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Warenzeichen und Warennamen sind ohne Gewahrleistung der freien Verwendbarkeit benutzt. Bei der Erstellung der Texte und Beispiele wurde mit grof3er
Sorgfalt vorgegangen. Trotzdem kdnnen Fehler nicht ausgeschlossen werden. Die IEF-Werner GmbH kann fur fehlende oder fehlerhafte Angaben und

deren Folgen weder eine juristische Verantwortung noch irgendeine Haftung tbernehmen.
Die IEF-Werner GmbH behalt sich das Recht vor, ohne Ankiindigung die Software oder Hardware oder Teile davon, sowie die mitgelieferten Druckschriften

oder Teile davon zu verandern oder zu verbessern.
Alle Rechte der Vervielfaltigung, der fotomechanischen Wiedergabe, auch auszugsweise sind ausdrucklich der IEF-Werner GmbH vorbehalten.

Fur Verbesserungsvorschlage und Hinweise auf Fehler sind wir jederzeit dankbar.

© Dezember 2013, IEF-Werner GmbH
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2 Anschlufl3 und Verdrahtung

Zum Anschluss an ein Profibus-System muf3 die LV-servoTEC S2 mit einem ,ProfibusDP-Modul” ausgestattet

sein.
Jedes Bussegment eines PROFIBUS-Netzwerks ist mit Busabschlusswiderstanden zu versehen.

Das PROFIBUS-Modul des servoTEC S2 hat diese Abschlusswiderstande auf dem Modul integriert, so dass
keine externe Beschaltung (spezielle Stecker) notwendig ist. Diese kdnnen Uber die zwei DIP-Schalter auf dem

Modul zugeschaltet werden (Schalter auf ON).

(O |

v 6./01‘ Shield
;50 P n.c.
1 ai Y ° B-Leitung (RxD/TxD-P)
A-Leitung (RxD/TxIZzl l(\:l, ® ° RTS/LWL
e GND 5V

T

ProfibusDP-IN ProfibusDP-OUT
() *

LV servTEC

Weitere Hinweise zum Anschluss und zur Verdrahtung entnehmen Sie bitte den Beschreibungen :

- MAN_DE_1083731_servoTECS2_ProfibusDP_Verdrahtung.pdf

-MAN_DE_1076775_LV-servoTEC_S2_1xx.pdf
-MAN_DE_1076775_LV-servoTEC_S2_2xx.pdf

Technische Dokumentation Seite 6 von 57
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3 Einstellungen am servoTEC S2 mit dem S2 Commander
Die Einstellungen fur den Antrieb werden mit dem S2 Commander durchgefiihrt.
Eine detaillierte Beschreibung finden Sie in der Applikationsschrift ,APP5009_DE_1077750_servoTEC_S2_ Trainingshandbuch.PDF*“.
(#5752 Commander Vers. 40 - DBL3MO0190-03M-000-540 BT
Datei Betrieb di Anzeige P Fehler Optionen Hilfe
- £|_-| usB unp] Offline ﬁlﬁ{ 1| @d] &’.| 9 ]Pas;_vég, OReset el
Status J Istwerte Kommandos A
. i Geschwindigkeit |
} : mm::v Istwert: ~0.005 mm/s ' Regierfreigabe = ‘
o Zwi Sereia Sollwert: 0.000 mm/s
) Position Xist = Xziel ; = [ AT
@ Vergleichsdrehzahl erreicht
o s 3 Istwert: -0.11 A " Drehzahiregelung
@) Pt Motor I Servo il
8 :;';:W Eff. Motorstrom 011A | [ Wegprogramm =
() Endschalter 0 (negativ) tinn ow | I™ Tippbetrieb
() Endschalter 1 (positiv) |
8 Schieppfehier (Meldung) Geberwinkel ame21° | || | kurvenscheive aidiv il
Referenzfahrt aktiv
() Negative Richtung gesperrt Temperaturen I™ Achsfehlerkompensation aktiv =
() Positive Richtung gesperrt Temp. Motor- 25°C g .
) Einrichtbetrieb Temp. Leistungsteil: 25°C ‘ I™ Rundachse aktiv == ‘
Temp. Kondensatoren: 34°C I
e I = B = @
— = Position: 270.960 mm A
| Digitale MBginge. | Axtueller Positionssatz: TIPP 1 (neg) " Synchronisiert
" Fliegende Sage
Pt wotor
Pt Servo: C__ o= ] Synchronisationsassistent |
e |
= (T Reglerkaskade I
Zwischenkreisspannung: 313V ‘
servoTEC S2 102 okay
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3.1 Telegramme (Ein- und Ausgangsdaten)

Im Projekt des PROFIBUS-Masters werden Datenbereiche erstellt, z.B. Datenbausteine. In diese Datenbereiche werden die Eingangs- und Ausgangsdaten
von Master und Slave abgelegt. Beim Projektieren muss der Anwender die Inhalte und deren Reihenfolge sowie die Grof3e der beiden Datenbereiche

Ubereinstimmend auf Seiten von Master und Slave angeben.
Empfangstelegramm: Ubertragene Daten vom Master (SPS) zum Slave (servoTEC S2), auch als Ausgangsdaten bezeichnet
Antworttelegramm: Zu Ubertragende Daten vom Slave (servoTEC S2) zum Master (SPS), auch als Eingangsdaten bezeichnet.

Die Parametrierung der Telegramme ist vor Aktivierung der Profibus-Kommunikation durchzufiihren !

3.1.1 Empfangstelegramm fir den servoTEC S2-Treiber

167 52 Commander Vers. 40 (OFFUINE) Adresse | Inhalt (Parameternummer) |Beschreibung

- R8232|I:::e|(pm:.::]""F::z"’:::‘n’eq e 1| e | @] 8 |2 | o 0 Kennung (= OXEO) Fest eingestellte Kennung
e 1 8 Bit Platzhalter (PNU 2010 0) Frei
: 2 Control Word 1 (PNU 967 0) | Steuerwort zur Geratesteuerung,
= - 4 Zielposition (PNU 1001 0) Zielposition,
Fetdbus S ol Angabe in der fir PROFIBUS

PROFIBUS »
SERCOS...

eingestellten physikalischen Einheit
einer Position

T‘f:,::,::p 8 Fahrgeschwindigkeit Fahrgeschwindigkeit wahrend der
D (PNU 1001 1) Positionierung,
E oremn (Save == Hesen) Angabe in der fir PROFIBUS
R e EV eingestellten physikalischen Einheit

einer Drehzahl

Eintrag 1 =2010.0 Eintrag anderr I
Eintrag 2 = 967.0

Sl pas—— I 12 Beschleunigungen Kombination der Werte fiir

RS (PNU 1001 5) Beschleunigung und
Bremsbeschleunigung,

Angabe in der fir PROFIBUS

eingestellten physikalischen Einheit

einer Beschleunigung

]
i

[ o« | 2 s | 16 Parameterkanal( PNU 2000)  Parameternutzdatenkanal

MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1e.doc Technische Dokumentation Seite 8 von 57
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3.1.2 Antworttelegramm fur den servoTEC S2-Treiber

#£; S2 Commander Vers. 4.0 (OFFLINE)

Datei

Anzeige [Parameter | Fehler Optionen Hilfe

- | R8232| usB |

Anwendungsparameter

REE sa
@I L= J .l —@ |Psra|;:le{J 2 Reset

ar

s

Gerdteparameter
VOs

Reglerparameter
Positionierung
Meldungen...
CAM

Memo...

Feldbus

v v v v

» CANopen v ]

PROFIBUS >
SERCOS...

Telegrammeditor

" Empfangstelegramm ( Master >> Siave )
(s Antworttelegramm ( Slave >> Master )

T

Antworttelegramm 0

Eintrag 1 = 1500.0
Eintrag 2 = 968.0
Eintrag 3 = 1100.0
Eintrag 4 = 1101.0
Eintrag 5= 1102.0
Eintrag 6 = 2000.0

nicht verfigbar

Eintrag anfigen |

Untersten Eintrag loschen I

Inhalt (Parameternummer) | Beschreibung

0
1

12

16

Kennung (= OxF0)

Betriebsart
(PNU 1500 0)

Status Word 1
(PNU 968 0)

Istposition
(PNU 1100 0)

Drehzahlistwert
(PNU 1101 0)

Wirkstromistwert
(PNU 1102 0)

Parameterkanal
(PNU 2000)

Fest eingestellte Kennung

Aktuelle Betriebsart
des servoTEC S2

Statuswort zur Geratesteuerung

Aktuelle Istposition,

Angabe in der fir PROFIBUS
eingestellten physikalischen Einheit
einer Position

Aktueller Drehzahlistwert,

Angabe in der fir PROFIBUS
eingestellten physikalischen Einheit
einer Drehzahl

Uber diesen Parameter wird der
Wirkstrom-Istwert gelesen.
Dieser wird bezogen auf den
Motornennstrom zuriickgegeben

Parameternutzdatenkanal
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3.2 Physikalische Einheiten

3.2.1 Allgemein
Fur die korrekte Funktion und zur Erleichterung der Inbetriebnahme ist es wichtig, dass die physikalischen Einheiten des Feldbussystems (ProfibusDP) und

der Diagnoseoberflache (S2 Commander) lbereinstimmen.
Die Einstellung der physikalischen Einheiten erfolgt mit dem S2 Commander in verschiedenen Fenstern:

Fur die Diagnose mit S2 Commander > Anzeigeeinheiten
Fir den ProfibusDP > Physikalische Einheiten ProfibusDP
Physikalische Einheiten CANopen / Factor Group

Es ist zu beachten, dass einige GréRen nicht immer
genutzt werden kdnnen. In einem rein

UEIN =\ -

— sinnvoll
pry . . _ o~ rotatorischen System wird z.B. keine Vorschubkonstante
— X in position_units (z.B. "Grad") bendétigt. Dartiber hinaus verfiigt die Vorschubkonstante
e oder Uber eine physikalische Einheit. Ist diese nicht passend
— parametriert, dann wird die Vorschubkonstante nicht

— X in position_units (z.B. "mm" beriicksichtigt.
—

Technische Dokumentation Seite 10 von 57
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3.2.1.1 Anzeigeeinheiten S2 Commander
Die (' #£; 52 Commander Vers. 40 (OFFLINE) =R
Anzelgeelnhelten Datei Betriebsmodus Anzeige [Parameter | Fehler Optionen Hilfe
fir den S2 = .| mszaz| use C%idfmgspmmm | iddkh'SD JENESIE]
Comm ander Gerdteparameter : Kommandos
werden im Fenster ,
~Anzeigeeinheiten* = e e =
eingestellt. i e
T j|P e
» - ]r‘ I " Drehzahiregelung
Memo... (¢ Positionierung
= T
Feldbus 4 . o l Vorschubkonstante I Wegprogramm ,_J
|zs.oooo [ Tippbetrieb
Benutzerdefiniert l mm pro Umdrehung
G ™ Kurvenscheibe aktiv =]
Grundkonfiguration | Erweiterung I™ Achsfehlerkompensation aktiv =
An(fe'r::'ng ‘ [T Rundachse aktiv _] '
Direkteingabe I E J
(+ translatorisch 24
|~ Linearmotor * Aus
~Weltare Einsteligngen— Millimeter [mm] ~| SSmenfonsien
" Fliegende Sage
Reglerkaskade I
B S—
-=u=:va'awawawl 7t
v ok | X Abbruch | ?  Hife
servoTEC S2 102
Technische Dokumentation Seite 11 von 57
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3.2.1.2 Physikalische Einheiten ProfibusDP

Fur die korrekte Funktion ist es notwendig, dass die Einheiten der tber den Feldbus lbertragenen Prozessdaten festgelegt werden. Diese kénnen Uber das
Fenster Physikalische Einheiten Profibus unter Parameter — Feldbus - PROFIBUS eingestellt werden. Die Parameter fur die physikalischen Einheiten

muissen einmalig eingestellt und nicht wéhrend einer laufenden Applikation geé&ndert werden.

