l Eng

|1 Objekte] markiert |E,50 B

Abbildung 126: Verzeichnisstruktur

6.15.2.2 Neues Projekt mit IEF-Template
Beim Anlegen eines neuen Projektes werden die IEF-Templates zur Auswahl angeboten.

—

Projektvorlage fr Terminal auswahlen

«[J P2« A

4
--= [EFYoilagen

DEJEF-F‘AC-TF‘EEEM-VE-UU]
DE_IEF-PAC-TP22ET T P
DE_IEF-PAC-TPZET 1
DE_IEF-PACTRaRET | Ruznfe
DELIEFPACTPazET Y1 | |TPZ2EM IMBste
DE_IEF-PAC-TP42ETH1 5

tandardvorlage

DE_IEF-PAC-TPS2ET-1 Siitron electronic GrabH
DE_IEF-PAC-TPE2ETV1 TSwin 234
[ Leere Vorlage v
< | >

W

[ ‘Weiter > ] [Abbrechen] [ Hilfe ]

Abbildung 127: Templateauswahl
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6.15.2.3 CAN-BUS-Einstellungen mit der Projektierungssoftware TSwin

In allen IEF-Templates wurden die Einstellungen fir die CANopen-Kommunikation schon
vorgenommen. Bei Bedarf sind lediglich die CAN-Adresse, "Terminal-Modulnummer" oder die

Baudrate anzupassen.
Abbildung 128:

Datei  Bearbeiten Ansicht Extras  Hilfe

Protokollparameter

BzoRiigf sexasaRic-faqmiss Hu B

Projekimappe o ox |

=[] TRzzEM
EI& Kommunikation

i CAN-PA-CONTROL |

gl PC >> Terminal
B ﬂ Terminal == Drucker & Scannet
gl iCAN-PA CONTROL!
B Bﬁ communication Test
]--Bﬂ Sprachen
B Benutzervenmatung
- swrinte
& Ergénzende Funktionen
]--@ RessOurcen
]--% Projektvernaltung

Parameter filr CAN

Baudrste

Cahlopen

£ CANapen verwenden

Terminal Status im Bus

@ Slave
) Master

[ canopen NMT-Dienste

I:| Fehler in serielles Meldesystem eintragen

]

[ Kommunikstionsbeziehungen. ..

[

Abbildung 129:

.

Maximale Wartezet fur Artwort [ms] 1000
Zeidt bis neuer Verbindungsautbau [s]

Datei Bearbeiten Ansicht Extras  Hife

Kommunikationsbeziehungen  g=m@ia gl meing

e

:"_‘::;:EM 2 Standardbelequng ==
- Kommunikation Hife
gl PC > Teminal
BB Terminal >» Drucker & Scanner Komrmu- detfier-ergsbe Defauit
. off GAN-PA-CONTROL i PERIETE e | "0
Modus  [Vertindung | Modul- | Request- | Response- | i pytos
mt | Nmmer | idenffer | identiier
Parameter filr CAN [1[Poot ¥ [caniopen | [ Mester |55 447 [e7s B |
Baudrate [so0kais [z [Poet (%[ caniopen | [ waster ][5 [+ [e7s [ |
T PR R ’71000 |T oot ([ menust | weeer 0 385 513 1
[ [poot [ manven ] weser [0 B 513 1
Zeit bis neuer Verbindungsaufbau [s] |10
[& [Poot [W [ Manen | viecer |0 335 513 f
=D [6 [poot (%[ menuen | e o 385 513 |
CANOpEn verwenden
el Stue B [7 [poot %[ menuen | e o a5 [EE [ |
© shawve [& [Poot (W] e | viesie o [sss [s13 [ |
O Master [# [poot ¥ monuen | viesier o a5 [EE [ |
] catlopen NMT-Dinste [10[Poot (W] e | v o [sss [s13 [ |
B [17[poot [¥][ manven ] weser [0 385 513 1
[12|Poon [ [_manuen | wiecer |0 385 513 fi
[ Fehler in serielles Meldesystem eintragen [13[poot [ manven ] weser [0 a6 513 i
- - |ﬁ oot (W[ Menusl | weeer 0 385 513 1
1 [18[poot [ Tenuen | weser [0 €S [s13 I |
£

Die Kommunikation zwischen Bedienkonsole und PA-CONTROL erfolgt nur tber das PDO1

(Keine SDO-Kommunikation, kein Node-Guard, kein ...).

Der Zugriff auf die Strings sowie die Displayzeilen erfolgt "Byteweise" mit der Kommunikation 2.

Der weitere Zugriff erfolgt wortweise mit der Kommunikation 1.

PA-CONTROL
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6.15.3 Variablenliste in der Bedienkonsole

In den IEF-Templates sind fir die Eingénge, Ausgange, Merker, N-Register und R-Register
nur ein Teil der moglichen Variablen eingetragen. Alle anderen Variablen sind entsprechend
dem Versionsstand komplett.

