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Lenord + Bauer 1.1 Sicherheitshinweise 1 Allgemeines

1 Allgemeines
1.1 Sicherheitshinweise

A

» Die Bediensoftware des MotionControllers erlaubt eine Online-

Anderung von Systemparametern wahrend des laufenden
Betriebs, um so das Einrichten der Anlage und mégliche
Serviceeinsatze zu erleichtern.

Unbedingt darauf achten, dass bei Nutzung dieser

Moglichkeit keine gefahrlichen Situationen fiir Personen im

Anlagenbereich und fir die Anlage selbst auftreten konnen,

indem

— jeder zu verindernde Parameter vor der Ubertragung
bewusst und sorgfaltig auf korrekte Anwendbarkeit und
die mogliche Auswirkung uberprift wird (vor allem bei
Anderung von Geschwindigkeiten)

— ausreichend elektrische SchutzmaBnahmen wie End- und
Not-Aus-Schalter vorgesehen sind.

Bitte auch den Warnhinweis zum manuellen Einlesen der
CAN-Busse auf Seite 32 beachten.

» Vor Ausflhrung eines Firmware-Updates (siehe Abschnitt 5.2,

Seite 37) die Leistungskreise der vom MotionController gesteu-
erten Antriebe abschalten.

» Die Montage und Inbetriebnahme der MotionControllers darf

nur durch geschultes Fachpersonal vorgenommen werden, das
mit den Sicherheitskonzepten der Elektro- und Automatisie-
rungstechnik vertraut ist. (Gerateschulungen werden auf An-
frage von LENORD+BAUER angeboten.)

1.2 BestimmungsgemaBe Verwendung

Der MotionController ist ausschlieBlich zum Steuern und
Regeln von Antrieben im industriellen Bereich bestimmt. Der
Einsatz in Gewerbemisch- und Wohngebieten ist nur mit zu-
satzlichen MaBnahmen zuléssig: Filter, HF-geschirmter Schalt-
schrank etc.

Er ist in erster Linie eine SPS, mit der selbst erstellte oder mit-
gelieferte Steuerprogramme ausgefihrt werden kénnen.
Daneben kann er als Bedienterminal zur Kontrolle von Betriebs-
zustanden und zur Inbetriebnahmeunterstitzung eingesetzt
werden.

Die in diesem Handbuch angegebenen Daten und Hinweise
muassen beachtet werden.

GEL 823x



1 Allgemeines 1.3 Gerétetypen Lenord + Bauer

1.3 Geratetypen

Die hier behandelten Geréate des Typs MotionController
unterscheiden sich lediglich in inrer Hardwareausstattung:

GEL 8230: Gehause mit Anzeige und Tastatur fur
den Einbau in eine Schalttafel

GEL 8231:  wie vor, jedoch zusatzlich:
+ 2 Analogeingénge (an Klemmleiste 16)

+ 4 Analogeingénge far PT100-Wider-
stédnde (Klemmleiste 15)

+ 8 Digitaleingange (Klemmleiste 14)

GEL 8235: Gehause ohne Bedien- und Anzeige-
elemente fir die Hutschienen- oder
Wandmontage zur Unterbringung in
einem Schaltschrank

GEL 8236: wie vor, jedoch zusatzliche Eingédnge
wie GEL 8231

(1] Die nachfolgend beschriebenen Bedien- und Anzeigefunktionen sind
nur auf die Geratetypen GEL 8230/8231 anwendbar. Fir die Grund-
konfiguration der Geratetypen GEL 8235/8236 ist der mitgelieferte PC-
Parametereditor zu verwenden (siehe Anhang 2).

1.4 Eigenschaften

Die Anzeigemdglichkeiten der MotionController GEL 8230/8231
konnen in zwei Kategorien unterteilt werden:

» Zwei so genannte Hauptfenster liefern folgende Informa-

tionen:

- Istpositionen der bis zu 6 Achsen und in einer Unterebene
weitere aktuelle Daten einer Achse (— Abschnitt 4.3.2)

- Signalzustande an den Ein- und Ausgangsklemmen
Zu dieser als Inbetriebnahmehilfe konzipierten Eigenschaft
gehort auch die Moglichkeit, einen Antrieb von Hand zu
verfahren (— Abschnitt 4.3.3).

» Uber ein Hauptmenii erfolgt der Zugriff auf folgende Funk-
tionen (— Abschnitt 4.3.4):

- QGerateinformationen

- Systemparameter, mit denen einerseits der Motion-
Controller anwenderspezifisch konfiguriert wird und aus
denen andererseits bestimmte Funktionsbausteine (s.u.) in
einem SPS-Programm die notwendigen Daten beziehen

6 GEL 823x



Lenord + Bauer 1.4 Eigenschaften 1 Allgemeines

Das Betriebssystem des MotionControllers enthalt neben den
Routinen fir die Bedienoberflache auch solche zum Steuern
und Regeln von bis zu 6 Antrieben. Auf diese Routinen kann
ein SPS-Programm zugreifen, das unter Verwendung der
Programmieroberflache CoDeSys entsprechend eigener Be-
durfnisse selbst erstellt werden kann. Zu diesem Zweck wird
eine umfangreiche Bibliothek mit Funktionsbausteinen zur Ver-
fligung gestellt, die in einer separaten Beschreibung behandelt
wird (siehe auch Abschnitt 5.1, Seite 35).

Im Lieferumfang des MotionController sind neben der Pro-
grammieroberflache CoDeSys und diversen Bibliotheken auch
Beispielprogramme enthalten, welche die Funktionalitat des
MotionControllers verdeutlichen und an die betrieblichen Anfor-
derungen angepasst werden kdénnen. AuBerdem liefern sie eine
wertvolle Hilfe bei der Erstellung eigener SPS-Programme.

Darlber hinaus werden von LENORD+BAUER fertige SPS-Pro-
gramme fur verschiedene Anwendungen angeboten wie z. B.
eine Fahrsatzprogrammierung. Bitte nachfragen.

Der MotionController enthélt jeweils 6 unabhangig voneinander
konfigurierbare Istwerteingange, Stellwertausgéange und Achs-
regelungen/-steuerungen. Diese kdnnen frei einander zuge-
ordnet werden. Das folgende Blockbild soll das Prinzip verdeut-

lichen:
[606] [612]
Istwerteingang 1 0e | Achse 1 | Stellwertausgang 1
_ [100] ‘ 1 | | o0 [450]
| li(elnerg)o 3 2.\ [600] P pl i e0[keiner
TN 3e | e0[keine %2 _+1|Analog |-
] CAN-SUSSI g:\\ 4e +1[Regelung b Ss Vs *3 .)/:2 CAN-Bus—
Virtuell 1]4 [107] o *2[Signale » L o4 «3(Signale |-
° —6 ° o5 — ; =
Virtuell 2|5 Hgﬂ o 3[Rampen p"\ oo o 4 [Schrittm.
— Analog|6e [013] 8 [026] [020]
virtuell ™~ Schrittmotor
Istwerteingang 2 | | [607] Achse 2 [013] || Stellwertausgang 2
[101] ... [014] 20— [601], [027][~*—*2 [451], [021]
Istwerteingang 3 L [608] Achse 3 [614] Stellwertausgang 3
[102] ... [015] 30——e— [602], [028]—*—*3 [452], [022]
Istwerteingang 4 [609] Achse 4 [615] Stellwertausgang 4
[103] ... [016] . [603], [029]—*—*4 [453], [023]
Istwerteingang 5 [610] Achse 5 [016] Stellwertausgang 5
[104] ... [017] 50— [604], [030]—*—*5 [454], [024]
Istwerteingang 6 [611] Achse 6 [617] Stellwertausgang 6
[105] ... [018] Go—o] [005], [031][—*—=6 [455], [025]
— Istwerteingdnge —| ——— Achsenkonfiguration ——— - Stellwertausgénge
Erlauterungen:

e Angaben in eckigen Klammern verweisen auf die Haupt-
systemparameter fur den jeweiligen Block (siehe auch den
entsprechenden Hinweis auf Seite 9).