-
#£; S2 Commander Vers, 4.0 (OFFLINE) L=l
Datei Betriebsmodus  Anzeige Fehler Optionen Hilfe
— 1] RSZ32| USB ’ Anwendungsparameter » u,: h;:| @jl [& .| —0 |p Save - ) Reset | cl ‘
Grundkonfiguration Gerateparameter » Kommandos
Grundikonfiguration | Erweite /05 R Physikalische Einheiten Profibus
Lage - ————J
Anwendung Reglerparameter 3 / IMM'" [um] J
" rotatorisch A 5
Positionierun » kompensation G SRS
2 Meld e [ Micrometer pro Sekunde fumis] = " Momentenregelung
9 i tierget
|~ Linearmotor CAM » Beschleunigung I pro @ [um/s=] L] " Drehzahiregelung
Weitere Einstellungen Memo... v . @ Positionierung
‘orschubkonstant
‘orschubkonstant ¥
[ ¥ormctmbiosetenie £02) v CANopen Ll [28000.0000000000 | Mikrometer pro Umdrehung (pmu)  ~| I” Wegprogramm | &l
PROFIBUS ] Betriebsparameter... [~ Tippbetrieb
SERCOS... Telegrammeditor.. Getriebe
Anzeigeeinheiten... Antrieb: 1 -
Anzeigeeinheiten: Diagnose L4
mm Abtrieb: 1
mavs*
B— oo e =
Hilfe :
Einstellungen..
* Aus
(" Synchronisiert
" Fliegende Sage
ynchronisationsassist
v o X Avbruch | ? e s ent I
S |

Bei Auswahl der Einheiten werden intern entsprechende Faktoren berechnet, so dass der Anwender die gewlnschte Einheit nur noch selektieren muss. Der
Getriebefaktor und die Vorschubkonstante werden als separate Parameter angegeben.

Aus den eingestellten physikalischen Einheiten werden bei der Eingabe in der Firmware automatisch Konvertierungsfaktoren gewonnen. Diese bestehen
aus Zahler und Nenner, die jeweils nicht gré3er als 32 Bit werden dirfen. Kommt es bei der Eingabe der Faktoren hier zu einem Uberlauf, wird der Wert
nicht angenommen. In diesem Fall missen die Faktoren bzw. die physikalischen Einheiten korrigiert werden.

MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1e.doc Technische Dokumentation Seite 12 von 57
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3.2.1.3 Physikalische Einheiten CANopen-Bus
EinZUSte”en Sind : rﬂ’j S2 Commander Vers. 4.0 (OFFLINE) = I =
Datei Betriebsmodus Anzeige [P: | Fehler Optionen Hilfe
— :] RS 232’ USB Anwendungsparameter » m ‘.;: @ E% | .’ »—o' ]Pasr:::’:ter ) Reset el
- Sicherhei
Grundkonfiguration Gerateparameter » Kommandos
Grundkonfiguration ] Erweite  1/0s v
; — = Regierfreigabe ___J
€ rotatorisch Positionierung » kompensation Betriebsart
@ transtatorisch Meldungen... " Momentenregelung
[~ Linearmotor CAM > i {eDvsteahiregokim
"Weilere EnstellungevT = Memo... = @ Positionierung
Vorschubkonstante Anz @ » CANopen > Betriebsparameter... [~ Wegprogramm _J
- PROFIBUS > PDO-Editor... [ Tippbetiic
SERCOS... ‘
. H = T = = = | Diagnose » I =
Einheiten und Physikalische Einheiten - CANopen Factor Group [ ™ Kurvenscheibe-aktiv _,
e = A
Nachkommastellen ! [ — [Berectmete Fackor Groug———1 “Aduste Fackor Growr ||| [~ pchstetlorkompensationakiy = |
I ‘ Zanler: = . P :
- [ |[| L Cenotoe o =]
Geschwindigkeit * Aus
Vorschubkonstante Zahler: 1536 1536 ¢ Synchronisiert
[l = | Nenner: 175 175 " Fliegende Sage
= Synchronisationsassistent
vom S2-Commander v & |xw|p] - =
errechnete Faktoren _ || — — — ——————— ] - Reglerkaskade
anhand der Einheiten = =
Speichern der |
Einstellungen ! sevoTECS2102 |

HINWEIS

Damit die Parameter flr die Referenzfahrt von dem servoTEC S2 richtig interpretiert werden, ist es erforderlich,
die physikalischen Einheiten (Anzeigeinheiten) fur den CANopen-Bus richtig einzustellen. Anschliel3end ist die

Factor Group im Servopositionierregler zu speichern.
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3.2.2 Physikalische Einheiten am Beispiel euroLINE 85KL

Vorschubkonstante : 60,96mm (Polabstand)

3221 Anzeigeeinheiten S2 Commander
-
£/ 52 Commander Vers, 40 (OFFLINE) [E=RE] =)
Datei i dus Anzeige [I er| Fehler Optionen Hilfe
— » Save ~
= 1” Rszazl usH ‘\ ¥ | parameter | S2F "-’l
Rundachse...
Geréteparameter » Kommandos
o}
wos i Reglerfreigabe
Reglerparameter » 4 -
Positionierung » i i
Meldungen... Anzeigeeinheiten " Momentenregelung
CAM » — | | I (" Drehzahiregelung
Memo... @ Positionierung
Feldbus > ‘ { Vorschubkonstante " Wegprogramm
_ . >
¢ |e0.9600 I” Tippbetrieb
|

Grundkonfiguration :
Benutzerdefiniert ‘ e (esae
[
5 [T Kurvenscheibe aktiv

] S|

Grundkonfiguration I Erweiterung
" rotatorisch O iz [T Achsfehlerkompensation aktiv
@ translatorisch |
|
I” Rundachse aktiv |
Direkteingabe ]
[ T
5 i i i i Aus
[ " Synchronisie
; |5 2
22 Synchronisationsassistent ‘
mm
— |
lerkaskade
mm/s* Reo
r in Nm Faktor_| ‘
i
v o X Avbruch l ?  Hire |

\/gklx»hm_d-?tme

servoTEC S2 102

Seite 14 von 57
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Beispiel fiir die Positionierung

Weg der Achse

3.2.2.2 Physikalische Einheiten ProfibusDP
Physikalische Einheiten Profibus
Achse[].StandardCmd.Distanz
Lage | Mikrometer [um] - (siehe DB2)
N 11LU 1,1 mm
Geschwindigkeit IMikrometer pro Sekunde [um/s] l.l 229 LU 222 mm
Beschleunigung | Mikrometer pro Quadratsekunde [um/s?] - 3333 LU 333,3 mm
~Vorschubkonstante
60960.0000000000 |Mikrometer pro Umdrehung [pm/U] v |
~Getriebe
Antrieb: |1
Abtrieb: |1
v ok | X Abbrucn

Seite 15 von 57
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3.2.2.3 Physikalische Einheiten CANopen-Bus
Physikalische Einheiten - CANopen Factor Group |
~Einstellungen ~Berechnete Factor Group ~Aktuelle Factor Group
= ikalische Einheit =
Physi nheiten Lage
Stellen Zahler: 2048 2048
Lage: Millimeter [nln]\ ~| {3 Nenner- 1905 1905
Geschwindigkeit: | | mmis EEAE
~Geschwindigkeit

Beschleunigung: '\ mm/s* ~I\B Zahler- 512 512

L= :

- Vorschubkonstante Noswer: L 127

( !60.96 mm/U )
~Beschleunigung
~ Getriebe Zahler: 32 32
Aoirieh- ll Nenner: 127 127
Abtrieb: 1
[~ hexadezimale Darstellung
Einstellungen
_ X SchiieRen I{;cmr Group iibernehmen ? Hilfe
speichern ! o~ m—
MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc Technische Dokumentation Seite 16 von 57



<

"

m
X
2
m
X

3.2.3

3.23.1

Physikalische Einheiten am Beispiel miniSPIN

Vorschubkonstante : Dreheinheit = Direktantrieb :i=1

Anzeigeeinheiten S2 Commander

££; S2 Commander Vers. 4.0 (OFFLINE)

Datei dus Anzeige [ | Fehler Optionen Hilfe
| Anwendungsparameter 3 Grundkonfiguration... Save ) Reset | #u
— _in Rsz3zl USB I ‘ ungsp g pae | 2Reset |
Sicherh Rundachse...
Gerateparameter » Kommandos
0 »
o= Reglerfreigabe
Reglerparameter >
Positionierung >
e (nen e
CAM > " Drehzahl
= | = | regelung
Memo... % Positionierung
Feldbus > I” Wegprogramm
N ]
Grundkonfiguration I” Tippbetrieb
Er
™ Kurvenscheibe aktiv
@ rotatorisch r [T Achstehlerkompensation aktiv
~ 5
| i ohne Kommutiergeber & s [
L t s
[T Linearmotor ‘ s = A e ‘ " Rundachse aktiv =l
~Weitere Einstellu 4 —,
e : e e
L 'l 5 " Synchronisiert
Rundachse I h IGM rl LI exlenii ~ Fii fe Sa
= 5 ] Synchronisationsassistent
‘Anzeigeeinheiten: -
- 2
G e Reglerkaskade
“Is*
[~ Drehmoment in Nm Faktor ‘
Einstellungen.
v oK | X Abbruch ?  Hilfe |
v OK I X Abbruch | ?  Hilre