Abbildung 130:
. . Datei Bearbeiten  Ansicht Extras  Hife
Variablenliste igsodigl eexagaRo-laa@ s syl PRUR] oNTEER
] CAN-PA-CONTROL |
TP22EM wariablenname Adresse: Komm.-hez. Low-Bit Mr. High-Bit M.
-k Kommunication
ONTROL

-l PC>> Teminal
+- ) Terminal => Drucker & Scanner Betriehsart D 81921

&l ICAN-PA-CONTROL

o

1

2 Autamatik-STA] Dw 192:2
S z Autamatik-STON Dw 5192:3
[ Y E——— 4 Autamatik-ABEH DW 192:4
I s 5 Pollereich | w 8208:0

&

7

s

9

“-gllf Commurication Test

|- £ Ergérzende Funidionen
[ Ressourcen
88 Projewtvernatung

Datum-Uhrzeit | BY 820%:0
Fehlertext-Systq BY 8224:0
Fehlertext-Ablay BY 8226:0

e == ===

N-Register-1681

10 MOOOT-{16) W 124170 1
11 MOQOZ-{16) Wo124171 1
12 Diagnose-M-Reg|
13 R-Mummer D 1228811 1
14 R-nert D 12288:2 1
15 N-Register
16 NOODT D 12285:0 1
17 NOOOZ D 122851 1
18 NOOT Dy 12289:2 1
19 OO Dy 12289:3 1
20 NOODE D 12285:4 1
Variablenreferenz e - ” Lo ]
« (8 Systemvarisbien 20 oo
€3 Swriptvariablen © Decimetzehl
B g s
# €0 N-Register-16Ek © Auswahiext
w £3 Diagnose-N-Register
o e O sususnaron
ﬁ NODO1 ©) Gleitkormmagzahl
oo © Heyadezimalzahl
=l NDOD3
bell NO00S (ST BronToER sPRACHE @
121l NODDE: o
b1l NOOOT O Kurve:
=1l NDOOE
£l Noooa Atribute
el NOo1 0
el NOD1 1 ~ Dlgesal Sperrebene: p
< J >
Hitfebilder
[F [Eraeretzreny Farbe 1 Farbe 2
B |
Keine Verknipfung Yorderpnund: |0 b

Die Variablen der Applikation, die mit dem Symboleditor von WINPAC erstellt wurden, kénnen
Uber die Exportfunktion in eine EXCEL-Datei kopiert werden und dann mit TSwin eingefligt
werden.

Die Listen aller Variablen fiir die PA-CONTROL sind als EXCEL-Dateien vorhanden. Aus
dieser Datei kbnnen bei Bedarf die Erganzungen fir die Variablen kopiert werden.

TSwin-SteuerungsVariable-Ausgange-PA-CONTROL-Vx-xx.xIs
TSwin-SteuerungsVariable-Eingange-PA-CONTROL-Vx-xx.xIs
TSwin-SteuerungsVariable-Merker-PA-CONTROL-VX-xx.xls
TSwin-SteuerungsVariable-MerkerWorte-PA-CONTROL-VxX-xx.xls
TSwin-SteuerungsVariable-NRegister-16Bit-PA-CONTROL-VXx-xx.xls
TSwin-SteuerungsVariable-NRegister-PA-CONTROL-Vx-xx.xls
TSwin-SteuerungsVariable-RRegister-PA-CONTROL-Vx-xx.xls
TSwin-SteuerungsVariable-Strings-PA-CONTROL-Vx-xx.XIs
TSwin-SteuerungsVariable-SystemMerker-PA-CONTROL-Vx-xx.xls
TSwin-SteuerungsVariable-SystemNRegister-PA-CONTROL-Vx-xx.xls
TSwin-SteuerungsVariable-SystemRRegister-PA-CONTROL-Vx-xx.xls

NSNS
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6.15.3.1

Index |Index Sub-Index Tvpe Zuariff
(hex) |[(dez) (hex) & :

Obijektliste Uiber Zugriff auf die Daten der PA-CONTROL

2000 8192 Anzahl SUB-Index 2000 Signed 32
1 Betriebszustand der PA-CONTROL Signed 32 RO
2 Automatik-START Signed 32 WO
3 Automatik-STOP Signed 32 e
4 Automatik-ABBRUCH Signed 32 WO
5 Reset Systemfehler (in Grundstellung) Signed 32 WO
2010 8208 Pollbereich:
0 Koordinierungsbyte Unsigned 16 RW
1 Serieller Meldekanal Unsigned 16 RW
2 LEDs-Funktionstasten-1-8 Unsigned 16 RW
3 LEDs-Funktionstasten-9-16 Unsigned 16 RW
4 LEDs-Funktionstasten-17-24 Unsigned 16 RW
5 LEDs-Funktionstasten-25-32 Unsigned 16 RW
6 LEDs-Funktionstasten-33-40 Unsigned 16 RW
7 LEDs-Funktionstasten-41-48 Unsigned 16 RW
2011 8209 0 Datum-Uhrzeit-String Unsigned 8 RW
2020 8224 0- (3C) Systemfehlertext Unsigned 8 RO
2021 8225 0-(3C) Ablauffehlertext Unsigned 8 RO
2100 8448 0 Anzahl Eingangsworte Unsigned 16 RO
2100 8448 1 Diagnose Eingange : Eingangsnummer Unsigned 32 RW
2100 8448 2 Diagnose Eingénge : Status Eingang Unsigned 16 RO
2101 8449 0-7F Eingangswort 1- 128 (11 - 12048) Unsigned 16 RO
2200 8704 0 Anzahl Ausgangsworte Unsigned 16 RO
2200 8704 1 Diagnose Ausgange : Ausgangsnummer Unsigned 32 RW
2200 8704 2 Diagnose Ausgange : Status Ausgang Unsigned 16 RW
2201 8705 0-7F Ausgangswort 1-128 (O1 - 02048) Unsigned 16 RW
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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2800 10240 Anzahl Merkerworte Unsigned 16