GEL 823x 7



1 Allgemeines 1.5 Zu diesem Handbuch Lenord + Bauer

e Fur die Istwerteingange/Achsen/Stellwertausgange Nr. 2...6
gelten prinzipiell die gleichen Inhalte wie flr Nr. 1; Unter-
schiede ergeben sich bei einigen Werkseinstellungen und
einstellbaren Eigenschaften.

e Grau unterlegte Bloécke sind per Default (werkseitig) de-
aktiviert.

1.5 Zu diesem Handbuch

(] Das vorliegende Handbuch wie auch erganzende Dokumenta-
tionen liegen nur in elektronischer Form als PDF-Datei (*.pdf)
auf der Installations-CD vor (siehe auch Abschnitt 2.1), und
zwar im jeweiligen Gerateverzeichnis unter "manuals”; ge-
druckte Ausgaben sind gegen einen Unkostenbeitrag erhalt-
lich.

Anderungen oder Erweiterungen, die im Handbuch noch nicht
berucksichtigt werden konnten, sind in der Datei "Liesmich.txt"
im Dokumentationsverzeichnis beschrieben.

Das Handbuch liefert Informationen zur Installation und Bedie-
nung der MotionController GEL 823x. Es behandelt auch in
Kurzform die Systemparameter, Uber die der MotionController
und die gesteuerten Achsen konfiguriert werden kénnen, sowie
den mitgelieferten PC-Parametereditor und das firmeneigene
serielle LB2-Protokoll.

Beschreibungen zu einem eventuell vorinstallierten SPS-Pro-
gramm und zu den Bibliotheksfunktionen fur die Erstellung
eigener Programme werden hier nicht behandelt (separates
Referenzhandbuch in Vorbereitung); die Kommentartexte in
den einzelnen Funktionsblécken enthalten entsprechende
Anwendungshinweise.

Verwendete Symbole und Bezeichnungen:

@ So gekennzeichnete Absétze liefern wichtige Zusatzinforma-
tionen zum Thema.

f Derart gekennzeichnete Absatze enthalten Aussagen, die faur
¢  den ordnungsgemafen Betrieb wichtig sind.

Dieses Symbol weist auf kritische Situationen oder mdgliche
Sachbeschéadigungen hin.

8 GEL 823x



Lenord + Baue

r 2.1 Lieferumfang 2 Montage

Anwender-
maBeinheit

[123]

2 Montage

Positions- und Geschwindigkeitsangaben fir eine Achse erfol-
gen in "Anwendermalf3einheiten”" bzw. "Anwendermafeinheiten
pro Sekunde". Die anwendungsspezifische Istposition wird
geman folgender Formel aus dem Messwert des zugeordneten
Istwerteingangs gebildet:

= w.k. Tz

rnN
Istwert in Anwendermafeinheiten (angezeigter Wert)

W: Messwert des Istwerteingangs (inkrementaler Zahlerstand
oder Absolutwert eines Gebers)

k: Faktor der Flankenauswertung (4 oder 2 bei Inkremental-
gebern [einstellbar], 1 sonst)

: Multiplikator (Z&hler, Nenner) [einstellbar] = Auflésung
Negierung (1/-1) [einstellbar]
Nullpunktkorrektur [einstellbar]

interner Offsetwert (wird bei einer ereignisgesteuerten Ande-
rung des Istwertes angepasst, z. B. beim Kalibrieren der
Achse: Referenzwert — Istwert)

-S+N-X

N
z

Zusatzlich kann far das Darstellungs- und Eingabeformat der
Positions- und Geschwindigkeitswerte ein Dezimalpunkt ein-
gestellt werden.

Beispiel: Inkrementalgeber mit 2 Zahlspuren und 10.000 Impul-
sen pro Umdrehung (Vierflankenauswertung = 40.000 Zahl-
impulse pro Umdrehung); gefordert ist ein Zahlbereich von
360.00° pro Umdrehung. Daraus ergibt sich:

Multiplikator = 36000/40000 = 0,900;

Dezimalpunkt = 'X.XX' fur die geforderte Anzeige-Auflésung
von 1/100.

Alle Eingaben werden dann in der Anwendermafeinheit Winkel-
grad vorgenommen, bei Bedarf mit zwei Nachkommastellen
(Geschwindigkeiten entsprechend in Winkelgrad/s).

Eine dreiziffrige Zahl in eckigen Klammer bezeichnet einen
programmierbaren Systemparameter: Beschreibungen in
Kapitel 6, numerische Liste ab Seite 72.

2.1 Lieferumfang

¢ MotionController GEL 823x

e Befestigungssatz mit 6 Muttern, Federringen und Unterleg-
scheiben sowie 2 Erdungsklemmen (Bestellnr. BG 4623)

GEL 823x



2 Montage

2.1 Lieferumfang Lenord + Bauer

o Gegenstecker-Satz (Bestellnr. GEL 89042 fiir MotionCon-

troller GEL 8230/8235, GEL 89043 fur MotionController
GEL 8231/8236)

Kabelschellen-Satz (Bestellnr. BG 4622)
Installations-CD mit folgendem Inhalt (kann variieren):

¢ CoDeSys (SPS-Programmierumgebung)
— Setup
— Bibliotheken
— Dokumentation (elektronische Handbucher in
verschiedenen Sprachversionen als PDF-Dateien)

¢ Updatesoftware LingiMon (siehe Seite 37)

¢ MCB8230-Betriebssystem-Datei im jeweils aktuellen
Zustand (zum Download in den MotionController) und
dieses Handbuch in elektronischer Form als PDF-Datei
sowie Konfigurationsdateien und Handbiicher zu Erwei-
terungsmodulen

¢ Acrobat Reader (Hilfsprogramm)
Selbstentpackendes Installationsprogramm; mit dem
Acrobat Reader kénnen die mitgelieferten PDF-Dateien
gelesen werden (Freeware der Firma ADOBE SYSTEMS
INCORPORATED)

Die CD besitzt ein Autostartprogramm, das nach dem Ein-
legen der CD in einem Dialogfenster Informationen und
verschiedene Auswahlimdglichkeiten anbietet, sofern die
Autostartfunktion im PC aktiviert ist. Falls die CD nicht auto-
matisch anlauft — dies aber gewinscht wird —, muss in der
Systemsteuerung eine entsprechende Einstellung vor-
genommen werden; die Windows-Hilfe liefert die nétigen
Informationen dazu. Den gleichen Effekt wie der Autostart
erzielt ein manueller Aufruf des Programms 'start.exe' im
Hauptverzeichnis der CD.

10
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Lenord + Bauer 2.2 Einbau 2 Montage

2.2 Einbau

2.21 GEL 8230/8231

Schalttafel-
ausschnitt

225
AD
112,5 e o
Te} To]
N~ ©
é v U AV lo
215 5
MaBe in mm

M Schalttafelausschnitt an gewlinschter Stelle im Schalt-
schrank vornehmen

M Gerat in die Schalttafel einsetzen

M Gerat mit 6 Muttern M4, Federringen und Unterlegscheiben
befestigen

M Elektrische Anschliisse herstellen unter Beachtung der
Hinweise des Abschnitts 3.1.

2.2.2 GEL 8235/8236

Diese Gerate sind werksmanig fur die Hutschienenmontage
ausgerustet. Die Befestigung erfolgt mittels zweier bereits
montierter Klemmbugel am Montageblech, senkrecht oder
waagerecht: MotionController oben in die Hutschiene ein-
hangen und unten andriicken.