ServoTEC S2 102 |

MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc
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Beispiel fiir die Positionierung

m
X
2

Weg der Achse

a

m

3.2.3.2 Physikalische Einheiten ProfibusDP
Physikalische Einheiten Profibus
Achse[].StandardCmd.Distanz
Grad [] ~| (siehe DB2)
T 1,1LU
Geschwindigkeit |Grad pro Sekunde [*/s] l.l 111 LU
Beachicxgu |Grad pro Quadratsekunde [/s7] -l 111,110
~Vorschubkonstante
1000.0000000000 |Keine Einheit [] |
~Getriebe
Antrieb: |1
Abtrieb: [1
v oK | X Abbruch

Technische Dokumentation

1,1°
111°
111,1°
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3.2.3.3 Physikalische Einheiten CANopen-Bus
Physikalische Einheiten - CANopen Factor Group /
~Einstellungen ~Berechnete Factor Group 1 - Aktuelle Factor Group
3 ikalische Einheit =
Physi nheiten Lage
— Stellen Zahler: 1024 1024
Lage: Grad [] ~| {3 Nenner 5625 5625
Geschwindigkeit:| | /s ~|| 3
= ~Geschwindigkeit
Heschieunigung: 3] /" / ~I\B Zahler- 256 256
e 3
v = = Nenner: 375 375
[1.00 mm/u
~Beschleunigung
~ Getriebe Zahler: 16 16
Abtrieb: 1
[~ hexadezimale Darstellung
Einstellungen 5 ~ = =
X SchiieRen ' & Factor Group Gibermehmen ? Hilfe
speichern !
_j'-
MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc Technische Dokumentation Seite 19 von 57
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3.2.4 Physikalische Einheiten am Beispiel Modul 68 mit Motor AKM22C

Vorschubkonstante : 16mm (Weg pro Motorumdrehung), Getriebe : i =5

3.24.1 Anzeigeeinheiten S2 Commander

-
££; 52 Commander Vers. 4.0 (OFFLINE)
Datei dus Anzeige | Fehler Optionen Hilfe
Anwendungsparameter > Grundkonfiguration... Save u
- nszazl usB | e g 8|, | ores 'VI
Sicherh Rundachse...
Gerateparameter 3 Kommandos
/0s 4 Reglerfreigabe
Reglerparameter 3
Positionierung >
Meldungen... Anzeigeeinheiten " Momentenregelung
CAM 4 ST | ] o | ¢ Drehzahlregelung
Memo... N . 7 . * Positionierung
Feldbus » % —I Vorschubkonstante I” Wegprogramm
¢ I” Tippbetrieb

I™ Kurvenscheibe aktiv

Grundkonfiguration < ([ 160000 >
Benutzerdefiniert e

I™ Achsfehlerkompensation aktiv

@ translatorisch

[~ Linearmotor L
Direkteingabe

™ Rundachse aktiv

& Aus
" Synchronisiert

| mitlimeter [mm] ) ~|
" Fliegende Sage

>> i | i, Synchronisationsassistent l
-=u+wwawawl Bl | Oremmomentintn _Fastor | |
Einstellungen. .. :
v oK | X Abbruch [ ?  Hiffe |
v oK | X Avbruch | ?  Hie
servoTEC S2 102 ‘
Technische Dokumentation Seite 20 von 57
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3.24.2 Physikalische Einheiten ProfibusDP
Physlkahscheﬁnberten;toﬁbus Beispiel fir die Positionierung
Achse[].StandardCmd.Distanz Weg der Achse
Lage |Milcrometer [um] _V_I (siehe DB2)
- : 1,1LU 1,1 mm
Geschwindigkeit |Milcrometer pro Sekunde [um/s] L] 292 LU 2922 mm
Beschleunigung |Mi| ter pro Q iratsekunde [um/s] :J 333,3 LU 333,3 mm
~Vorschubkonstante
16000.0000000000 |Mikrometer pro Umdrehung [pm/U] |
—Getriebe
Antrieb: [1
Abtrieb: [1
v oK | X  Abbruch

Seite 21 von 57

Technische Dokumentation

MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc



"

WERNER
3.2.4.3 Physikalische Einheiten CANopen-Bus

Physikalische Einheiten - CANopen Factor Group '

[~ Einstellungen ~Berechnete Factor Group ~Aktuelle Factor Group |

e ikali Einheit B
Physikalische Einheiten Lage
Stellen Zahler: 512 512
Zl 3 Nenner: 125 125
AT
= ~Geschwindigkeit
Agung: = Zahler- 384 384
L
=
- Vorschubkonstante —— Metner 2 =
(¢ [16.00 mm/u )
{ ~Beschleunigung
~Getriebe Zahler: 24 24
Antrieb: [1 i gen s
Abtrieb: 1
[~ hexadezimale Darstellung
Einstellungen
speichern | X SchiieBen - Factor Group iibernehmen ? Hilfe
MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc Technische Dokumentation Seite 22 von 57
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3.2.5

3.25.1

Anzeigeeinheiten S2 Commander

Physikalische Einheiten am Beispiel Modul 160/15 mit Motor AKM42G

Vorschubkonstante : 28mm (Weg pro Motorumdrehung), Getriebe : i =5

7
££; S2 Commander Vers. 4.0 (OFFLINE)

Datei i d Anzeige [Parameter| Fehler Optionen Hilfe
- R8232| UsB l d !
Sichzrheitsp Rundachse...
Geréteparameter >
10s >
Reglerparameter >
Positionierung 3
Meldungen...
CAM 2
Memo...
Feldous >

Save

) Reset
Parameter

2|

/iil""undkonﬁlgﬂmion

Anzeigeeinheiten

| | Dieitingabe

B i g2 {

‘ Vorschubkonstante
> te |
‘ | | 28.0000 ,
Benutzerdefiniert ‘ mm pro Umdrehung

Direkteingabe
!( Millimeter [mm] ) ~|

e |

Kommandos

Reglerfreigabe

" Momentenregelung
(" Drehzahiregelung
* Positionierung

[~ Tippbetrieb

[~ Wegprogramm _]

™ Kurvenscheibe aktiv

[T Achsfehlerkompensation aktiv

I~ Rundachse aktiv

@ Aus
" Synchronisiert
" Fliegende Sage

Reglerkaskade

v oKk IXAmeg-|? Hilfe

servoTECS2 102 |

MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc
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Weg der Achse
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3.2.5.2

Physikalische Einheiten ProfibusDP

Physikalische Einheiten Profibus
Lage
Geschwindigkeit

Beschleunigung

| Mikrometer [um]

| Mikrometer pro Sekunde [um/s]

=)

| Mikrometer pro Quadratsekunde [um/s*]

EA

~Vorschubkonstante

| Mikrometer pro Umdrehung [um/U]

28000.0000000000

Technische Dokumentation

(siehe DB2)
1,2LU 1,2 mm
12.3 LU 12,3 mm
123,4 LU 123,4 mm

Beispiel fiir die Positionierung
Achse][].StandardCmd.Distanz

Seite 24 von 57
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3.25.3 Physikalische Einheiten CANopen-Bus
Physikalische Einheiten - CANopen Factor Group '
~Einstellungen ~Berechnete Factor Group ~Aktuelle Factor Group~
~Physikalische Einheiten ~Lage
/"_\ Zahler: 2048 2048
Nenner: 875 875
E ~Geschwindigkeit
gung: Zihler: 1536 1536
~Vorschubkonstante = Nenner 1Es 175
( i28.00 mm/U )
~Beschleunigung
~Getriebe Zahler: 96 96
Antrieb: i Nenner- 175 175
Abtrieb: [1
[~ hexadezimale Darstellung
Einstellungen 1/ R
_ SchlieBen X Factor Group libernehmen ? Hilfe
speichern ! __.=-"‘(
MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc Technische Dokumentation Seite 25 von 57
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3.2.6

3.2.6.1

Anzeigeeinheiten S2 Commander

Physikalische Einheiten am Beispiel profiLINE 70 mit Motor AKM32D

Vorschubkonstante : 10mm (Weg pro Motorumdrehung), Spindel: Steigung = 10mm

-
££; S2 Commander Vers. 4.0 (OFFLINE)

Datei Betriebsmodus Anzeige [Parameter | Fehler Optionen Hilfe

- Fl3232| usB !

| i
Rundachse...

Gerateparameter
1/0s

Reglerparameter

Positionierung

l Save
. Parameter

»

3

3

u
OResellul

Kommandos

Reglerfreigabe

Meldungen...
CAM 3
Memo...
Feldbus >
ﬁanhdkonﬁ’gJﬁra‘ﬁon 7 J
Er
- 2
rotatorisch [~ Halt
* translatorisch
ohne Kommutie
[ Linearmotor [ e gcher.

B S—
-=u%¢wawwwdi =t

Einstellungen. ..

i

Anzeigeeinheiten

Direkteingabe

(| mittimeter (mm] ) ~

" Momentenregelung

" Drehzahiregelung

5 Pt
[~ Wegprogramm _,
™ Tippbetrieb

™ Kurvenscheibe aktiv

[T Achsfehlerkompensation aktiv

{1

" Rundachse aktiv

* Aus
" Synchronisiert
[ & H‘w Sme'

Reglerkaskade |

v o |

ot | .
s

’ [~ Drehmoment in Nm Faklorw ‘
b 4 Abbm_dll ?  Hire l

v ok

|XAbbrm_:h|? Hilfe

servoTEC S2 102
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Beispiel fiir die Positionierung

Weg der Achse

3.2.6.2 Physikalische Einheiten ProfibusDP
Physikalische Einheiten Profibus
Achse][].StandardCmd.Distanz
Lage IMikroneter [um] L] (Siehe DBZ)
1,2 LU 1,2 mm
Geschwindigkeit IMikrometer pro Sekunde [um/s] L] 23.4 LU 23.4 mm
= 2345 LU 234,5 mm
Beschleunigung |Mikrometer pro Quadratsekunde [um/s¥] v |
—Vorschubkonstante
10000.0000000000 |Mikrometer pro Umdrehung [um/U] |
—Getriebe
Antrieb: [1
Abtrieb: [1
v, oK | X Abbruch ?  Hilfe
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3.2.6.3 Physikalische Einheiten CANopen-Bus
~ ™
Physikalische Einheiten - CANopen Factor Group
—Einstellungen —Berechnete Factor Group —Aktuelle Factor Group |
B ikalische Einheit i
Physi nheiten Lage
Stellen Zahler: 4096 4096
v| £13 Nenner: 625 625
=[P e
B indigkeit
L] |3 Zahler: 3072 3072
= Nenner: 125 125
~Beschleunigung
Zahler: 192 192
Nenner: 125 125
|~ hexadezimale Darstellung
Einstellungen i R =
. X Schiieen | Factor Group Gbermnehmen ? Hife
speichern !
MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc Technische Dokumentation Seite 28 von 57
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3.3 Betriebsparameter

Dieses Kapitel beschreibt alle notwendigen MaRRnahmen, um eine Kommunikation tber PROFIBUS-DP herzustellen. Die Einstellung der im Folgenden
beschriebenen Parameter erfolgt Uiber die serielle Schnittstelle mit dem Programm S2 Commander.