2800 10240 1 Diagnose Merker : Merkernummer Unsigned 32 RW
2800 10240 2 Diagnose Merker : Status Merker Unsigned 16 RW
2801 10241  O-FF Merkerwort-Merker 1-256 (M1 1 M4096) Unsigned 16 RW
2802 10242 O-FF Merkerwort-Merker 256-512 (M40971 8192) Unsigned 16 RW
2810 10256 O-FF Merkerwort 1-256 (M1 1 M4096) Unsigned 16 RW
2811 10257 O-FF Merkerwort 256-512 (M4097 i M8192) Unsigned 16 RW
3000 12288 O Anzahl N-Register Unsigned 16 RO
3000 12288 1 Diagnose N-Register : Registernummer Unsigned 32 RW
3000 12288 2 Diagnose N-Register : Wert Register Signed 32 RW
3001 12289 O-FF N171 N256 Signed 32 RW
3002 12290 O-FF N257 1 N512 Signed 32 RW
3003 12291 O-FF N513 7 N768 Signed 32 RW
3004 12292 O-FF N769 1 N1024 Signed 32 RW
3005 12293 O-FF N102571 N1280 Signed 32 RW
3006 12294  O-FF N1281 71 N1536 Signed 32 RW
3007 12295 O-FF N1537 1 N1793 Signed 32 RW
3008 12296 O-FF N1793 71 N2948 Signed 32 RW
3009 12297 O-FF N2049 1 N2304 Signed 32 RW
300A 12298 O-FF N2305 1 N2560 Signed 32 RW
300B 12299 O-FF N2561 71 N2816 Signed 32 RW
300C 12300 O-FF N2817 1 N3072 Signed 32 RW
300D 12301 O-FF N3073 1 N3328 Signed 32 RW
300E 12302 O-FF N3329 1 N3584 Signed 32 RW
300F 12303 O-FF N3585 i N3840 Signed 32 RW
3010 12304 O-FF N3841 1 N4096 Signed 32 RW
3011 12305 O-FF N4097 1 N4352 Signed 32 RW
3012 12306 O-FF N4353 1 N4608 Signed 32 RW
3013 12307 O-FF N4609 1 N4864 Signed 32 RW
3014 12308 O-FF N48651 N 5120 Signed 32 RW
3015 12309 O-FF N5121 71 N5376 Signed 32 RW
3016 12310 O-FF N5377 1 N5632 Signed 32 RW
3017 12311 O-FF N5633 1 N5888 Signed 32 RW
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Index |Index Sub-Index Tvpe Zuariff
(hex) |[(dez) (hex) * :