FUr die Anbringung auf einer Montageplatte (Wandmontage)
sind entsprechende Winkel und Schrauben beigeflgt (siehe
auch MaBbild in Kapitel 7.1.2).

GEL 823x
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2 Montage 2.3 Ausbau Lenord + Bauer

2.3 Ausbau
2.3.1 GEL 8230/8231

M Fur einen kurzzeitigen Ausbau des MotionControllers die vier
Randelschrauben in der Abdeckkappe I6sen (verbleiben un-
verlierbar an der Kappe) und alle Stecker abziehen

(1] Nach dem Wiedereinsetzen der Kappe die Randel-
schrauben erst andriicken und dann festdrehen

VI Die 6 Muttern auf den M4-Gewindebolzen des Motion-
Controllers entfernen und das Geréat entnehmen

2.3.2 GEL 8235/8236

Bei Hutschienenmontage Gerat unten gegen den mechani-
schen Widerstand abziehen und abnehmen.

2.4 Moduleinbau

Der MotionController kann nachtréaglich mit einem Funktions-
modul (Feldbus) ausgerustet werden. Der Einbau erfolgt ent-
sprechend der nachfolgenden Abbildung (Beispiel fur ein CAN-
open-Modul).

f Darauf achten, dass alle Stifte der Modul-Pfostenleiste korrekt
¢ in der zugehdrigen Gehause-Buchsenleiste sitzen.

Anschlisse und weitere Angaben zum Modul sind einem sepa-
raten Dokument zu entnehmen (auch in elektronischer Form auf
der mitgelieferten CD, unter GEL8230\Expansion modules).

Die Erweiterungsmodule werden Uber ein SPS-Programm

mittels zur Verfliigung gestellter CoDeSys-Funktionsblécke
angesprochen. Die Grundkonfiguration erfolgt Gber diverse
Systemparameter (— Abschnitt 6.9).

12 GEL 823x



Lenord + Bauer 2.4 Moduleinbau 2 Montage

Moduleinbau

GEL 823x 13



3 AnschlUsse 3.1 Verdrahtungshinweise Lenord + Bauer

3 Anschllsse

3.1 Verdrahtungshinweise

Zur Verbesserung des elektromagnetischen Umfeldes (EMV)
bitte folgende Einbauhinweise beachten:

» Gerat korrekt erden: kurze Verbindungen Uber Kabelschuh-
Kontakt (6,3 mm) Gehause/Abdeckkappe — Schaltschrank-
(wand) sowie Gehause/Abdeckkappe untereinander (induk-
tionsarmes Masseband oder Flachbandleiter verwenden)

» Steckerkabel am Geréat erden: Kabelschirm an geeigneter
Stelle freilegen und unter eine Kabelschelle an der Abdeck-
kappe klemmen (siehe Abbildung)

» Metallische D-Sub-
Gegenstecker ver-
wenden und den
Kabelschirm sauber
zwischen die Stecker-
héalften klemmen

» Befestigungsschrau-
ben des D-Sub-Ge-
gensteckers fest an-
ziehen, um so einen
sicheren Erdkontakt
zu gewabhrleisten (es
wird aber empfohlen, |
auch dieses Kabel LI
zuséatzlich zu erden,
wie im Bild darge-
stellt)

» Flr einen guten elektrischen Kontakt und mechanischen Halt
der Kabel in den Klemmen sowie fiir eine sichere Isolierung
die verwendeten Litzenleiter mit isolierten Aderendhulsen
nach DIN 46228 Teil 4 versehen, die mit Hilfe einer speziel-
len Crimp-Zange unverlierbar mit den Leitern verbunden
werden. Wenn zwei oder mehrere dinnere Kabel an eine
Klemme anzuschlie3en sind, ist der Einsatz von Zwillings-
aderendhtlsen vorteilhaft. Der maximale Anschlussquer-
schnitt betragt 1,5 mm? (inkl. Hilse).

Zum Anziehen der Klemmschrauben (M2) einen Schrauben-
dreher mit dem Klingenmaf3 0,4 x2,5 mm verwenden.

» Alle ungeschirmten Leitungen moglichst kurz halten

» Schirme an beiden Kabelenden mdglichst groBflachig auf-
legen

optional

fOnbon
] o o
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Lenord + Bauer 3.2 Steckerkodierung

3 Anschlisse

» Die verwendete Stromversorgung muss der Installationsart
Klasse 0 oder 1 gemaf Punkt B.3 der EN61000-4-5 von
1995 entsprechen

» Bei induktiven Lasten (Relais, Schitze) an den Digitalaus-

gangen MaBnahmen zur Funkenléschung vorsehen (Frei-
laufdiode oder RC-Glied parallel und in unmittelbarer Nahe

zur Spule)

» Signal- und Steuerleitungen rdumlich getrennt von Leis-
tungskabeln verlegen

» Sollten zwischen den Maschinen- und Elektronik-Erd-
anschlissen Potentialdifferenzen bestehen oder auftreten, so
ist durch geeignete MaBBnahmen daflir zu sorgen, dass uber
den Kabelschirm keine Ausgleichsstrome flieBen kénnen
(z. B. Potentialausgleichsleitung mit groBem Querschnitt ver-
legen oder Kabel mit getrennter Zweifach-Schirmung verwen-
den, wobei die Schirme nur auf jeweils einer Seite aufgelegt

werden).

3.2 Steckerkodierung

E[sveac[T[A[A]B[B]N]N

_Lg]svpaf c[T] A] A[B[B]N]N

E[svkaf c[C[A][A]B]B]N]N

Lc[14]1-[24]2-

XOCOXOXOIXOC CIXOCXOXOXOC] CICOXCOXOXOXOD (DOXOL
£s =
a2 B
He \ \E D ""’%i‘
= = e e
B [ - ¢ E | = | &)
= = S E=:
B | @ 5 B
. -0 Bl b
N - L1 5 B85

[ - B 1d R~ o

% % Sockel Stecker i % % i
B =
%% L™
R =
NOCMOXOOX  OXOXOXOCK — DOXKOXCCOX Fs

ofa-Ja+Jufo[1]2]3]4

[efa-p+u o] 1]2]3]4

odaJadufo]1]2]3]4

GEL 823x
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3 Anschlisse

3.3 Ubersicht Lenord + Bauer

3.3 Ubersicht

* & E

r . :'FI & & _|NI & & _lml

_1T2n _I"N92 0 _1792 %

D5 L0, D520, D5 L0,

LE: EE: SEE:

- X\ © = X\ © = X\ ol

=32358Q =323358Q «3234580

_50%95dazz 50805 dazz 80385 Lddzz2

WOAQT™ /7770 QAT TN NN NN WY g ©® @@ @@ @0 O RN
o> o> o> T au
0S8>ssexoxororxry 8>sseorrrrx 8> ssxrxrroex 03598
25355020090 25555000000 85555000000 23323
O+ +npn£sccccs OFf+nn<cccccc O+f+nn<cccccc OQO0OO0O0O0
Elsveac|ClA|A[B|B|N[N] [Le[svlav c[ C[A|A| B|B|N|N||LE[sv}ev c| C| Al A| B[ BIN|N| [de]1+]1-[2+]2-
- 2

GND (1) [5[ E1 E2
11.0 [= [0
1.1 | — |
11.2 |~ |Dlg
1.3 [ |
1.4 [~ D : Analog1_In-
11.5 [o [ m Vo X | Analog1_In+

GND (12) [5 | (el] el [1er] S
12.0 [= | A © ° = S
12.1 [—[Dm Gmde
12.2 [

12.3 [ ] B

12.4 | ~ [P [ g % o GEL 8231/8236 (|)
2.5 | o | = (| [

12.6 [« | - - |[E 14

12.7 [~ | |[B] : 5 -

GND (13) [Z] | L o mEE= GND (E)
13.0 [o | =2 er “Her e ey — | = GND .
13.1 [ = | = o 24 VD
13.2 [« ] : 5 24 VDC (E)
13.3 1) : RS 232C
sl o [
13.6 [ | Dokl ao
13.7,~oml | € = z x5 x