3.3.1 Betriebsparameter PROFIBUS

Profibus

.........................................

.........................................

Diese Einstellungen werden erst
nach 'Save (Parameter)’ und
‘Reset’ des Servoreglers
wirksam!

X Abbruch

v, oK

nicht verfugbar

Save & Reset l

?  Hilfe

Zur Konfiguration der Kommunikation auf Seiten des Servopositionierreglers ist

die Angabe der Slave-Adresse erforderlich.

Die Baudrate der Profibus-Kommunikation wird von der eingesetzten Hardware

automatisch erkannt.

Vorgehensweise :

LProfibus aktiv“ deaktivieren
,Slave-Adresse” einstellen
LProfibus aktiv“ aktivieren

,Save & Reset” durchfuhren (Button driicken)

Es ist zu beachten, dass die Aktivierung der Profibus-Kommunikation nur
nach einem Reset erfolgt. Nach einigen Sekunden wird dann die verfigbare

Baudrate angezeigt

MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1e.doc
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4 Einstellungen unter SIEMENS SIMATIC

4.1

Hardwarekonfiguration des Projektes

&1, SIMATIC Manager - [ServoTec_52 01_09_08 -- C:\Projekte Gesamt\Projekte Treiber Gesamt\Seidel\ServoTec]
% Datei Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

X]
x

DT s Bn i aallo %2

| & |[ < Kein Fiter »

%8 mE D

=& ServoTec 52 01_09 08 Obijektnane

SIMATIC 300(1)

CPU 372 DF

Syrnbolischer Marme

B2 HW Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) - ServoTec_S2_01_09_08]

Komment:

Driicken Sie F1, um HilFe zu erhalten.

[ HW Konfig: Hardware konfigurieren

Station  Zielsystem  Ansicht  Extras  Hilfe

D28 85| a e k|l %5 ke

Driicken Sie FL, um Hife zu erhalten

@l Station Bewibeiven Enfigen Zekystem Ansicht Extras Fenster Hife
NS0 %8 =0 bk BOE W ~
) 8lx
Suchen: nj_ ﬁ!|'
PROFIBUSII} DP-Mastersystem [1) 3 [standerd =
o SIMOVERT Al
SINAMICS
SINUMERIK
SIPLINK
I | 2 5IFDS
|- 2 CPU317:2DP | =10 \weitere FELDGERATE
X PP E Allgemein
2 P || Artiiebe X
Schaltgerste B
G =
v 2 Ventile
=0 Regler
—— {3 ARS2000
(== = (3 seroTEC_52
———— - @ seroTEC_52
@ uriversaimodul
[{ 1wordinput
2 Words Inout L}
|—r—————oid | .
Suchen: nﬂ; ﬁtl 9
52
Puofit  [Standard - =
[ JAnd /|

0 SIMOVERT Al
(0 SINAMICS
(=20 SINUMERIK
{23 SIPLINK.
@ siPos
(1 Weitere FELDGERATE
3 Algemein
[+ (1 Antrisbe y
(] Schaltgerate b
Qo -
(3 Ventile
=0 Reler
[+ ARS2000
=23 servoTEC_S52
@ sevoTEC_S2
[§ Universalmodul
[§ 1 vwerd Input
2words Inout ¥
X

(1) Wenn noch keine
anderen GSD-Dateien
eingebunden sind, wird
die CPU mit einem leeren
Profibusstrang angezeigt.

(2) Die momentan
gezeigte Station muss
geschlossen werden.
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4.2

GSD-Datei installieren

B2 HW Konfig: Har e ure konfigurieren

Station  Zielsys] @ Extras 0

Einstelungen. .

Katalogprofile bearbeken

- [=]x]

Katalog aktualisieren

H-Updates installisren. .
GSD-Dateizn instalisren. .

Suche in Service & Support...

GSD-Datei fir I-Device erstellen. ..

G5D-Dateien installieren

G50 Dateien installiren

|E \PROGRAMMENSIEMENSASTERPTASTTHP

indern von Einstellungan; o Netz, Symboltabelle, LassBorofile; Sonderfunktionen.

Durchsuchen

Datei | Ausgshestand | Version | Sprachen |

il | Brotokol anceigen

Alle auswatlen Alle abwatlen

Schlieen

Driicken Sie F1, um Hilfe zu erhalten,

Suchen: |

FROFIEUS DF
- 38 PROFIBUS P

552 PROFINET 10

SIMATIC 300

SIMATIC 400

. SIMATIC HMI Station

SIMATIC FC Based Control 300/400
B SIMATIC PC Station

PROFIEUIS-DP-Slaves der SIMATIC 57, M7
und C7 [dezentaler Aufbau]

3

Das Menu ,Extras”

anwahlen

- GSD-Dateien installieren

Es wird ein Fenster zur
Suche der GSD-Datei

geoffnet

- Durchsuchen

MAN_DE_1083730_servoTECS2_ProfibusDP_SiemensS7_R1le.doc
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E.‘ HW Konfip: Hardware konfigurieren,

Station Zielsystem Ansicht Extras Hife

D2 E 8| ke || k= %R A2 Ist die GSD-Datei im

ol Explorerverzeichnis
1 il Ll efunden, wird sie im
GSD-Dateien installierer Prott  [Standard s 9 ' L
) [ I
. grof3en Feld gedffnet.

= w PROFIBUS-DF £
3 bereits projektierts Stationen

inztallierer: aus demn Verzeichris 3@ CiR Okt

(20 DPYSlaves

! DP/&S-

DP/PA-Link
EMCODER

ET 2008

ET z200C

ET 200eco

{2 ET 20018

ET 200i5P

ET 2000

ET 200K

ET 200pro

ET 200R

ET 2005

ET 200U

0 ET 200
Funktionsbaugruppsn
IDEMT

IPC

MNC . . .
R— Mit Anklicken der GSD wird
Regler .
Schabgerdle diese blau unterlegt und
{23 Sensorik A “
SIMADYN der Button ,Installieren
SIMATIC .
SIMODRIVE frelgegeben.
SIMOREG
SIMOVERT
SINAMICS
SINUMERIK

Durchsuchen ... |

Augzgabestand | Wersioh
Drefault

semoTEC_52

Inztallieren | Frotok.all anzeigen Alle auswahlen Alle abwahlen

Schalgerate

w3 140

20 Ventile

=0 Regler

| w3 ARS2000
@ Z

Schiiefen

Gateway
(1 Kompatible Profibus DP-Slaves

22 PROFIBUS P =
i

Feldgerste, die liber GSD-Datei als DP-Slave Ty
definiart werden —

Driicken Sie F1, um Hilfe 2u erhalten, [ [ |
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4.3 GSD-Datei (Regler) in Projekt tbernehmen

[E2HW. Konfig - [SIMATIC 300111 Konfiguration) -- ServoTec_S2_01_09_08]

i Extras Fenster Hife

Mit ,Objekt einfligen“ werden
nacheinander verschiedene kleine

0 ind Auswabhlfenster geoffnet:
s i g :
PROFIBUS(1} DP bastersystem (1) ok e =
(3 SIMOVERT ~
(] SINAMICS |
(3 SINUMERIK.
3 SIPLNK
I O siFos
2 RN 1 (] Weltere FELDGERATE
X7 MPIDP 23 Algemein
4 &9 = Anriche
Schalgerdte
Gwo
~ (1 Ventile
= 0 Reglr
23 ARs2010
.
(C:HW Konfig. - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) - ServaTec_S2_01_09_08] - 5% = H H H
NN W N e (1) auswahlen Verzeichnis ,weitere
DS & & - =1 d v o
D= %S| 0 || dn [ %R Fe gerate
Al ———————————— o«
Sushen: atfoni]
CioMoREs | Apstemsen () | Poiit [Standard -
= g?m\ij (0 SMOVERT A «
H =2 simeamics A H H
4| PROFIBUS(}: DF-Masteiystem (1) 2 gg:gmiw C| SINUMERIK (2) auswah Ien VerzeICh nis !!Regler
PROFIBUS Adesse | Bauguppe B 1 (] (DsiPos = g Z:EE‘SK
i i 2 CPUBI720P & o
X MPLDP = e [Sageren 2 = D‘Y_V-. :Ang:rf:r? e
o [ oe L e g’*"‘”ebe {2 nticbe
3 Schakgerile
K {23 Schalgerste . . .
1 (Ss]70) < ( )
@
: I @ =i g 3) auswahlen Verzeichnis servoTEC
= eg — cgler
I (Rjg‘Aﬁsznnn 82
m @ sevoTEC_S2 = %‘ %:‘v?x;{sé,az
Universaimodul
1 Word Input
2\ Ingut
3words Input .
4 words Input
lm o (4) auswahlen servoTEC S2
B o Input
1 ) - 7 Words Input
< i 3 9'words ngut
= = 3words nput
4[] FROFIBUS(T) D tastersystem (1) vt . . . .
FROFIEUSAdresse | ] Bauaruppe | Bestelinummer Fimare | Di Kommentar Ex“‘gsl”wi (5) dOppe|k|ICken Und dle GSD Wi I'd N
| ! ! ! | o s
Figt o ausauwaiendes Obiskt an der mrkerten Positian i ek Input H i
Dl is v das Projekt tibernommen
1 wiord Duput
2Wwords Dutput
3 Words Dutput
4words Dutput
5 words Dutput
B words Dutput
7 wiords Dutput
8 worde Dutput
9 words Dutput
10 Words Output
11 Words Output
12 Words Output
13 Words Output
14 Words Output
185 Wards Oudput
15Words Quiput
4

Dricken Sie FL, um Hife 2u erhalten.
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4.4 Einstellen der Busadresse

- g

B Hw Konfig - [SIMATIC 300(1) (Kenfiguration) -- ServoTec_52_01_09_08]
II"] Station Bearbeiten Einflgen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife

oix|

K|

Ll sal=R

A

DES52 @&

Suchen:

[ standard

+ (1 SIMOVERT
+ (0 SINAMICS
[ SINUMERIK
(0 SIPLINK.
+ (1 SIPOS
=-{Z1 Weiters FELDGERATE
- Allgemein
+-( Antrishe
+- [ Schalgerdte
=10
4] Wentile
=1 Regler

Profil

FROFIBUS(1]: DP-Mastersystem [1]

-~
CPU 3172DP
MELOP
P ||

EEEEED

3

Eigenschaften - PROFIBUS Schnittstelle servoTEC 52

Allgemein  Parameter ]

-

Adresse:

Uberragungsgeschwindigkeit: 1.5 Mbit/s

<

4| (1) seneTEC 52

d oPKennung

Subhetz:

[

Eddresse | Addissse | Kommentar
1.5 Mbit/z

Bestelurnmer / Bezsichnung

PROFIBLISIT]

i
Eigenzchaften. ..