3018 12312 | O-FF N5889 1 N6144 Signed 32

3019 12313 O-FF N61457 N6400 Signed 32 RW
301A 12314 O-FF N6401 7 N6656 Signed 32 RW
301B 12315 O-FF N6657 1 N6912 Signed 32 RW
301C 12316 O-FF N6913 7 N7168 Signed 32 RW
301D 12317 O-FF N7169 1 N7424 Signed 32 RW
301E 12318 O-FF N74257 N7680 Signed 32 RW
301F 12319 O-FF N76811 N 7936 Signed 32 RW
3020 12320 | O-FF N7937 71 N 8192 Signed 32 RW
3081 12417 O-FF N1-N256 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3082 12418 O-FF N257 7 N512 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3083 12419 O-FF N513 7 N768 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3084 12420 O-FF N769 17 N1024 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3085 12421 O-FF N102571 N1280 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3086 12422  O-FF N1281 7 N1536 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3087 12423 O-FF N1537 1 N1793 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3088 12424  O-FF N1793 7 N2948 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3089 12425 O-FF N2049 i N2304 (Wordzugriff) Signed 16 RW
308A 12426  O-FF N2305 i N2560 (Wordzugriff) Signed 16 RW
308B 12427 O-FF N2561 1 N2816 (Wordzugriff) Signed 16 RW
308C 12428 O-FF N2817 i N3072 (Wordzugriff) Signed 16 RW
308D 12429 O-FF N3073 1 N3328 (Wordzugriff) Signed 16 RW
308E 12430 O-FF N3329 i N3584 (Wordzugriff) Signed 16 RW
308F 12431 O-FF N3585 1 N3840 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3090 12432  O-FF N3841 71 N4096 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3091 12433 O-FF N4097 i N4352 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3092 12434  O-FF N4353 7 N4608 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3093 12435 O-FF N4609 i N4864 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3094 12436 O-FF N4865 1 N 5120 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3095 12437 O-FF N5121 1 N5376 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3096 12438 O-FF N5377 T N5632 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3097 12439 O-FF N5633 1 N5888 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3098 12440 O-FF N5889 i N6144 (Wordzugriff) Signed 16 RW
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3099 12441  O-FF N6145 7 N6400 (Wordzugriff) Signed 16
309A 12442  O-FF N6401 1 N6656 (Wordzugriff) Signed 16 RW
309B 12443  O-FF N6657 1 N6912 (Wordzugriff) Signed 16 RW
309C 12444  O-FF N6913 1 N7168 (Wordzugriff) Signed 16 RW
309D 12445  O-FF N7169 1 N7424 (Wordzugriff) Signed 16 RW
309E 12446  O-FF N742571 N7680 (Wordzugriff) Signed 16 RW
309F 12447  O-FF N7681 1 N 7936 (Wordzugriff) Signed 16 RW
30A0 12448  O-FF N7937 7 N 8192 (Wordzugriff) Signed 16 RW
3100 12544 0O Anzahl R-Register Unsigned 16 RO
3100 12544 1 Diagnose R-Register : Registernummer Unsigned 32 RW
3100 12544 2 Diagnose R-Register : Wert R-Register Float 32 RW
3101 12545  O-FF R171T R256 Float 32 RW
3102 12546  O-FF R257 1 R512 Float 32 RW
3103 12547  O-FF R513 1 R768 Float 32 RW
3104 12548 O-FF R7691 R1024 Float 32 RW
3105 12549  O-FF R10257 R1280 Float 32 RW
3106 12550 O-FF R1281 71 R1536 Float 32 RW
3107 12551 O-FF R1537 1 R1793 Float 32 RW
3108 12552  O-FF R1793 71 R2948 Float 32 RW
3109 12553 O-FF R2049 1 R2304 Float 32 RW
310A 12554  O-FF R2305 1 R2560 Float 32 RW
310B 12555 O-FF R2561 1 R2816 Float 32 RW
310C 12556  O-FF R2817 1 R3072 Float 32 RW
310D 12557 O-FF R 30731 R3328 Float 32 RW
310E 12558 O-FF R3329 1 R3584 Float 32 RW
310F 12559 O-FF R 35851 R3840 Float 32 RW
3110 12560 O-FF R 38411 R4096 Float 32 RW
3111 12561 O-FF R 4097 1 R4352 Float 32 RW
3112 12562 O-FF R 43531 R4608 Float 32 RW
3113 12563 O-FF R 46091 R4864 Float 32 RW
3114 12564 O-FF R 486571 R5120 Float 32 RW
3115 12565 O-FF R 512171 R5376 Float 32 RW
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen

Seite 228 von 324 Single/Compact/Steuergerat MAN_DE_1006924 PAC_CPU4_R5m.doc



1¥F=

W E 'R=N"E 'R

Index Index Sub-Index

3116 12566 O-FF R 53771 R5632 Float 32

3117 12567 O-FF R 56331 R5888 Float 32 RW
3118 12568 O-FF R 58891 R6144 Float 32 RW
3119 12569 O-FF R 614571 R6400 Float 32 RW
311A 12570 O-FF R 64011 R6656 Float 32 RW
311B 12571 O-FF R 6657 1 R6912 Float 32 RW
311C 12752 O-FF R 691371 R7168 Float 32 RW
311D 12573 O-FF R 71691 R7424 Float 32 RW
311E 12574  O-FF R 742571 R7680 Float 32 RW
311F 12575 O-FF R 76811 R7936 Float 32 RW
3120 12576  O-FF R 7937 1 R8192 Float 32 RW
3200 12800 07 (3C) Diagnose String : Stringwert Unsigned 8 RW
3200 12800 FE Diagnose String : Stringnummer Signed 32 RW
3200 12800 FF Anzahl PA-CONTROL-Strings Signed 32 RO
3201 12801 0-(3C) S1 (global String 1) Unsigned 8 RW
3202 12802 0-(3C) S2 (global String 2) Unsigned 8 RW
3203 12803 0-(3C) S3 (global String 3) Unsigned 8 RW
3204 12804 0-(3C) S4 (global String 4) Unsigned 8 RW
3205 12805 0-(3C) S5 (global String 5) Unsigned 8 RW
3206 12806 0- (3C) S6 (global String 6) Unsigned 8 RW
3207 12807 0-(3C) S7 (global String 7) Unsigned 8 RW
3208 12808 0- (3C) S8 (global String 8) Unsigned 8 RW
3209 12809 0-(3C) S9 (global String 9) Unsigned 8 RW
320A 12810 0-(3C) S10 (global String 10) Unsigned 8 RW
320B 12811 0-(3C) S11 (global String 11) Unsigned 8 RW
320C 12812 0-(3C) S12 (global String 12) Unsigned 8 RW
320D 12813 0-(3C) S13 (global String 13) Unsigned 8 RW
320E 12814 0- (3C) S14 (global String 14) Unsigned 8 RW
320F 12815 0-(3C) S15 (global String 15) Unsigned 8 RW
3210 12816 0-(3C) S16 (global String 16) Unsigned 8 RW
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3300 13056 Anzahl System-Merker Signed 32
3300 13056 1 Diagnose Systemmerker : Merkernummer  Unsigned 32 RW
3300 13056 3 Diagnose Systemmerker : Wert SM Unsigned 8 RO
3301 13057 O-... SM1 - ... Unsigned 8 RO
3400 13312 O Anzahl System-N-Register Signed 32 RO
3400 13312 1 Diagnose System-N-Register : Nummer Unsigned 32 RW
3400 13312 2 Diagnose System-N-Register : Wert Signed 32 RO
3401 13313 O-.. SN1 - ... Signed 32 RO
3500 13568 O Anzahl System-R-Register Signed 32 RO
3500 13568 1 Diagnose System-N-Register : Nummer Unsigned 32 RW
3500 13568 2 Diagnose System-N-Register : Wert Float 32 RO
3501 13569 O-.. SR1- ... Float 32 RO