Q1 Q2 - GrEge

srsrie R EAEEEE FRFREREE [, o

o oda- AU 0] 1]2]3] 4] [ofa-]A+ U] 8%

:égsg:ggj NoLEO-NMY SoEEO-NOY X%t t &

2565805555 %88888888 %88888888 =Y

% i % i % i RS 422/485
N N N

GEL 8231/8236:
=1 | GND (14) Analog4_In- | . | Analog1 In-
o |14.0 Analog4_In+ | £ | Analog1 In+
[ 14.1 Analog5_In- | & | Analog2_In-
| | 14.2 Analog5_In+ | & | Analog2_In+
|~ |14.3 Analog6_In- || 5| Analog3_In-
|~ |14.4 Analog6_In+ 5 | m] & | Analog3_In+
| |14.5 Analog7_In-
]| |14.6 E Analog7_In+
B [m]~ |14.7
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Lenord + Bauer 3.4 Spannungsversorgung (V) 3 Anschllisse

3.4 Spannungsversorgung (V)

HHHH An Klemmleiste V wird sowohl die Spannung fur die internen
Schaltungen des MotionControllers (Ug) als auch diejenige far
die Versorgung von angeschlossenen Gebern eingespeist (Ug).

U |Ug L[ 1

MotionController \Vj Spannungs-
E1 +|2+3 24 VDC (E) versorgung

1,35A,30V

24VO— =0 19- 30 VDC

Loy

Geber

E

5V =14
go,eA%

Istwertgeber

MotionController

.)—Wi’i 19-30VDC
intern: Py _ i |Ii

2

*

Es existiert eine dltere Hardware-Variante, bei der die 5V-Geber-
versorgung an den Klemmleisten E1/2/3 nicht aus der 24V-
MotionController-Versorgung sondern aus der 24V-Geberver-
sorgung erzeugt wird (gestrichelt dargestellte Alternative). In
diesem Fall muss fir eine gewlnschte 5V-Versorgung an den
Eingdngen Ug/Le eine Spannung von 24 V eingespeist werden
(siehe auch folgende Anmerkung).

**Wenn nur 1 Spannungsquelle fiir die MotionController- und
Geberversorgung verwendet werden soll, die entsprechenden
Klemmen Ug/L und Ug/L verbinden, wie gestrichelt dargestellt.

GEL 823x 17



3 Anschlisse

3.5 Serielle Schnittstellen (C1)

Lenord + Bauer

3.5 Serielle Schnittstellen (C1)

a-

An Stecker C1 stehen zwei unabhangige serielle Schnittstellen
zur Verfigung: COM 1 und COM 2.

COM 2 ist als reine RS 232 C ausgefuhrt.
COM 1 kann entweder als RS 232 C oder als RS 422/485 ge-

nutzt werden.

Bei der RS 422/485 mussen beim ersten und
letzten Gerat am Bus Uber den DIP-Schalter
neben dem Stecker die internen Terminie-
rungswiderstande zugeschaltet werden:

C1

Terminierung
B8 Ein
B o

L_

Beide Schalter in Stellung ON. Der resultierende Abschluss-

widerstand betragt ca. 125 Q.

Stecker (25-) 9-polig
MotionController C1 % f Peripherie (PC, ...)
2/1 . @2
RxD \
ra—{ Jyyf - AR I
Lo ol 34 | @3
Wr— jZ\\K I> T- 1C ! } T D— TxD
5 | | L (7)5
) 200 R
© L J L
) )
RS 232 C
nur COM 1 COM1/COM2
cBs22c |
RS 422/485
U, T COM 1
15{[] jm * Peripherie
[P
6 N S
- == rlf/ | Reel & - _—
L] 1, | |o67 oo P
< Lo 12 Rx-| 8 P W L
= { = : i ‘ i T Tx-
T(C) 15k 475 3 3 3 3
700 [
© © Tt AN - Rt
| £ . W |
9 [ ! |
()] Tx-| ( 3 3 3 : Rx-
I 5 || .
© GNDLe - o GND
J.(C) @ \‘I’/ \‘I//

RS 422 / RS 485

* Brlicken einl6dten fiir RS 485

Die seriellen Schnittstellen besitzen dasselbe Massepotential
wie die CAN-Busse (Stecker C2).

18
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3.6 CAN-Bus (C2)

3

Anschliisse

3.6 CAN-Bus (C2)

Lo[14]1-]24]2- An Klemmleiste C2 stehen zwei CAN-Bus-Schnittstellen zur
(/)|  Verfigung: CAN1 und CAN2.
Beim jeweils ersten und letzten Gerat am | 3 c2
Bus muss Uber den DIP-Schalter neben EN | 1o]14/1-[24]2-
dem Stecker der interne Terminierungs- mMMMMM
widerstand far den zugehdrigen CAN- oant EAN2
Bus zugeschaltet werden: Schalter in Terminierung
Stellung ON. Der Abschlusswiderstand
betragt ca. 120 Q.
MotionController Cc2
CANx H 1+/2+ L
i ] LCANx H|_I+2+ -
jZXXK <] - 112;|j121 ;
;‘jz > | Lo T canx L 112 3
A A R I - | -
—_lL_ GND (C) ﬁco
CAN1, CAN2 © ‘_I—L‘
S, @
Die CAN-Busse besitzen dasselbe Massepotential wie die
anderen seriellen Schnittstellen (Stecker C1).
CAN2 wird ausschlieB3lich fur die Ansteuerung von Servo-
umrichtern des Typs LD 2000 verwendet.
* Bei einigen (alteren) Geréaten existiert eine zweite Hardware-
Variante (DIP-Schalter "auf dem Kopf"):
E3
o
CAN2EINCAN1
Terminierung
GEL 823x 19



3 Anschlisse

3.7 Gebereingédnge (E1/2/3) Lenord + Bauer

3.7 Gebereingange (E1/2/3)

Elsvkaic]cla[AlB[BININ] An die Klemmleisten E1 ... E3 kbnnen SSI- oder Inkre-
mentalgeber angeschlossen werden.

Als Betriebsspannung fur die Geber werden dort 5V und 24 V
ausgegeben (siehe auch Klemmleiste V). Die maximalen
Stréme betragen

— bei 24 V: 300 mA pro Geber
— bei5V: 200 mA pro Geber, insgesamt 0,6 A

Alle Gebereingénge besitzen dasselbe Massepotential.

MotionController E1/2/3
CLK_SSI x+/
PWM x+

T-
] jZ\XK P Le CLK_SSI x-/

PWM x-
T(E)

————————————————— 1DATA_SSI x+/

i INCR x.1+
I DATA SSI x-/
INCR x.1-

SSI-Geber

— Clock

»—= Clock

Data

Data

INCR_x.2+

+5/24 V
INCR x.2-

INCR_x N+

INCR_x.N-

GND (E)

+24 VDC out P
24V VD€ outl 5500 | -———

Null (Ref.)

+5VDCou| BV L L |
5V Mo-00 o

— max. 0,6 A

DC e

Null (Ref)

(i) ¢ Inverse Eingédnge (INCR_X.y-):

24V-Inkrementalgeber mit oder ohne inverse Signalausgange:
Eingange nicht anschlie3en, also immer offen lassen!

5V-Inkrementalgeber ohne inverse Signalausgéange:
Eingédnge auf Masse legen.

e Ausgénge fur Pulsweitenmodulation (PWM_Xx, Klemmen C):

Diese Klemmen kénnen von einem SPS-Programm aus mittels
zur Verfigung gestellter CoDeSys-Funktionsblécke angespro-
chen werden, z. B. zur Steuerung von Schrittmotoren (Konfigu-
ration auch Uber das Betriebssystem: siehe Abschnitt 6.7.1.4,
Seite 59).