Steckplatz

[

abbrechen | Hile |

-
[] 15words Output
[] 16words Dutput

=

i
2y

Driicken Sie F1, um Hifie 2u erhalten.

(1) Wird im Projekt auf das Icon
,ServoTEC S2“ mit der rechten
Maustaste geklickt, so 6ffnet

sich das Fenster
~Eigenschaften”

Hier kann die gewiinscht
Busadresse eingetragen

werden.
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4.5 Lange der Ein- und Ausgangsdaten einstellen

B2 HW Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfig

—- ServoTec_52_01_09_08]
mstetiun Bearbeiten Einflgen  Zielsystem Ansicht Extras  Fenster Hife

D&e® %S =R

PROFIBUS(): DP-Mastersystem (1]

~
CPU 317-2DP___ |
WFDP
I L |

[E3

<

| 11) e TENG?

Steckplistz | A DPxedfia / EAdiesse
1 219

Addesse | Kommentar

1

12 wiords Input 256279

10 % ordz Input
17 Wwords Input

1 it
13 % ords Input
14 words Input

e e e )

Driicken Sle F1, ur Hife zu erhalten.

Dricken Sie FL, um Hife 2u erhalten,

= ax
suhen [ st
Proft  [Standsd =]
w0  SIMOVERT a
| w0 C SINAMICS T
w3 SINUMERIK
@@ SIFLINK
w03 SIF0S
= [ Weiters FELDGERATE
+ (1 Allgemein L ol
® D Anliisbe Suchery ’7 ] ]
# {1 Schaligerite
=0 Profic  [Standad =]
3w o s -
= ARS2000 w1 SINAMICS
=3 sewvaTEC_52 #-(C1 SINUMERIK,
=g servoTEC_52 +{10 SIPLINK
Universalmodul = (1 SIP0S
1 'Word Input = (1] weitere FELDGERATE
2Words Input = (0 Allgemein
3uords Input -0 Anliiebe
#uords Input [ Schakgerate
Wiords Input =3 110
& Words Input #-[ Ventile
v 7'Words Input =1 Regler
3 E'words Input = (L ARSZ000
— A'words Input = (0 sevaTEC 52
10 Words Input = G sewvolEC_52
Uriversaimodul
1 whord Input
13 Words Input gx:zz ::m
14 Words Input 3 o
16 Words Input Lo
16 Words Input
1 word Dutput BWords Input
2vords Dulput ¥ ;aorjs :nput
Iords Dulput 3 oo Inpm
4words Dulput ords Input
5Words Dulput 10%/ords Input
& Words Dutput 11 Words Input
T'Words Output | 12Words Input
BWords Dutput T3 Wards Input
Fords Dutput ] lgwmis:nuul
10 Words Dutput mwzzdz‘:sz:
1 Words Output B
12 Words Output
3 Words Output 2vords Dutput
Fwtords Dutput
4 Words Output
5 Words Dutput
6 \ords Output
7 \words Output
LT vords Dulput
B Fviords Dutput
4 11 words Dutput s D
E 4 11 Words Oulput
‘ords Output
4 13words Dutput 12Wass s
E 14 'wiords Output 15 tWords Dutput
AE bt ferdon Tl b ik - 16 Words Oulput
Herda b ~ j

And

Vorgehensweise :

(1) aktiveren der Zeile fur
Lénge der Inputdaten

(2) Auswahl aus dem
Menlibaum ,12 Words
Input®

(3) aktiveren der Zeile fur
Lange der Outputdaten

(4) Auswahl aus dem
Menubaum ,12 Words
Output®
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4.6 Projekt speichern

Ansicht  Extras
|: Meu... ChrlH
— | Offren... Chrl+0
Online &ffren
Schliefien
Speichern

Eigenschaften. ..

Importieren. .
Exportieren. .

Konsistenz prifen Crl+alt+He
Drucken... Chrl+P
Druckvorschau...

Seite einrichten. ..

1 ServaTec_52_01_09_08\SIMATIC 300(1)
2 Metronixhieu_01_09_OB\SIMATIC 300{1)
3 SeidelNeu_25_061SIMATIC 300(1)

4 Metronixhieu_S_08_08\SIMATIC 300(1)

Beenden A+

Hilfe

Fenster

4l V4

<

i) alxl

PROFIBUS(1): DP-Masterspstemn (1)

E [11) servoTE

!.F——,E'

e TEG 52

£

&

Suchen: b

Profit  [Standard

| (1) servelEE 52

DF-Kennung Bestellnummer / B

ezeichnung

E-fidiesse | A-bdiesse | Kommentar

Steckplatz
1

219 2 /ords Input

Speichert und erzeugt alle Systemdaten in der akbuellen Station,

25E...279

(] SIMOVERT
- SINAMICS
{1 SINUMERIK.
{1 SIPLINK
#-{1 SIPDS
=) (L ‘Weitere FELDGERATE
¥ [ Allgemein
# [ Antriebe
¥ [ Schaltgeréte
#1110
w [ Ventile
= [ Regler
+-{1] ARS2000
=[] servoTEC_S2
=@ sewalEC_S2
Universalmodul
1 Waord Input
2\Wards [nput
Fwards [nput
4'\Wards [nput
5Words Input
EWords Input
7 Words Input
Words Input
9Words Input
10 ards Input
11 Wards Input
12Wards Input
13 Woards Input
14 Wwoards Input
16 Wards Input
16 Wards Input
T word Qutput
2Words Output
FWords Output
4Words Output
SWords Output
li
li
li

t
t
t
t

E'words Output
7words Output
8Wwords Output
'words Output
10 Words Output
11 Words Output
12 Words Output
13 Words Output
14 Words Qutput
18 Words Qutput
16 Words Qutput

b
b
b
b

|

] Zum Schluss noch die
neue Konfiguration
abspeichern und
Ubersetzen und in die
Steuerung Ubertragen.

And
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5 Datenschnittstelle zwischen SPS und servoTEC-S2 (z.B. DB2)

Als Datenschnittstelle werden zwei Nahtstellenstrukturen verwendet:

®  Nahtstelle zu Standard®
®  Nahtstelle zu servoTEC-S2°

Diese Signale (Daten) missen bei Bedarf im Anwenderprogramm verknipft werden.

51 Nahtstelle zu Standard

5.1.1 Standard-Kommandos

StandardCmd.ZielPos

StandardCmd.Distanz

StandardCmd.Override

StandardCmd.Geschwindigkeit
StandardCmd.RefGeschwindigkeit
StandardCmd.TippGeschwindigkeit
StandardCmd.Beschleunigung
StandardCmd.Verzoegerung

StandardCmd.Freigabe

REAL

REAL

REAL

REAL
REAL
REAL
REAL
REAL
BOOL

Zielposition fiir eine Absolutfahrt.

- kann wahrend eines laufenden Fahrauftrages verandert werden !
Distanzwert fur eine Relativfahrt.

- kann wéahrend eines laufenden Fahrauftrages verandert werden !
Dieser Parameter gibt die ,StandardCmd.Geschwindigkeit” in Prozent vor.
- kann wéahrend eines laufenden Fahrauftrages verandert werden !
Achsgeschwindigkeit > wird von ,,StandardCmd.Override“ beeinflusst
Referenzgeschwindigkeit - Suchlauf des Schalters (search for switch)
Tippgeschwindigkeit > JOG-Betrieb !

Achsbeschleunigung - ,Startrampe®

Achsverzdgerung - ,Bremsrampe*

Achsfreigabe von Applikation
- Lastversorgung flr Servoantrieb eingeschaltet !
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StandardCmd.InitStart BOOL Die Achse wird initialisiert = Vorgabe Betriebsart ,Positionieren®!

Nach der Initialisierung wird das Flag ,StandardStatus.InitFlag® gesetzt und das Kommando
.StandardCmd.InitStart” als Quittung zurtickgesetzt. Wenn die Achse bereits einen giiltigen
Referenzpunkt hat, wird das Flag ,Standard Status.RefFlag” ebenfalls gesetzt.

Eine Initialisierung wird sofort abgebrochen, wenn das Kommando ,StandardCmd.InitStart,
zuriickgesetzt wird.

StandardCmd.RefStart BOOL Die Achse fiihrt eine Referenzfahrt aus.

- Suchen des Schalters mit ,StandardCmd.RefGeschwindigkeit®
- Runterfahren von Schalter mit ,ServotecS2Cmd.RefSchleichSpeed®
- Nullpunktverschiebung um ,ServotecS2Cmd.ReferenzOffset” speichern

Nach der Referenzfahrt wird das Flag ,Standard Status.RefFlag“ gesetzt und das Kommando
,StandardCmd.RefStart" als Quittung zurtickgesetzt.

Eine Referenzfahrt wird sofort abgebrochen, wenn das Kommando ,StandardCmd.RefStart*
zurtickgesetzt wird.

Eine Referenzfahrt mit einem Absolutwertgeber kann nur ausgefiihrt werden, wenn zusétzlich das
Kommando ,ServotecS2Cmd.ABS_NeulLernen® gesetzt ist. Nach der Referenzfahrt wird das Flag
.StandardStatus.JustFlag gesetzt und ,ServotecS2Cmd.ABS_NeulLernen* als Quittung

zuriickgesetzt.

StandardCmd.ResStart BOOL Die Achse wird auf die Referenzposition gesetzt.
-> Absolute Position auf ,ServotecS2Cmd. ReferenzPosition“ speichern
Nach dem Setzen der Referenzposition werden die beiden Flags ,StandardStatus.RefFlag” und
.StandardStatus.ResFlag“ gesetzt und das Kommando ,StandardCmd.ResStart* als Quittung
zurlickgesetzt.
Das Referenz setzen wird sofort abgebrochen, wenn das Kommando ,StandardCmd.ResStart*
zuriickgesetzt wird.

Ein Setzen der Referenz mit einem Absolutwertgeber kann nur ausgefihrt werden, wenn zusétzlich
das Kommando ,ServotecS2Cmd.ABS_Neulernen*® gesetzt ist. Nach Referenz setzen wird das
Flag ,StandardStatus.JustFlag gesetzt und ServotecS2Cmd.ABS_Neulernen® als Quittung

zuriickgesetzt.
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Benennung

StandardCmd.Start

StandardCmd.RelPos

StandardCmd.RelNeg

StandardCmd.TippenPos

StandardCmd.TippenNeg

StandardCmd.Stopp

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

Die Achse wird mit der ,StandardCmd.Geschwindigkeit“ absolut in die ,StandardCmd.ZielPos"
gestartet.