3801 14337 0-(28) Display PA-CONTROL-Frontplatte Zeile 1  Unsigned 8 RO
3802 14338 0-(28) Display PA-CONTROL-Frontplatte Zeile 2  Unsigned 8 RO

3803 14339 O Taste Bedienkonsole Unsigned 8 e
3804 14340 O STOP-Taste Bedienkonsole Unsigned 8 WO
3805 14341 O Bedienkonsole ist aktiviert Unsigned 8 RO
3806 14342 O SHIFT-Taste Bedienkonsole Unsigned 8 WO
4000 16384 O Aktuelle Anzahl Achsen Unsigned 8 RO
4001 16385 O-F Aktuelle Achsposition Float 32 RO
4002 16386 O-F Bereitschaft der Achse Unsigned 8 RO
4003 16387 O-F Achsstatus (In Position / l1auft / gestoppt) Unsigned 8 RO
4004 16388 O-F Status negativer Endschalter Unsigned 8 RO
4005 16389 O-F Status positiver Endschalter Unsigned 8 RO
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6.15.3.2

Variablenliste mit WINPAC exportieren und mit TSwin einfligen

In WINPAC mit dem
Symboleditor die Liste erstellen
und exportieren

Abbildung 132:

Mit EXEL die Datei 6ffnen, die
Variablen markieren und
kopieren

Abbildung 133:

In TSwin die Zeilen und Spalten
aus der EXCEL-Datei in die
Variablenliste einfligen

Abbildung 134:

Der Zugri ff
kann dann so erfolgen

Abbildung 135:

(Sc

£ Symbol-Editor o [l 3]
Datei Bearbeiten Einstellungen

Offnen

| 8

Impartieren [ =

= 2 ———

Symbol_TSin, bt -Datei

Druch

Drusken UNKTION [Beende Unterfunkiian

Beenden

= errrreDA, AUTOMATIE : neve Stsausmedlung da 4|

MELDUNG_DA Melgung / Fehler vathanden [

ENDE_FUNKTION Beende Unterfunktion
ARTMIERE_EDIT_TEMP
ARTIVIERE_MANUELL

AKT_EDIT_ARBEITSHUB

START_AUTOMATIK.