20
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Lenord + Bauer 3.8 Digitaleingénge (I1...4) 3 Anschllisse

3.8 Digitaleingange (I1...4)

5]4]3]2[1]o[u] Der Signalzustand der jeweils 6 (1) bzw. 8 (12/3/4) Digitalein-
ot ] [ | ||| g&Ange wird durch griine Leuchtdioden unterhalb der jeweili-
gen Klemme angezeigt (AN 2 High).

MotionController 11/2/3(/4%) Steuerung
ﬂ:‘ : 1x0] 0,
I I xi| 1 i
— 2 S0
1+ |
R l | L
. iy | e
| % I Ix.4 )io 3
I v I Ix.5 5 i
— Il - : DO
T T~ el
I /N 5Vv6 (\ilu : }g 3
H: : Ix.7 }70 3 3 124V
___________________ Ix | i | i
— GND (Ix) }J.O - - GND
* nur GEL 8231/8236

) 13.7 = SPS Run

(1] Die Zuordnung d. h. Funktionsbelegung der Digitaleingdnge
erfolgt im jeweiligen Anwender/SPS-Programm. Ausnahme:
13.7 (SPS Run) = Start des SPS-Programms.

GEL 823x 21



3 AnschlUsse 3.9 Analogeingénge (16) Lenord + Bauer

3.9 Analogeingénge (16)
Die Analogeingange (GEL 8230/8235: 1 Eingang) kénnen far
die Messung von

Strémen 0...20 mA oder SpannungenO...10V

eingestellt werden. Dazu ist fir jeden der max. 3 Eingdnge ein
Brickenstecker neben der Klemmleiste vorgesehen.

Standardkonfiguration: Strommessung (I) Analog1
. . e Analog2 ENg
FUr Spannungsmessung (U) die jeweilige Analog3 I3

Briicke umstecken. Dazu muss die Geréte-
abdeckung abgenommen werden: 4 Schrau-

ben an den Ecken entfernen.
Die Messbereiche werden intern in einen Wertebereich von
Analogx In-| _X-

0...1023 umgesetzt.

ol o

I3 Zur Stabilisierung des Differenzeingangs wird empfohlen, die
TP Masse der externen Sensorversorgung mit der Analog-Masse
des MotionControllers zu verbinden. Anschlussmdéglichkeiten:
» Klemmleiste 15, Klemmen 4-/5-/6-/7- oder
» Klemmleiste Q1/2/3, Klemme A-.

MotionController

Sensor etc.

Analogx In+

, N

N

16
X+
D—0

3.10 PT100-Analogeingange (15, nur GEL 8231/8236)

Diese speziellen Analogeingénge sind fur Temperaturmes-
E@EBEE& sungen im Bereich von —40 °C ... +351 °C vorgesehen,

unter Verwendung von PT100-Widerstanden.

Der Messbereich wird intern in einen digitalen Wertebereich

von 0...1564 umgesetzt (T [°C] = Digitalwert/4 — 40).

GEL 8231/8236 5\ 15
2k8 o o PT100
N L J_ Analogx In+ )X—+O i/ \i i/ \i . #
H >l//jz || <] I Analogx_In- ))SO i ; >OOO< i ;
(Analog4...7) \1/ \]/
@ @
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Lenord + Bauer 3.11 Digital- und Analogausgéange (Q1/2/3) 3 Anschllisse

3.11 Digital- und Analogausgéange (Q1/2/3)

Iﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂﬂl Jede der 3 Ausgangsklemmleisten Q beinhaltet:
[LlA-;dudol1]2]3[4] — 3 Digitalausgange 30 mA (Klemmen 0, 1, 2)

— 2 Digitalausgange 500 mA (Klemmen 3, 4)

— 1 Analogausgang fur die Achsregelung (Klemmen A+, A-)

Die Digitalausgénge an einer Klemmleiste besitzen jeweils ein
eigenes Massepotential. Die Minus-Anschlisse der Analog-
ausgange sind untereinander verbunden.

Der Signalzustand an den Digitalausgangen wird durch rote
Leuchtdioden unterhalb der jeweiligen Klemme angezeigt (AN 2

High).
Digital:
MotionController Q1/2/ Steuerung
A K1 24VDCln | U .
T i Q0159
| i
] | Qx.1 )1_0 !
Rl NN o2l 2
T 3x30mA SERe
SZ\\%%Q\\
GND (Qx) }J.O
L(Qx) 3
I E— |
4i 2 i o Dgoi
4&“(19’: Q] o4 |
L_____2x500mA ‘
ST N
(Qx)

(1] Die Zuordnung d. h. Funktionsbelegung der Digitalausgange
erfolgt anwendungsbezogen in einem SPS-Programm (Aus-
nahme: sieche Parameter [528], Seite 58).

Analog:

MotionController Q1/2/3 Antriebs-
verstarker

Qx0+ A+ O

Tl P D [ a0

i
A-_ |
(Q10+Q20+Q30)
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4 Bedienung

4.1 Die Tastatur Lenord + Bauer

4 Bedienung

(GEL 8230/8231)

4.1 Die Tastatur

?JLENORD+BAUER

LEl HALUFTFEHSTER CACHSEM» FIEHD
0 )

. Fozit = 13 LT sl |
|
2. Position Achse 2: [21 3 12345 |
e o || 9]
osition Achss

“te = e T

¢
o) (@) B (/) () ,

A o
7] (8] (9] [o] [#] o
‘4 Enter }‘4—@
@ 4 3 6 +/-| | ESC
’\® v
1 2 3 Q 3
®

Funktionstasten (Zuordnung abhangig vom aktuellen
Fenster)

Numerische Tasten (Werteingabe)

Menutasten (Zuordnung abhéangig vom aktuellen Fenster,
zeilenorientiert)

Werteingabe lI6schen

Eingabe/Funktion abbrechen; zur nachsthéheren Mend-
ebene zurlckkehren

Eingabe bestéatigen, markierten Eintrag wéhlen/aufrufen
(doppelt vorhanden)

Auswabhltasten (Eigenschaft eines Systemparameters
wahlen)

Scrolltasten (Fenster innerhalb der darstellbaren Liste um
eine Zeile nach oben/unten verschieben)

(Die Beschriftung der Tastenblécke ® und ® sowie das Fir-
menlogo kdnnen durch die Verwendung eigener Einschub-
streifen an die Anwendung angepasst werden, siehe Abschnitt
7.1.1 auf Seite 78.)

24
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4.2 Das Display 4 Bedienung

4.2 Das Display

Beispiel:

©® ©

%

®

Nummer der aktuellen Menlebene (Level); in einigen Info-
Fenstern auch Nummer des gerade dargestellten Fensters
mit Gesamtfensterzahl (z. B. &1 &3 im ersten von drei
moglichen Anzeigefenstern)

Name des Meni-/Funktionsfensters

Funktion der Men(taste [@); mit den anderen Men(tasten
kénnen in einigen Fenstern die links angezeigten Listen-
eintrage aktiviert werden (] — 1. Listeneintrag usw.)

"Scrollbalken": Information (qualitativ) Gber die Position des
aktuellen Fensters (*) innerhalb der darstellbaren Liste (I)

Funktion der Funktionstasten [Fil...[Fs)

(hier 'E/A' — [Fi]: Anzeige der Ein-/Ausgangszustande;
'AUF' = [F4]: 1 Fenster nach oben scrollen; 'AB' - (#5): 1
Fenster nach unten scrollen)

Listeneintrage

Ein dunkel hinterlegter Eintrag kann mit den Eingabe-

Tasten ©/(®) (siehe vorherigen Abschnitt, Punkt ®) ausge-
wahlt d. h. aktiviert werden; dazu zahlen auch die Men(-

tasten [@]...[] (im obigen Beispiel ist dies Taste [2))

Weitere Erlauterungen zu den verschiedenen Fenster sind bei
den nachfolgenden Menubeschreibungen zu finden.