Hat die Achse die Zielposition erreicht, wird das Flag ,StandardStatus.ABS_InPos* gesetzt und
das Kommando ,StandardCmd.Start“ als Quittung zurlickgesetzt.

Der gestartete Fahrauftrag wird sofort abgebrochen und verworfen, wenn das Kommando
.StandardCmd.Start, zuriickgesetzt wird.

Die Achse wird mit ,StandardCmd.Geschwindigkeit um die ,StandardCmd.Distanz* in positive
Richtung gestartet.

Wurde um den Distanzwert verfahren, wird das Flag ,StandardStatus.REL_InPos* gesetzt und
das Kommando ,StandardCmd.RelPos* als Quittung zuriickgesetzt.

Der gestartete Fahrauftrag wird sofort abgebrochen und verworfen, wenn das Kommando
,StandardCmd. RelPos , zuriickgesetzt wird.

Die Achse wird mit ,StandardCmd.Geschwindigkeit“ um die ,StandardCmd.Distanz“ in negative
Richtung gestartet.

Wurde um den Distanzwert verfahren, wird das Flag ,StandardStatus.REL_InPos* gesetzt und
das Kommando ,StandardCmd.RelNeg* als Quittung zurtuckgesetzt.

Der gestartete Fahrauftrag wird sofort abgebrochen und verworfen, wenn das Kommando
.StandardCmd. RelNeg“ zurtickgesetzt wird.

Die Achse fahrt mit ,StandardCmd.TippGeschwindigkeit® in positive Richtung, solange das
Kommando ,StandardCmd.TippenPos* gesetzt ist.

- Der Override wird intern mit 100% vorgegeben !

Die Achse fahrt mit ,StandardCmd.TippGeschwindigkeit® in negative Richtung, solange das
Kommando ,StandardCmd.TippenNeg*“ gesetzt ist.

- Der Override wird intern mit 100% vorgegeben !
Die Achse wird gestoppt > Fahrauftrag wird unterbrochen.

Wird wahrend eines Fahrauftrages das Kommando ,StandardCmd.Stopp* ausgegeben, wird die
Achse sofort gestoppt. Bei Riicknahme des Kommandos wird der unterbrochene Fahrauftrag fort-
gesetzt.
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5.1.2 Standard-Statusmeldungen

StandardStatus.IstPos REAL Aktuelle Achsposition

StandardStatus.Bereit BOOL Gesetzt, wenn Achse betriebsbereit ist > Servoregler ist freigegeben !
StandardStatus.InitFlag BOOL Gesetzt, wenn Achse initialisiert ist > Betriebsart ,Positionieren® aktiv !
StandardStatus.RefFlag BOOL Gesetzt, wenn Achse referenziert ist > nach ,Referenzfahrt® bzw. ,Referenz setzen®
StandardStatus.ABS_InPos BOOL Gesetzt, wenn Achse nach einem absoluten Fahrauftrag in Position steht.

- Zielvorgabe: ,StandardCmd.ZielPos*,
- Startfreigabe: ,StandardCmd.Start"

StandardStatus.REL_InPos BOOL Gesetzt, wenn Achse nach einem relativen Fahrauftrag in Position steht.

- Zielvorgabe: ,StandardCmd.Distanz®,
- Startfreigabe: ,StandardCmd.RelPos* oder ,StandardCmd.RelNeg*

StandardStatus.Busy BOOL Achse fihrt eine Aktion aus - Treiberablauf ist aktiv !
StandardStatus.SetFlag BOOL Gesetzt, wenn Aktion ,Referenz setzen® ausgefihrt wurde
StandardStatus.JustFlag BOOL Gesetzt, wenn Aktion ,Referenzfahrt® bzw. ,Referenz setzen® ausgefuhrt wurde

- Flag ist nur bei einem Absolutwertgeber relevant !
StandardStatus.Fehler BOOL Gesetzt, wenn am Controller ein Fehler ansteht

StandardStatus.Warnung BOOL Gesetzt, wenn am Controller eine Warnung ansteht.
- Warnungen kénnen nur im Regler diagnostiziert werden !
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5.2 Nahtstelle zu servoTEC-S2

5.2.1 Controllerspezifische Kommandos

Benennung
ServotecS2Cmd.ReferenzOffset

ServotecS2Cmd.ReferenzPosition

ServotecS2Cmd.ReduzierterStrom

ServotecS2Cmd.RefSchleichSpeed
ServotecS2Cmd.RefBeschleunigung
ServotecS2Cmd.Tippbeschleunigung
ServotecS2Cmd.ReferenzMethode

ServotecS2Cmd.ModusRundachse

REAL

REAL
REAL

REAL
REAL
REAL
INT

INT

Die Achse wird bei der ,Referenzfahrt* um diesen Offset zum Bezugspunkt verschoben.
- Vorgabe ReferenzOffset: Nullpunkt minus Bezugspunkt (z.B. Endschalter, Anschlag)
Die Achse wird beim ,Referenz setzen* auf diese vorgegebene absolute Position gesetzt.

Motorstrom fir die Drehmomentreduzierung - Vorgabe in A

Das Drehmoment verhalt sich proportional zum Motorstrom. Bei zu geringem Motorstrom ist kein
Verfahren der Achse mehr méglich.

Referenzschleichgeschwindigkeit - Runterfahren von Schalter (search for Zero)
Beschleunigungen bei Referenzfahrt (- Startrampe / Bremsrampe)
Beschleunigungen bei JOG-Fahrt (= Startrampe / Bremsrampe)

Vorgabe der Referenzfahrtmethode

-1/ -2 = Anschlag negativ / positiv mit Nullimpuls,
1/ 2 = Endschalter negativ / positiv mit Nullimpuls,
71 11 = Referenzschalter negativ / positiv mit Nullimpuls,
-17 /-18 = Anschlag negativ / positiv,
17/ 18 = Endschalter negativ / positiv,
23/ 27 = Referenzschalter positiv / negativ,
34 = aktuelle Position

- siehe ,MAN_DE_1078649_LV-servoTEC_S2_Softwarehandbuch.pdf

Fahrmodus fiir Rundachse

0 = inaktiv,

1 = kirrzester Weg (Modulo),

2 = Drehrichtung aus Positionssatz,
3 = Feste Drehrichtung positiv,

4 = Feste Drehrichtung negativ
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ServotecS2Cmd.Rampenform INT 0 = lineare Rampe > keine Ruckbegrenzung
1 = berechnete Rampe (sin?) - mit Ruckbegrenzung

ServotecS2Cmd.MomentReduzieren BOOL True: Momentreduzierung aktiv (= Uber Stromvorgabe !)
False: keine Reduzierung

ServotecS2Cmd.ABS_NeulLernen BOOL True: Absolutwertgeber neu lernen
False: keine Bedeutung

Um ein Absolutwertgeber neu zu lernen, ist vor dem Start der Aktionen ,Referenzfahrt” bzw.
.Referenz setzen” dieses Flag zu setzen. Nach Beendigung der Aktionen wird der berechnete
Positionsoffset auf dem Geber-EEProm gespeichert und das Freigabe-Flag zuriickgesetzt.

ServotecS2Cmd.Absolutgeber BOOL True: Motor mit Absolutwertgeber (- EnDat !)
False: Motor ohne Absolutwertgeber (= Resolver !)

ServotecS2Cmd.SicheresAus BOOL True: Anforderung ,sicherer STOPP*
False: kein ,sicherer STOPP* angefordert

5.2.2 Controllerspezifische-Statusmeldungen

ServotecS2Status.Istdrehzahl REAL Aktuelle Istdrehzahl
ServotecS2Status.Iststrom REAL Aktueller Iststrom - Bezug Nennstrom !
ServotecS2Status.FehlerNr INT Fehlernummer [Format: xxy] = Haupfehler = xx, Unterfehler = y

- siehe Anhang, Fehlermeldungen

ServotecS2Status. Ruckbegrenzung BOOL True: Ruckbegrenzung aktiv (= Rampe berechnet [sin?] )
False: keine Ruckbegrenzung (> Rampe linear!)

ServotecS2Status. MomentReduziert BOOL True: Drehmomentreduzierung aktiv
False: keine Drehmomentreduzierung

ServotecS2Status. SichererStopp BOOL True: Achse im ,sicheren STOPP*
False: Achse nicht im ,sicheren STOPP*
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5.3

Gesamte Belegung des AchsKommando-DB (DB2)

Achse_1.StandardCmd.ZielPos
Achse_1.StandardCmd.Distanz
Achse_1.StandardCmd.Override
Achse_1.StandardCmd.Geschwindigkeit
Achse_1.StandardCmd.RefGeschwindigkeit
Achse_1.StandardCmd.TippGeschwindigkeit
Achse_1.StandardCmd.Beschleunigung
Achse_1.StandardCmd.Verzoegerung
Achse_1.StandardCmd.Freigabe
Achse_1.StandardCmd.InitStart
Achse_1.StandardCmd.RefStart
Achse_1.StandardCmd.ResStart
Achse_1.StandardCmd.Start
Achse_1.StandardCmd.RelPos
Achse_1.StandardCmd.RelNeg
Achse_1.StandardCmd.TippenPos
Achse_1.StandardCmd.TippenNeg
Achse_1.StandardCmd.Stopp
Achse_1.StandardCmd.Quittierung

Achse_1.StandardStatus.IstPos
Achse_1.StandardStatus.Bereit
Achse_1.StandardStatus.InitFlag

REAL
REAL
REAL
REAL
REAL
REAL
REAL
REAL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

REAL
BOOL
BOOL

0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE

0.000000e+000
FALSE
FALSE

0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE

0.000000e+000
FALSE
FALSE

222sss=s=ss¢s

2222232

py)

Zielposition fiir Absolutfahrt [in LU]
Distanzwert fur Relativfahrt [in LU]
Override der Achse (0..100%)
Fahrgeschwindigkeit [in LU/s]
Referenzgeschwindigkeit [in LU/s]
Tippgeschwindigkeit [in LU/s]
Beschleunigung [in LU/s?]
Verzogerung [in LU/s?]