Akiiviere Einstelungen Temperatur
Akiiviere MANUELL

Akiiviere Einstelungen Arbeitshub
Starte Automatik-Arbeltshub

_>l_I
Ubermehmen Laschen Beenden

-osoft Excel - Symbol_TSWin.xls

Datei Bearbelen Ansicht Einfiigen Format Exiras Daten Fenster T

DEH2EBRY tBRT o-- &= &8l 5|0 d w0 -0

frial o - |Fxou B P e %mus - &'-|
ADT | =| MOO0Z_Melgung / Fehler vorhanden
I A [ [ [ c ]
MOODS AUTOMATIK : neue Stsausmedlung da B 10241:07 1
MOO09_Melgung / Fehler varhanden B 10241:0.8 1
MO010_Beende Unterfunktion B 10241:09 1
MO011_Aktiviere Einstellungen Temperatur B 10241:0.10 1
MO012_Aktiviere MANUELL B 10241:0.11 1
MO013_Aktiviere Einstellungen Arbeitshub B 10241:0.12 1
MOD14_Starte Automatik-Arbeitshub B 10241:0.13 1
MO015_Aktiviere Grundstellung anfahren B 10241:0.14 1
MOD16_~Aktiviere : Einrichten Autheizen B 10241:0.15 1
MO0M9_AUTOMATIK : Maschine AUS B10241:1.2 1
MO020 Maschine ist in Grundstellun: B 10241:13 1
VATYSN AT ITORAATIS - Tromronr P (o T e N CEGIERE] g
Datei Bearbeiten  Ansicht Extras  Hilfe
BHS0Rid) a@ieEERIO0- QBEISE=ZJYVE PRRER O
Frojekimappe 2 X gff can-PA-CONTROL |
= [ Troar Wariablennarne Adresse: Komr.-hez
Sl 701 Anwahl Eingange DI 844811 1
o gl FC =5 Terminal
gl Terminal >» Drucker & Scanner || 702 Antwort Eingénge B 8448:3.1 1
il ICAN-PA-CONTROL] 703 Serieller Meldekanal W 10256:192 |1
[¥] sprachen
|- 18 Benutzervernstung 704 Diagnose Systemmerker Anwahl DN 130661 |1
] swrite 705 Diagnose Systermmerker Ausgabe | BY 18056:8 |2
1+ 81 Erginzends Funionen 706 Diagnose System N-Register Anwahl | DIV 133121 |1
[ Ressourcen
&8 Projektverwatung 707 Diagnose System N-Register Ausgan{ B 133122 |2
708 Diagnose System R-Register Anwahl | D 1356811 |1
709 Diagnose System R-Register Ausgab| B 136682 |2
710 ApplikationsVariablen
71 Ho00e_melgung / Fehler vorhanden 1 B 10241:0.8 |1
712 W0010_Breende Unterfunktion 81024106 |1
713 WI0011_Aktiviere Einstellungen Temp{ B 10241:0.10 |1
714 WIO012_AKtiviere MANUELL 810241011 |1
718 0013 _Aktiviere Einstellungen Arbeit| B 10241:0.12 |1
716 10014 _Starte Automatik-Arbeitshub | B 10241:0.13 |1
717 MI0016_Aktiviere Grundstellung anfah| B 10241:0.14 |1
718 0016 _Aktiviere : Einrichten Aufheiz{ B 10241:0.15 |1
719 WIO019_ALITOMATIK © Maschine AUS B 1024112 [1
Variable Darstelungstyn
~
%00 strings Tup bearbeitt
+ £ Engangs
= 00 susginge @ Dezinalzahl
+ £ system-N-Register
+. B3 system-Mericer O #phanumers
# £ achsen O susmahiext
+ £3 PA-CONTROL-Display
O Euspshigrati

+ (£ Flexible Diagnose

n O Gleitkommaz:
121l MOODG_Melgung { Fehler vorh

O Hexadezimal:
121/ MOD10_Beende Unterfunktian

121l MOD11 _Aktiviers Einstellunger O Bingrzahl
i

DIl MO 2_Aktiviers MANUELL -

DIl MO 3_Aktiviers Einstellunger

k1l MO0 4_Starte Automatik-4rbe O Hurve

1/ MOD15_Akdiviere Grundstelur

121/ MOD16_Akdiviers : Eirrichten ¢ P

D1l MOD1S_AUTOMATIK : Masch Claota

<

< | >
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6.15.4 Serielles Meldesystem mit Pollbereich

Das serielle Meldesystem des IEF-Touch-Screen-Terminals besteht aus den Elementen:

Y" Koordinierungsbyte schreiben

Y serieller Meldekanal und

Y Zustand LEDs der Funktionstasten.

Bei der Kommunikation tiber CAN-Bus sind die drei Elemente in der Variablen "Pollbereich"

zusammengefasst.
Abbildung 136:
Pollbereich Datel Bearbeiten  Ansicht Extras Hilfe
Projektmappe - Pollzeiten 1
T S Fetasin Pollbereich
B e i B Datum & Ubrzsit [Reae
; BC 33 Terminal U> Bedtnebsslundanzahler Startadresse: Pallbersich C& E
w---- Terminal >> Drucker & Scani Stnlcu =
atuginformationen Grate [in Bytel
gl CAN-PA-CONTROL Datencingabe ros (mByts} 12 |
IBW Communication Test ‘... Bildschimschaner
e Bﬂ Sprachen
% Benutzervennatung —Pollzeit
-] skripte
Eh Pallzett (in sec.): |U,5 ::"
[ ﬁ Ressourcen
[]-% Projeldverwaltung

HINWEIS Bei der Kommunikation tiber CAN kann bei TSwin fiir den Pollbereich nur die
Einstellung "mit 1 Variablen" verwendet werden.

In der PA-CONTROL wird der Pollbereich auf Merker und N-Register gelegt. Damit eine
Anpassung an die Applikation moglich ist werden die verwendeten N-Register und Merker in
den Systemparametern zugeordnet.

Sind die Systemparameter auf 0 so werden die Datenfelder in der PA-CONTROL nicht
verwendet.