GEL 823x
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4 Bedienung 4.3

Die Fenster und Menlis

Lenord + Bauer

4.3 Die Fenster und Menus

4.3.1 Menustruktur

Flr das Bedienen und Beobachten der MotionController GEL
8230/8231 stehen verschiedene hierarchisch gegliederte An-
zeigefenster und Einstellmenis zur Verfligung. Die folgende

Grafik liefert eine Ubersicht tiber die Menistruktur.

d

Hauptfenster (Achsen)

@

>
L

<
<

Hauptfenster (E/A)

[l

Betriebsdaten
(+ manuelles Verfahren)

o)/

M1

R

Hauptmend

/@& & &t/

12

|Konfiguration| |St6rungsspeicher| |Geréte-|nform.| |CAN-Bus Status| |Service-Modus|

Versionsinfo CAN 1

i

Storungsliste Betriebsstunden- CAN 2 Passworteingabe
zéhler ¢ [EJ
Copyright Scan
| Werkseinstellungen | | Grundeinstellungen | | Analoge Eingange | | CAN-Bus |
Param. zurlicksetzen |- Allgemein Analog Eingang 161 CAN 1——
Werkseinstellungen Aktivierte Achsen Status Typ ¢ @
Parameterabbild Sprachen Torzeit CAN Link
Par.-Abbild erstellen Servicemodus CAN 2
wie vor
~SPS
SPS aktiv
Stopp bei SPS-Stopp Obj./PDO IN 1 ...
— Serielle Kommunik.
Geratenummer H
CoDeSys-Interface ‘@ Obj./PDO OUT 4 ﬁ
COM1 ...
COM2 ...
Istwerteingange | | Stellwertausgange | |Achsenkonfiguration| | Erweiterungsmodul
Istwerteingang 1— Stellwertausg. 1— Achse 1 DeviceNet
Typ Typ Regelungsart Datenformat
Status Anz. Dezimalp. Istwerteingang Byte-Anzahl IN
Fehlerdiff. MAX Stellwertausgang Byte-Anzahl OUT
Fehlertoleranz g Anz. Dezimalpunkt InterBus-S (wie vor)
Anz. Dezimalpunkt Sﬁevlvll_\évsorrtausq 6— E: Profibus-DP (wie vor)
g Achse 6 Ethernet (wie vor)
. X wie vor ¢ \il
Istwerteingang 6 — | |F3 F3
wie vor ¢ U ¢U
— Inkremental ... — Analog ... — Regelung ...
— SSI Absolut ... — CAN-Bus ... ~ Signale ...
— CAN-Bus ... — Signale ... ~ Rampen ...
— Virtuell 1 ... — Schrittmotor ...
— Virtuell 2 ...
— Analog ...

Die Zahlen 01...07 kennzeichnen die jeweilige Menutiefe entsprechend der

Darstellung des Menu-Level im Display (z. B. 03 £1.

26
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Lenord + Bauer 4.3 Die Fenster und Menlis 4 Bedienung

Nach dem Einschalten des Gerats und einem mdglichen CAN-
Bus-Scan (siehe Abschnitt 4.3.4.4, Seite 32) erscheint als Stan-
dardanzeige das 'HAUPTFENSTER (ACHSEN)', das die Istwerte der
Achsen zeigt; siehe nachsten Abschnitt.

Parallel dazu existiert das 'HAUPTFENSTER (E/A)', das Auskunft
gibt Uber die Signalzustdnde an den digitalen und analogen
Ein- und Ausgéngen sowie an den Gebereingédngen des
MotionControllers; siehe Abschnitt 4.3.3.

4.3.2 Hauptfenster (Achsen)

Maoglich-

keiten

MEHG | M
M2
M3

M4

Beispiel:

O O ©)

® Nummer des Achse 2 zugeordneten Istwerteingangs
(siehe Parameter [607], Seite 60), hier Nr. 2 (Typ fest-

gelegt in Parameter [101], siehe Seite 50); L—1 = keine

Zuordnung, Lf.4 = virtuelle Funktion, L= = Schrittmotor
@ Bewegungszustand der Achse: | = Stillstand, * = Vor-

wartsbewegung, +. = Rlckwartsbewegung

® Wert der Istposition (Geber — 4/2fach-Flankenauswertung
bei Inkrementalgebern — Multiplikator —» Dezimalpunkt =
Anwendermafeinheit, siehe Seite 9)

1. Blattern mit und [F5)/(F4)

2. Betriebsdaten zur markierten Achse anzeigen mit [Enter]
oder [M3] (im Fenster wie oben dargestellt), hier beispielhaft
fur Achse 2:

GEL 823x
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4 Bedienung

4.3 Die Fenster und Mentis Lenord + Bauer

Fi F2 F3 F4 F5

Erlauterungen zur Darstellung:

Pos. = Position, s/i = Soll/lst, Geschw. = Geschwindig-
keit (in Inkrementen pro Sekunde)

DeltaS = Schleppabstand (= Differenz aus der Regel-
vorgabe als Sollposition und der Istposition), siehe
Regelprinzip auf Seite 61

Ausgang (v/U) = Regelgeschwindigkeit und Regel-
spannung am analogen Ausgang von Achse 2

Uber die Funktionstasten kann der Antrieb manuell
verfahren werden, wenn die entsprechenden System-
parameter korrekt konfiguriert wurden (siehe Abschnitt
6.8.1.1, Seite 61):

(1): Schnelle Fahrt in Riickwartsrichtung

[F2): Langsame Fahrt in Riickwartsrichtung

[Fa): Schnelle Fahrt in Vorwartsrichtung

[Fs): Langsame Fahrt in Vorwartsrichtung

[@)]: zurlick zum HAUPTFENSTER (ACHSEN), auch mit

3. Informationen zu den Ein- und Ausgangen des Motion-
Controllers abrufen: Wechsel zum HAUPTFENSTER (E/A)

mittels ; siehe nachsten Abschnitt

4. Gerate-Informationen abrufen oder Systemparameter
konfigurieren: Wechsel zum HAUPTMENU mit [&; siehe

Ab

schnitt 4.3.4

4.3.3 Hauptfenster (E/A)

Aktivierung  Funktionstaste (F1) im HAUPTFENSTER (ACHSEN)

28
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Lenord + Bauer 4.3 Die Fenster und Menlis 4 Bedienung

Maoglich-
keiten

Beispiel:

@ Digitaleingange 0 ... 7 an Klemmleiste 12

Logikzustédnde der 8 Eingange in Bitform, LSB (rechts) =
Zustand an 12.0; 1 = High = ca. 24 V (Definition der Logik-
zustande siehe Technische Daten, Abschnitt 7.2)

® Logische Zustédnde in hexadezimaler Form

. Blattern mit und

2. Achsen-Istwerte anzeigen: Wechsel zum HAUPTFENSTER
(ACHSEN) mit [Fil; siehe Abschnitt 4.3.2

3. Geréte-Informationen abrufen oder Systemparameter kon-
figurieren: Wechsel zum HAUPTMENU mit [@]; siehe folgenden
Abschnitt

S)

—

4.3.4 Hauptmeni

Eintrage

Aktivierung

Maoglich-
keiten

» Konfiguration (4.3.4.1)....cccccoeiiviviernnnne. 30
» Stdérungsspeicher (4.3.4.2)........cccccc....... 30
» Geréate-Informationen (4.3.4.3) .............. 31
» CAN-Bus Status (4.3.4.4)......ccccccevnne. 32