Freigabe von Applikation

Start Initialisierung

Start Referenzfahrt

Start Referenz setzen

Start Absolutfahrt (ZielPos)

Start Relativfahrt positiv

Start Relativfahrt negativ

Start Tippen positiv (JOG 1)

Start Tippen negativ (JOG !)
Stopp Positionieren

Fehler zurticksetzen

Istposition der Achse [in LU]
Achse ist betriebsbereit

Achse ist initialisiert
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Achse_1.StandardStatus.RefFlag
Achse_1.StandardStatus.ABS_InPos
Achse_1.StandardStatus.REL_InPos
Achse_1.StandardStatus.Busy
Achse_1.StandardStatus.SetFlag
Achse_1.StandardStatus.JustFlag
Achse_1.StandardStatus.Fehler
Achse_1.StandardStatus.Warnung

Achse_1.ServotecS2Cmd.ReferenzOffset
Achse_1.ServotecS2Cmd.ReferenzPosition
Achse_1.ServotecS2Cmd.ReduzierterStrom
Achse_1.ServotecS2Cmd.RefSchleichSpeed
Achse_1.ServotecS2Cmd.RefBeschleunigung
Achse_1.ServotecS2Cmd.TippBeschleunigung
Achse_1.ServotecS2Cmd.ReferenzMethode
Achse_1.ServotecS2Cmd.ModusRundachse
Achse_1.ServotecS2Cmd.Rampenform
Achse_1.ServotecS2Cmd.MomentReduzieren
Achse_1.ServotecS2Cmd.ABS_NeulLernen
Achse_1.ServotecS2Cmd.Absolutgeber
Achse_1.ServotecS2Cmd.SicheresAus

BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

REAL
REAL
REAL
REAL
REAL
REAL
INT

INT

INT

BOOL
BOOL
BOOL
BOOL

FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE

0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0

0

0

FALSE

FALSE

FALSE

FALSE

FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE
FALSE

0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0.000000e+000
0

0

0

FALSE

FALSE

FALSE

FALSE

A 0 X0V 0V OV 0D

Tz

Achse ist referenziert
Achse "absolut" in Position
Achse "relativ" in Position
Achse bearbeitet Auftrag
Referenz wurde gesetzt
Geberjustage beendet
Sammelmeldung Fehler

Sammelmeldung Warnung

Positionsoffset bei Referenzfahrt [in LU]
Absolutposition bei Referenz setzen [in LU]
Stromwert bei Momentreduzierung [in A]
Schleichspeed bei Referenzfahrt [in LU/s]
Beschleunigung bei Referenzfahrt [in LU/s?]
Beschleunigung fur Tippbetrieb [in LU/s?]
Referenzfahrtmethode, siehe S2-Handbuch
Fahrmodus Rundachse, siehe S2-Handbuch
Rampenform: 0 = linear, 1 = berechnet
Drehmoment reduzieren

Absolutwertgeber neu lernen

Achse mit Absolutwertgeber

Anforderung "Sicheres-Aus"
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Achse_1.ServotecS2Status.Istdrehzahl REAL 0.000000e+000 0.000000e+000 aktuelle Istdrehzahl
Achse_1.ServotecS2Status.lIststrom REAL 0.000000e+000 0.000000e+000 R aktueller Iststrom
Achse_1.ServotecS2Status.FehlerNr INT 0 0 R Fehlernummer (HF:00..96, UF:0..9)
Achse_1.ServotecS2Status.Ruckbegrenzung BOOL FALSE FALSE R Ruckbegrenzung ein (Rampe berechnet !)
Achse_1.ServotecS2Status.MomentReduziert BOOL FALSE FALSE R Drehmoment reduziert
Achse_1.ServotecS2Status.SichererStopp BOOL FALSE FALSE R "Sicherer-Stopp" aktiv
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6 Anhang

6.1 Fehlermeldungen , Hauptfehler — Unterfehler
Siehe eventuell ,MAN_DE_1076775_LV-servoTEC_S2_1xx.pdf‘ oder ,MAN_DE_1076777_LV-servoTEC_S2_3xx.pdf*

Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung MalRhahmen

Haupt- |Unter-
fehler [fehler

Information: Ein ungultiger Fehlereintrag (korrumpiert) wurde im Fehlerpuffer mit dieser
Fehlernummer markiert.

Ungultiger Fehler

Keine MalBnahme erforderlich

1 Ungultiger Fehler entdeckt und korrigiert Information: Ein ungliltiger Fehlereintrag (korrumpiert) wurde im Fehlerpuffer entdeckt und
korrigiert. In der Debug-Information steht die urspriingliche Fehlernummer.

Keine MaflRnahme erforderlich
2 Fehler geldscht Information: Aktive Fehler wurden quittiert
Keine MalRnahme erforderlich

4 Seriennummer / Geréatetyp (Modultausch) Information: Ein austauschbarer Fehlerspeicher (Service-Modul) wurde in ein anderes
Gerat eingesteckt.

Keine MalBnahme erforderlich

01 0 Stack Overflow Falsche Firmware?
Standardfirmware ggf. erneut laden

Kontakt zum Technischen Support aufnehmen

02 0 Unterspannung Zwischenkreis Fehlerprioritéat zu hoch eingestellt?
Zwischenkreisspannung prifen (messen)
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt- |Unter-
fehler [fehler

Ubertemperatur Motor analog

1 Ubertemperatur Motor digital

04 0 Ubertemperatur Leistungsteil

1 Ubertemperatur Zwischenkreis

05 Ausfall interne Spannung 1
Ausfall interne Spannung 2
Ausfall Treiberversorgung

Unterspannung digitaler 1/O

Uberstrom digitaler 1/O

o A W N P+ O

06 Kurzschluss Endstufe

1 Kurzschluss Bremswiderstand

MaRRnahmen

Motor zu hei3? Parametrierung prufen (Stromregler, Stromgrenzwerte)
Passender Sensor?
Sensor defekt?

Falls Fehler auch bei tUberbriicktem Sensor vorhanden: Gerat defekt.

Temperaturanzeige plausibel?
Einbaubedingungen prufen, Filtermatten Lifter verschmutzt?

Gerateliifter defekt?

Fehler kann nicht selbst behoben werden.

Verstarker zum Vertriebspartner einschicken.

Ausgange auf Kurzschluss bzw. spezifizierte Belastung prufen und ggf. Kontakt zum
Technischen Support aufnehmen.

Motor defekt?
Kurzschluss im Kabel?
Endstufe defekt?

Externen Bremswiderstand auf Kurzschluss uberprifen.
Bremschopperausgang am Servopositionierregler tiberprufen.
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt-
fehler

07

08

09

10

Unter-
fehler
0

P O © 0o o ~iw DN =

O N w N

Uberspannung im Zwischenkreis

Winkelgeberfehler Resolver

Drehsinn der seriellen und inkrementellen
Lageerfassung ungleich

Fehler Spursignale Z0 Inkrementalgeber
Fehler Spursignale Z1 Inkrementalgeber
Fehler Spursignale digitaler Inkrementalgeber
Fehler Hallgebersignale Inkrementalgeber
Interner Winkelgeberfehler

Winkelgeber an X2B wird nicht unterstutzt
Alter Winkelgeber-Parametersatz

Winkelgeber-Parametersatz kann nicht dekodiert
werden

Unbekannte Version Winkelgeber-Parametersatz
Defekte Datenstruktur Winkelgeber-Parametersatz
Schreibgeschitztes EEPROM Winkelgeber
EEPROM Winkelgeber zu klein

Uberdrehzahl (Durchdrehschutz)

MaRRnahmen

Anschluss zum Bremswiderstand prifen (intern / extern)

Externer Bremswiderstand Uberlastet?

Auslegung prifen.

Siehe Beschreibung 08-2 ..

08-8

A und B-Spur vertauscht, Anschluss der Spursignale korrigieren (kontrollieren).

Winkelgeber angeschlossen?

Winkelgeberkabel defekt?
Winkelgeber defekt?

Konfiguration Winkelgeberinterface prifen.

Gebersignale sind gestort: |
EMV-Empfehlungen priifen.

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

nstallation auf

Bitte lesen Sie die Dokumentation oder nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support

auf.

Bitte lesen Sie die Dokumentation oder nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support

auf.

Parametrierung des Grenzwertes prifen.

Offsetwinkel falsch?
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt-
fehler

11

12

13

Unter-
fehler
0

1
2

Referenzfahrt: Fehler beim Start
Fehler wahrend einer Referenzfahrt

Referenzfahrt:
kein gultiger Nullimpuls

Referenzfahrt: Zeitliberschreitung

Referenzfahrt:
falscher / ungultiger Endschalter

Referenzfahrt:
12t / Schleppfehler

Referenzfahrt:
Ende der Suchstrecke erreicht

CAN:
Doppelte Knotennummer

CAN:
Kommunikationsfehler, Bus AUS

CAN: Kommunikationsfehler CAN beim Senden
CAN: Kommunikationsfehler CAN beim Empfangen

Kein Node Guarding-Telegramm innerhalb der
parametrierten Zeit empfangen

CAN: Protokollfehler
Timeout CAN-Bus

MaRRnahmen

Reglerfreigabe fehlt

Referenzfahrt wurde unterbrochen, z.B. durch Wegnahme der Reglerfreigabe.

Erforderlicher Nullimpuls fehlt

Die maximal, fur die Referenzfahrt, parametrierte Zeit wurde erreicht, noch bevor die
Referenzfahrt beendet wurde.

Zugehdoriger Endschalter nicht angeschlossen.
Endschalter vertauscht?

Beschleunigungsrampen ungeeignet parametriert.
Ungultiger Anschlag erreicht, z.B. weil kein Referenzschalter angeschlossen ist.
Kontakt zum Technischen Support aufnehmen

Die fur die Referenzfahrt maximal zulassige Strecke ist abgefahren, ohne dass der
Bezugspunkt oder das Ziel der Referenzfahrt erreicht wurde.

Konfiguration der Teilnehmer am CAN-Bus prifen

Der CAN-Chip hat die Kommunikation aufgrund von Kommunikationsfehlern abgeschaltet
(BUS OFF).

Beim Senden von Nachrichten sind die Signale gestort.

Beim Empfangen von Nachrichten sind die Signale gestort.

Zykluszeit der Remoteframes mit der Steuerung abgleichen bzw. Ausfall der Steuerung.
Signale gestort?

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

CAN-Parametrierung prifen
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

MaRRnahmen

Haupt- |Unter-
fehler [fehler

Unzureichende Versorgung fur Identifizierung

1 Identifizierung Stromregler: Messzyklus unzureichend

2 Endstufenfreigabe konnte nicht erteilt werden

3 Endstufe wurde vorzeitig abgeschaltet

4 Identifizierung unterstltzt nicht den eingestellten
Gebertyp

5 Nullimpuls konnte nicht gefunden werden

6 Hall-Signale ungiiltig

7 Identifizierung nicht mdglich

8 Ungultige Polpaarzahl

9 Automatische Parameteridentifizierung: Allgemeiner
Fehler

15 0 Division durch 0
1 Bereichsliberschreitung

Die zur Verfigung stehende Zwischenkreis-Spannung ist fur die Durchfihrung der
Messung zu gering.