In der PA-CONTROL sind Systemparameter fir den Pollbereich fir die Bedienkonsole 1
(CANopen-Adresse 63) und die Bedienkonsole 2 (CANopen-Adresse 62) vorhanden

Abblldung 137 £4 PA-CONTROL Konfiguration

Datei  PA-CONTROL Parameterdatei  Transfer  Hilfe

WINPAC
Registerkarte =a e =le] N

B E PA'UNTHUL Systemparametell Syslem\fﬂl Ablautdefinition  CANOpen-Bedienkonsole I

i 'r""'“t“' '~ Bedienkonsole 1, CANDpenAdresse 63
oo Koordinierungsbyte, Nummer Merkenwort
I H =-BE# PLSEP/MP Serieller Meldekanal, Mummer N-Register
Mit der Defaulteinstellung e 2
ey . i % Anbiebsparameter LEDs-Funktionstasten, Nummer Merkenwort
nach Neuinitialisieren der i
PA—CO NT RO L [~ Bedienkonsole 2, CANOpen-Adresse B2
Koardinierungsbyte. Nummer Merkenwort

Serieller Meldekanal, Nummer N-Fegister

LEDs-Funktionstasten, Nummer Merkenwort

[~ Bedienkonsole 2, CANOpen-Adresse B1
Fosrdnienastyte, Nummenh edenssrh

Seniel eneldelearal, Wommen i R egrsten

LEDE Funfkbiatstasten Wommer b efenar

[~ Bedienkonsole 4, CANOper-Adresss B0
HKoorditieimgshpte, Wummer b efenor

Serieller beldekanal, Wommen h-Hegrsten

A AT A

D E-Furkfintstasten) Nimmenhekenmr

Parameter Dateiname:  STANDARD.PAR
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6.15.4.1 Serieller Meldekanal

In einem N-Registers wird der serielle Meldekanal abgelegt. Als Defaulteinstellung wird bei der
PA-CONTROL das N-Register N2048 verwendet.

In dieses N-Register legt die PA-CONTROL eine 16-Bit-Meldungsnummer ab. Das Bedien-
gerat holt aus der PA-CONTROL den gesamten Pollbereich zyklisch ab und tbertragt dabei
auch die serielle Meldung.

Sobald eine Meldung (Meldungsnummer > 0) erkannt wird, wird diese im internen Meldungs-
speicher des Bediengerats abgelegt und als "Quittierung" das N-Register in der PA-CONTROL
auf Null zurickgesetzt.

In der gleichen Art werden externe Masken und Meldungsmasken angesprochen. Sobald die
Ubertragene Nummer einer Maskennummer entspricht, wird diese auf dem Display dargestellt.
Ist von der Nummer gleichzeitig eine Maske und ein Meldetext vorhanden, so wird die Maske
(Meldungsmaske, ganzseitiger Stérmeldetext) auf dem Display dargestellt und der zugehérige
Meldetext in den Meldungsspeicher aufgenommen.

6.15.4.2 Koordinierungsbyte

Das Koordinierungsbyte ist als " Koordinierungsbyte Lesen” und " Koordinierungsbyte
Schreiben" vorhanden. Beide belegen in der PA-CONTROL ein Merkerwort.

Y" Koordinierungsbyte schreiben bedeutet, dass die PA-CONTROL dieses Byte (Merker)
beschreibt.

Y" Koordinierungsbyte lesen bedeutet, dass die PA-CONTROL dieses Byte (Merker) liest.

6.15.4.2.1Koordinierungsbyte schreiben

Das "Koordinierungsbyte schreiben" gehort zum Pollbereich. Die Nummer des Merkerwortes
in dem das Koordinierungsbyte "Schreiben" abgelegt ist, wird in einem Systemparametern der
PA-CONTROL festgelegt (siehe oben).

Als Defaulteinstellung fir "Koordinierungsbyte schreiben” wird bei der PA-CONTROL das
Merkerwort 224 (M3569 - M3584) verwendet. Dadurch ergibt sich folgende Zuordnung:

Koordinierungsbyte schreiben (PA-CONTROL schreibt)

M3584 Frei
M3583 Frei
M3582 Bildschirmschoner
M3581 Datensatz Download Freigabe (DDF-Bit)
M3580 Lebensmerker (LM-Bit)
M3579 Passwort zuriicksetzen, l6schen (PL-Bit)
M3578 Refreshquittierung (RQ-Bit)
M3577 Externe Datenfreigabe (ED-Bit)
Optionen PA-CONTROL Mai 2015
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6.15.4.2.2Koordinierungsbyte lesen

Das "Koordinierungsbyte lesen” wird im Programm TSwin mit einer eigenen Variable
eingestellt. Als Variable sollte ein Merkerwort verwendet werden.

Datei  Bearbeiten  Ansicht  Extra : ;
g - 5 Statusinformationen
i E D | ﬂ 6! 1 Symbolische Adressen
Projektmappe
bbild der Bildnummer |Keine Verkriipfur A
£ [] TP22EM pung
E\& Komrunikation q 2 q
: ; Abbild des DIP Schalters: |K Verkniigh o =
ﬂ PC => Terminal Hucrsetzen &ine Yerknuphung
5 estlegen
gl Terminal >> Drucker & -
g Foordinienungsbyte Lezen: |Mw’2‘| F-oM[3467..3472 =l
i} CAN-PA-CONTR ! ]
gl Cormmunication Test Tabellenindes |Keine Verkriplung s
=[] sprachen ‘- Bildschimschoner
(A Benutzervennatung T actalurabbild: |Keine Verkninfung = e
& sk
Abbild der Sprachnummer: | Keine Yerkniipfury 5 2
[]--ﬁ Regsourcen plund &
[+ % Projektverwattung Machkommastellensteuerung: |Keine Verkriipfung o =