» Service-Modus EIN/AUS (4.3.4.5) ....... 34

MenuUtaste (@) im HAUPTFENSTER (ACHSEN) oder HAUPTFENSTER
(E/A)

UROCE | M
M2
M3

M4

1. Blattern mit /@ und

2. Markierten Menupunkt aktivieren mit & und den nachsten
Unterpunkt bearbeiten (siehe folgende Abschnitte); fur die
Aktivierung kann auch eine der Meniitasten [@]...[®] verwen-
det werden

GEL 823x
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3. Zum HAUPTFENSTER (ACHSEN) oder HAUPTFENSTER (E/A)
wechseln mit [F1), (@) oder [&); siehe Abschnitt 4.3.2/4.3.3

4.3.4.1 Konfiguration

FUr den Wechsel in den Konfigurationsmodus muss zuerst ein
Passwort eingegeben werden:

9228
Die Passwortabfrage kann deaktiviert werden, und zwar

a) zeitlich unbegrenzt durch Programmierung des Systempara-
meters "Servicemodus" im Hauptmenu/Konfiguration/-
Grundeinstellungen/Allgemein auf AKTIV (siehe Seite 44)

b) fir die Dauer des Serviceeinsatzes (also so lange, wie das
Gerat eingeschaltet bleibt) durch Aktivierung des Service-
Modus im Hauptment (siehe Seite 32) mit dem Passwort

8117

Beschreibung der Systemparameter — Kapitel 6 (ab Seite 42)
PC-Parametereditor - Anhang 2 (ab Seite 94)

4.3.4.2 Stoérungsspeicher

Hier kann eine Liste von bis zu 20 aufgetretenen Fehlern abge-
rufen werden.

Ist kein Fehler aufgetreten (oder nach Léschen der Liste), er-
scheint folgende Anzeige:

BE e o e M2
HHR. B BER- I..I LF li..l'.ll by | M3
F1 F2 F3 F4 F5
Folgende Stérungen werden erfasst:
e Deltad » Deltad max. » Maximaler Schleppabstand
uberschrltten (S|ehe Parameter [696], Seite 63)
e Deltad < Deltad min. - Minimaler Schleppabstand

unterschrltten (S|ehe Parameter [702], Seite 63)
J Allgemelne Datenubertragungsfehler (Eroppkit-

) Fehler im LBZ-ProtokoII (BEEh-Wisderholung fehli)
Erpfanasanzahl-Fehler), siehe Anhang 1 (ab Seite 82)
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4.3.4.3 Gerate-Informationen

v Lerord, Bauesr & Co. GebH M4
F1 F2 F3 F4 F5

STD = Standard, SSW = Sondersoftware; CoDeSys: Bibliotheksver-
sionen, BAS = MC8230_Basic22.lib, HMI = MC8230_HMI_Basic22.lib

> Betrlebsstundenzahler (Belsplel)

ahzat S E £ - | M1
M2
halidauerd BISZHEG M3

F1 F2

» Copyright:

G F L 8230 MoOTIONLINE
¢4LENORD+BAUER

SEETE Ly | o | Elopme 8 v, Larbn

Diese Anzeige erscheint auch direkt nach dem Einschalten
des MotionControllers, was mit Systemparameter [032]
verhindert werden kann (siehe Seite 44).
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4.3.4.4 CAN-Bus Status

F1 F2 F3 F4 F5

Mit [F2] kbnnen die CAN-Busse gezielt neu eingelesen werden.
Dieser Vorgang erfolgt automatisch nach dem Einschalten falls
ein CAN-Bus bei den Systemparametern aktiviert wurde (Kno-
tenadresse auf einen Wert 1...16 gesetzt und Objekttyp = 'In-
aktiv').

Falls der Objekttyp bei einem Objekt/PDO IN auf 'Achse' ge-
setzt ist (siehe Seite 48: [326]), so muss

— der Typ des zugehdrigen Istwerteingangs auf 'CAN-Bus'
eingestellt sein (siehe Seite 50, [100]) und

— dessen Objekt/PDO-IN-Eigenschaft auf das Objekt/PDO IN
des CAN-Bus verweisen (siehe Seite 53, [254]),

damit diese Objekte beim Scannen bertcksichtigt werden.

Gleiches gilt fur Ausgangsobjekte Objekt/PDO OUT in Verbin-
dung mit den Stellwertausgéngen (siehe Seiten 55, [450], und
57, [486]).

Objekte des Typs 'Andere' werden beim Scannen nicht erfasst.

Das Anwendungsbeispiel in Abschnitt 6.11 (Seite 75) verdeut-
licht die Zusammenhange.

Nach Veranderung eines CAN-Systemparameters muss der
Scan-Vorgang manuell gestartet werden. Aber Vorsicht:

f Beim manuellen Aufruf der Scan-Funktion ist zu beachten,

® dass wéahrend des Scan-Vorgangs
— die SPS-Verarbeitung und
— die Regelung
angehalten werden (das Node-Guarding-Telegramm wird aber
weiterhin fur die ersten 16 Knotenadressen generiert und das
Sync-Telegramm alle 10 ms gesendet, wenn der MotionCon-
troller als Master konfiguriert ist).
Deswegen wurde die Scan-Funktion mit einem Passwort gegen
ungewolltes Aufrufen versehen ('9228', wie beim Konfigura-
tionsmen, mit den gleichen Mdglichkeiten zur Umgehung,
siehe Abschnitt 4.3.4.5, Seite 34).
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Scan-Funktion nur dann aufrufen, wenn sich alle Achsen

— im gestoppten Betriebszustand (ohne Lageregelung) und
— im Stillstand

befinden.

B WHERM signalisiert, dass ein CAN-Bus nicht angesprochen
werden kann weil er entweder nicht aktiviert ist oder z. B. der

Slave nicht eingeschaltet ist. Im letzten Fall muss nach dessen
Einschalten ein manueller Scan-Vorgang durchgefihrt werden.

{1k zeigt an, dass eine physikalische Verbindung aufgebaut ist.

Mit = auf einem markierten CAN-Bus erhélt man weitere Infor-
mationen zu den angeschlossenen Knoten im Adressbereich

von 1...16:
AR M1
| M2
M3
iHLIFT ] LHLIF ] LHE] M4
Fi Fe - - N
Erléuterunqeni

HME = markierter CAN-Bus
Ir, i...ii--it = dem Knoten ki1 zugeordnete Objekt/PDO-Nummer
Frof 1l = CANopen-Profil:
0191h (= DSP401) = CAN-Remote-I/O-Klemme
0192h (= DSP402) = Servoumrichter
Hare = Hersteller- bzw. Geratename
(z. B. SD03 = Servo Drive LD 2000, 3 A)
1 = Operationsmodus (OPMODE) beim LD 2000
(00h = "Drehzahl digital")
o1, ¢l = neue Ein-/Ausgangsdaten; vorhanden = T rue,
keine = I alse
(8] Wenn beim Master «iI =F und il = T angezeigt
wird, so kann der angesprochene Slave kurzzeitig
einmal ausgefallen sein (z. B. wegen Unterschrei-
tung der Versorgungsspannung). FUr den CAN-
Bus-Zustand wird dann trotzdem Lik signalisiert. In

einem solchen Fall muss ein Scan-Vorgang aus-
geldst werden.
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Detailinformationen zum markierten Knoten (Werte der 8 Ein-
und Ausgangsbytes im Objekt/PDO) mit [e=:

UROCE | M1
M2

M3

M4

F1 F2 F3 F4 F5

Die dargestellten Ausgangsbytes sind nicht aktuell vom Knoten
gelesene sondern gepufferte Werte. Sie wurden von der Rege-
lung bzw. von einem CoDeSys-Funktionsblock in einen dafiir
vorgesehenen Pufferspeicher geschrieben.