Die automatische Parameterbestimmung liefert eine Zeitkonstante, die auRerhalb des
parametrierbaren Wertebereichs liegt. Die Parameter missen manuell optimiert werden.

Die Erteilung der Endstufenfreigabe ist nicht erfolgt, Anschluss von DIN4 prifen.
Die Endstufenfreigabe wurde bei laufender Identifikation abgeschaltet.

Die Identifikation kann mit den parametrierten Winkelgebereinstellungen nicht
durchgefuhrt werden.
Winkelgeberkonfiguration prifen, ggf. Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Der Nullimpuls konnte nach Ausfihrung der maximal zulassigen Anzahl elektrischer
Umdrehungen nicht gefunden werden.
Nullimpulssignal prifen.

Die Impulsfolge bzw. Segmentierung der Hallsignale ist ungeeignet.
Anschluss prufen, ggf. Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Ausreichende Zwischenkreisspannung sicherstellen.
Rotor blockiert?

Die berechnete Polpaarzahl liegt au3erhalb des parametrierbaren Bereiches. Datenblatt
des Motors prifen, ggf. Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Entnehmen Sie weitere Informationen den zuséatzlichen Fehlerdaten. Bitte nehmen Sie
Kontakt zum Technischen Support auf.

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt-
fehler

16

17

21

22

Unter-
fehler
2

0
1
2
3
0
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Mathematischer Unterlauf

Programmausfuhrung fehlerhaft
lllegaler Interrupt
Initialisierungsfehler
Unerwarteter Zustand

Uberschreitung Grenzwert Schleppfehler

Geberdifferenziiberwachung

Fehler 1 Strommessung U
Fehler 1 Strommessung V
Fehler 2 Strommessung U
Fehler 2 Strommessung V

PROFIBUS:
Fehlerhafte Initialisierung

PROFIBUS: reserviert
Kommunikationsfehler PROFIIBUS

PROFIBUS:
unglltige Slave-Adresse

PROFIBUS:
Fehler im Wertebereich

MaRRnahmen

Fehlerfenster vergréRern.
Beschleunigung zu grol3 parametriert.

Externer Winkelgeber nicht angeschlossen bzw. defekt?
Abweichung schwankt z.B. aufgrund von Getriebespiel, ggf. Abschaltschwelle vergréRern.

Fehler kann nicht selbst behoben werden.
Verstarker zum Vertriebspartner einschicken.

Technologiemodul defekt?
Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

Eingestellte Slave-Adresse priifen
Busabschluss priifen
Verkabelung prifen

Kommunikation wurde mit der Slave-Adresse 126 gestartet.
Auswahl einer anderen Slave-Adresse.

Mathematischer Fehler in der Umrechnung der physikalischen Einheiten. Wertebereich
der Daten und der physikalischen Einheiten passen nicht zueinander. Kontakt zum
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung MalRnahmen

Haupt- |Unter-
fehler [fehler

Technischen Support aufnehmen

25 0 Ungultiger Geratetyp Fehler kann nicht selbst behoben werden.
Verstarker zum Vertriebspartner einschicken.
1 Nicht unterstiitzter Geratetyp
2 Nicht unterstiitzte HW-Revision Firmware-Version prifen, ggf.
Update vom Technischen Support anfordern.
3 Geratefunktion beschrankt! Gerat ist fur die gewlinschte Funktionalitat nicht freigeschaltet und muss ggf. freigeschaltet
werden. Dazu muss Geréat eingeschickt werden.
26 0 Fehlender User-Parametersatz Default-Parametersatz laden.
Steht der Fehler weiter an, Verstarker zum Vertriebspartner einschicken
1 Checksummenfehler Fehler kann nicht selbst behoben werden.
Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
2 Flash: Fehler beim Schreiben
3 Flash: Fehler beim Léschen
4 Flash: Fehler im internen Flash
5 Fehlende Kalibrierdaten
6 Fehlende User-Positionsdatensatz Position einstellen und in den Verstérker speichern.
7 Fehler in den Datentabellen (CAM) Default-Parametersatz laden, Parametersatz ggf. erneut laden.

Steht der Fehler weiter an, Kontakt zum Technischen Support aufnehmen

27 0 Warnschwelle Schleppfehler Parametrierung des Schleppfehlers prifen.
Motor blockiert?

28 0 Betriebsstundenzahler fehlt Fehler quittieren.
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt-
fehler

30
31

32

33
34

Unter-
fehler

N P O O W BN

Betriebsstundenzahler: Schreibfehler
Betriebsstundenzahler korrigiert
Betriebsstundenzahler konvertiert
Interner Umrechnungsfehler
I2t-Motor

[2t-Verstarker

I2t-PFC
I2t-Bremswiderstand

Ladezeit Zwischenkreis Uberschritten
Unterspannung fur aktive PFC

Uberlast Bremschopper.
Zwischenkreis konnte nicht entladen werden.

Entladezeit Zwischenkreis tberschritten

Leistungsversorgung fehlt fiir Reglerfreigabe
Ausfall der Leistungsversorgung bei Reglerfreigabe
Phasenausfall

Schleppfehler Encoder-Emulation

Keine Synchronisation tber Feldbus

MaRRnahmen

Tritt der Fehler erneut auf, Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
Motor blockiert?
Leistungsdimensionierung Antriebspaket prifen.

Leistungsdimensionierung des Antriebes prufen.
Betrieb ohne PFC selektieren?

Bremswiderstand Uberlastet.
Externen Bremswiderstand verwenden?

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

Fehlende Zwischenkreisspannung.
Winkelgeber noch nicht bereit.

Unterbrechungen / Netzausfall der Leistungsversorgung
Leistungsversorgung prifen.

Ausfall einer oder mehrer Phasen.
Leistungsversorgung prifen.

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

Synchronisationsnachrichten vom Master ausgefallen?
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt-
fehler

35

36

37
38
39
40

42

Unter-
fehler
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Synchronisationsfehler Feldbus

Durchdrehschutz Linearmotor

Fehler bei der Kommmutierlagebestimmung

Parameter wurde limitiert
Parameter wurde nicht akzeptiert
SERCOS-Feldbus
SERCOS-Feldbus
SERCOS-Feldbus

Negativer SW-Endschalter erreicht

Positiver SW-Endschalter erreicht

Zielposition hinter dem negativen Endschalter

Zielposition hinter dem positiven Endschalter

Positionierung: Fehlende Anschlusspositionierung:
Stopp

MaRRnahmen

Synchronisationsnachrichten vom Master ausgefallen?
Synchronisationsintervall zu klein parametriert?

Gebersignale sind gestort. Installation auf
EMV-Empfehlungen prifen.

Es wurde ein fur den Motor ungeeignetes Verfahren gewabhlt. Bitte nehmen Sie Kontakt
zum Technischen Support auf.

Benutzerparametersatz kontrollieren

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

Der Lagesollwert hat den jeweiligen Software-Endschalter erreicht bzw. Uberschritten.
Zieldaten Uberprifen.
Positionierbereich prifen.

Der Start einer Positionierung wurde unterdriickt, da das Ziel hinter dem jeweiligen
Software-Endschalter liegt.

Zieldaten Uberprifen.

Positionierbereich prifen.

Das Ziel der Positionierung kann durch die Optionen der Positionierung bzw. der
Randbedingungen nicht erreicht werden.
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt-
fehler

43

45

47

50

60
61
64
65
70

Unter-
fehler
1

2
3
5
0
1
2
0
1
2
0
0
0
0
0..6
0..1
1..3

Positionierung: Drehrichtungs-Umkehr nicht erlaubt:
Stopp

Positionierung: Drehrichtungs-Umkehr nach Halt nicht

erlaubt
Start Positionierung verworfen: falsche Betriebsart

Rundachse: Drehrichtung nicht erlaubt

Endschalter: Negativer Sollwert gesperrt
Endschalter: Positiver Sollwert gesperrt
Endschalter: Positionierung unterdriickt
Treiberversorgung nicht abschaltbar
Treiberversorgung nicht aktivierbar
Treiberversorgung wurde aktiviert

Timeout (Einrichtbetrieb)

CAN:
Zuvile synchrone PDO-s

Ethernet: benutzerspezifisch (1)
Ethernet: benutzerspezifisch (2)
DeviceNet-Feldbus
DeviceNet-Feldbus
FHPP-Feldbus

MaRRnahmen

Parametrierung der betreffenden Positionssétze prifen.

Eine Umschaltung der Betriebsart durch den Positionssatz war nicht moglich.

Die berechnete Drehrichtung ist gem&R dem eingestellten Modus fir die Rundachse nicht
erlaubt. Gewahlten Modus uberprufen.

Der Antrieb hat den vorgesehenen Bewegungsraum verlassen.
Technischer Defekt in der Anlage?

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.

Die fur den Einrichtbetrieb erforderliche Drehzahl wurde nicht rechtzeitig unterschritten.
Verarbeitung der Anforderung auf Steuerungsseite priifen.

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung

Haupt-
fehler

80

81

82

83

90

Unter-
fehler
0

1
2
3
4
5
0
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Uberlauf Stromregler IRQ
Uberlauf Drehzahlregler IRQ

Uberlauf Lageregler IRQ
Uberlauf Interpolator IRQ
Uberlauf Low-Level IRQ

Uberlauf MDC IRQ

Ablaufsteuerung

Ungultiges Technologiemodul

Nicht unterstitztes Technologiemodul
Technologiemodul: HW-Revision nicht unterstitzt

Technologiemodul: Schreibfehler
Fehlende Hardwarekomponente (SRAM)
Fehlende Hardwarekomponente (FLASH)
Fehler beim Booten FPGA

Fehler bei Start SD-ADUs
Synchronisationsfehler SD-ADU nach Start
SD-ADU nicht synchron

Trigger-Fehler

MaRRnahmen

Interne Ablaufsteuerung: Prozess wurde abgebrochen.
Nur zur Information - Keine MaBnahmen erforderlich.

Falscher Steckplatz / falsche HW-Revision. Technologiemodul Gberprifen ggf. Kontakt
zum Technischen Support aufnehmen.

Passende Firmware laden?
Ggf. Kontakt zum Technischen Support aufnehmen.

Passende Firmware laden?
Ggf. Kontakt zum Technischen Support aufnehmen

Bitte nehmen Sie Kontakt zum Technischen Support auf.
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Fehlermeldung Bedeutung der Fehlermeldung MalRnahmen

Haupt- |Unter-
fehler [fehler
9

91 0 Interner Initialisierungsfehler

DEBUG-Firmware geladen
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