Abbildung 138: Koordinierungsbyte lesen einstellen

Im obigen Beispiel wurde das Merkerwort 217 (M3457 ... M3472) verwendet. Daraus ergibt
sich folgende Zuordnung:

Koordinierungsbyte lesen (PA-CONTROL liest)

M3464 Frei
M3463 Frei
M3462 Frei
M3461 Datensatz-Download aktiv
M3460 Lebensmerker (LM-Bit)
M3459 Refreshanforderungsbit (RA-Bit)
M3458 Editierzustandsbit (EZ-Bit)
M3457 Editieranforderungsbit (EA-Bit)
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6.15.4.3

LEDs-Funktionstasten

unterschiedliche Anzahl von Merkerworten.

Nummer des Merkerwortes ab dem der Zustand fiir die LEDs der Funktionstasten abgelegt
werden.

Je nach Einstellung in der Bedienkonsole belegen die LEDs fiir die Funktionstasten eine

Datei  Bearbeiten  Ansicht  Extras  Hilfe

@ CE |8 @l o o

Projektmappe

- Pollzeiten

Pollbereich

=[] TrzzEM

=[] suripte

Hinweis zur GroRRe:
12 Byte A 6 Worte:

10 Byte A 5 Worte:

EI& Kommunikation

PC == Terminal

erminal => Drucker & Scan
- Hl CAN-PA-CONTROL
Eﬁ Communication Test

# Dﬂ Sprachen

B Benutzervenaatung

[ [Erganzends Funidionen)
E]--@ Ressourcen
E]--% Projektvenmattung

iPollbereich:

Dratum & Uhrzeit [~ Variable

Eetriehsstundenzahler
nicode

Startadresse Puollbereich

tatusinformationen

Griihe in Bpte):  [12

i+ Dateneingabe
L. Bildschirmschoner

—Pollzeit

Pollzeit [in sec.]: |U,5

=

Abbildung 139: Einstellung Pollbereich

1 Merkerwort Koordinierungsbyte
1 N-Register Meldekanal
4 Merkerwort LEDs-Funktionstasten

1 Merkerwort Koordinierungsbyte
1 N-Register Meldekanal
3 Merkerwort LEDs-Funktionstasten

Als Defaulteinstellung wird bei der PA-CONTROL das Merkerwort 218 (M3488 - M3568)

verwendet.

Zuordnung der LEDs der Funktionstasten zu den Merkern der PA-CONTROL bei Default

MwW218 M 3473 M3474 M3475 M 3476 M 3477 M 3478 M 3479 M 3480
LED 1 LED 1 LED 2 LED 2 LED 3 LED 3 LED 4 LED 4
ein/ aus blinken ein/ aus blinken ein/aus  blinken ein / aus blinken
M 3481 M3482 M3483 M3484 M 3485 M 3486 M 3487 M 3488
LED 5 LED 5 LED 6 LED 6 LED 7 LED 7 LED 8 LED 8
ein/ aus blinken ein /aus | blinken ein/aus  blinken ein / aus blinken

MW219

MW220

MwW221

MW222

MW223 M 3553 M 3568
LED 45 LED 48
ein / aus blinken
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6.15.5 Paralleles Meldesystem

Das parallele Meldesystem wird in den Merkerbereich (Merkerworte) der PA-CONTROL
gelegt.

Der Anwender muss darauf achten, dass die Einstellungen in der PA-CONTROL méglich sind
und dass die Bereiche fir Zustand und Quittierung sich nicht tiberschneiden. Im folgenden
Beispiel sind 256 parallele Meldung realisiert.

Datei Bearbeiten  Ansicht Extras  Hife

EEEFEYE] ETIEERE=0 EEFIEEIEET) T B
2 x| A Meld ‘

~

Abbildung 140:
Einstellung paralleles
Meldesystem

Prajekimappe
=[] TP22EM
-l Kommunikation

-l PC >> Terminal
@ Terminal > Drucker
@l CAN-PA-CONT
-l Communication Test
- [¥] spractien

- < Steuerungsbereich

" Oplionen
B ) Teminabersich
» Ausgabeformat

Meldungen aktivieren

Paralleles Meldungssystem

Startadresse; ‘ Miw225->M[3585... 3600]

=g Erste sprache Girdfe (in Bytel: \32

(@ bider

- @ Teibider
(@ Hifebilder
[E] Furktionstasten |

Pollzeit fin sec.) ‘Z,El ::”

Abbildung 141:
Optionen

Dadurch ergibt sich folgende Zuordnung:

Status Zustand paralleles Meldesystem

M3585 Meldung 1
M3586 Meldung 2
M3601 Meldung 17
M3839 Meldung 255
M3840 Meldung 256

Quittierung paralleles Meldesystem

M3841 Quittung Meldung 1
M3842 Quittung Meldung 2
M3857 Quittung Meldung 17
M4095 Quittung Meldung 255
M4096 Quittung Meldung 256
Mai 2015 PA-CONTROL Optionen
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