4.3.4.5 Service-Modus EIN/AUS

M3

M4

F1 F2 F3 F4 F5

Fir die Dauer des Serviceeinsatzes, d. h. solange das Geréat
eingeschaltet bleibt, kann die Passwortabfrage fir das Konfigu-
rationsmenU mit folgendem Passwort unterdrickt werden:

8117

So muss bei stdndigen Wechseln in das Konfigurationsmeni —
gerade wéahrend der Inbetriebnahme — nicht jedes mal das ge-
forderte Passwort erneut eingegeben werden.

Die andere Méglichkeit, die Passwortabfrage mittels eines Sys-
temparameters permanent zu deaktivieren (unter Grundeinstel-
lungen/Allgemein, siehe Seite 44), birgt die Gefahr, dass nach
dem Einsatz vergessen wird, diese Einstellung wieder rick-
gangig zu machen. Dadurch ergabe sich die Mdglichkeit eines
uneingeschrankten Zugriffs auf alle Systemparameter — auch
und gerade fur nicht autorisierte Personen.

34
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5 Inbetriebnahme

5.1 MotionController

f Vor dem ersten Einschalten des MotionControllers dafr sor-

gen, dass der Anschluss 13.7 (SPS Run) auf Low-Potential liegt
um zu verhindern, dass ein gespeichertes SPS-Programm
sofort gestartet wird.

Nach erfolgtem Einbau und Durchfihrung aller notwendigen
elektrischen Verbindungen kann der MotionController durch
Zufuhren der Versorgungsspannung an Klemmleiste V (UB/L)
eingeschaltet werden.

Nach einer kurzen Initialisierungsphase (eventuell mit CAN-Bus
Scan, siehe Abschnitt 4.3.4.4) melden sich die MotionController
GEL 8230/8231 mit folgender Anzeige:

Es kénnen jetzt individuelle Anpassungen fir den MotionCon-
troller und die zu steuernden Achsen vorgenommen werden.
Dazu dienen die in Kapitel 6 aufgefihrten Systemparameter.

Konfiguration im Auslieferungszustand (Werkseinstellung, siehe

auch das Prinzipbild auf Seite 7):

o Aktivierte Achsen: 3; jeweils ein Istwerteingang und ein
Stellwertausgang mit gleicher Nummer
zugeordnet

o [stwerteingange: 3; 1...3: Inkremental

e Sollwertausgénge: 3; 1...3: Analog

e CAN-Objekte/PDOs (Master)

— CAN 1: alle inaktiv
— CAN 2: IN/OUT 1...4: Adr. 1...4, Typ: Achsen
Nach Einstellung aller achsabhéngigen Regelparameter konnen

die Antriebe Uber die Tastatur des GEL 8230/8231 von Hand
verfahren werden (siehe Abschnitt 4.3.2, Seite 27).

Wenn die Achssteuerung von einem SPS-Programm aus er-
folgt, wird die Inbetriebnahme der Achsen d. h. die Einstellung
der Systemparameter in der Regel Uber das Programm vorge-
nommen.

GEL 823x
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Ist bereits ein SPS-Programm in der Steuerung gespeichert,
kann dieses jetzt mit High-Pegel an Klemme 13.7 (SPS Run)
gestartet werden.

Flr die Erstellung eigener SPS-Programme muss zuerst die
Programmierumgebung CoDeSys installiert werden: Setup aus
dem entsprechenden Verzeichnis auf der CD ausfuhren oder
einfach auf den entsprechenden Menlpunkt im CD-Startpro-
gramm klicken.

Die mitgelieferte CoDeSys-Version 2.2 erfordert die hier be-
schriebene Betriebssystem-Firmware >5.00.

Die Vorgangerversion (2.1) kann auch weiterhin verwendet
werden, jedoch missen interne Bibliotheken (s. u.), die mit
dieser Version erzeugt wurden, neu Ubersetzt und gespeichert
werden, bevor sie unter CoDeSys 2.2 verwendet werden
konnen.

Das Standardverzeichnis fir CoDeSys auf der Festplatte (z. B.
C:) ist C:\Programme\CoDeSys V2.2.

Far die Nutzung von geréatespezifischen Funktionsblécken
durch ein Programm mussen entsprechende Bibliotheken
eingebunden werden; Erlduterungen dazu im (elektronischen)
CoDeSys-Handbuch.

Uber den Men(ipunkt "CoDeSys Zielsystem-Update" des Start-

programms auf der mitgelieferten CD werden folgende gerate-

spezifischen Dateien in das Unterverzeichnis Targets (Standard-

vorgabe) kopiert:

— Bibliotheken MC8230_*.lib (unter Lib_ GEL8230), siehe auch
weiter unten

— Geratedatei GEL8230.cfg sowie weitere Dateien (*.ico) fur
die Erzeugung eines Prozessabbildes der Ein- und Ausgange
(unter I0_GELS8230)

— Beispielprojekte, mit denen die Verwendung bestimmter
Funktionsblécke demonstriert werden soll (unter
Examples GELS8230); hier befindet sich auch das Projekt
SPC8230_xxxxx.pro als Beispiel fir einen Fahrsatz-program-
mierbaren Controller (xxxxx = Versionsnummer)

— Informationen Uber das Zielsystem, die von CoDeSys2.2 fir
die Erzeugung eines neuen Projekts bendtigt werden

36
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Die Geratebibliotheken im Einzelnen:

— MC8230_Basic22.lib: Externe' Bibliothek mit den Grundfunk-
tionen und -funktionsblécken des Betriebs- und Laufzeitsys-
tems des MotionControllers

— MC8230_HMI_Basic22.lib: Wie vor, jedoch ausschlieBlich fir
die Programmierung des HMI (Human-Machine Interface)
zum Bedienen und Beobachten Uber die Tastatur und
Anzeige des GEL 8230/8231

— MC8230_HMI_Techno22.lib: Diese interne Bibliothek liefert
Lésungen fur diverse Anwendungen in gekapselten Bau-
steinen, wobei auf Funktionen und Funktionsblécke der
Basic-Bibliotheken zurickgegriffen wird. Hiermit kbnnen z. B.
eigene Anzeige-Menus entwickelt werden.

— MC8230_LD100_Basic22.lib
Die in dieser externen Bibliothek zusammengefassten Funk-
tionsbldcke sind identisch mit denen fir das Kurvenscheiben-
modul (MotionCard) LD 100 von LENORD+BAUER. Wenn diese
Bibliothek eingebunden wird, kbnnen Programme oder Pro-
grammteile der MotionCard auch in Verbindung mit dem
MotionController verwendet werden.

Die Beschreibung der einzelnen Funktionsblécke erfolgt in einem
separaten Referenzhandbuch. (Zur Zeit leider noch nicht verfiigbar.
Die Funktionsbldcke sind aber in der Bibliothek ausfiihrlich kommen-
tiert, so dass sie gezielt eingesetzt werden kénnen.)

5.2 Betriebssystem-Update

Vor Durchfihrung eines Betriebssystem-Updates die Leis-
tungskreise der vom MotionController gesteuerten Antriebe
abschalten.

f Auf Grund von Anderungen in einigen Funktionsblécken zur
® Speicherstrukturierung (memory object structure) ist das
Betriebssystem ab Version 5.04 nicht mehr abwéartskompatibel
zu CoDeSys-Bibliotheken MC8230_Basic22.lib mit einer Ver-
sion kleiner als 5.01, also
Betriebssystem GEL 823x > V5.04 =
Bibliothek MC8230_Basic22 > V5.01

Altere SPS-Programme miissen also neu kompiliert und ge-
laden werden, wenn sie nach einem Betriebssystem-Update
auf eine Version > V5.04 weiter verwendet werden sollen (vor-
her missen natirlich die Bibliotheken z. B. mit Hilfe des ent-
sprechenden Startmenlpunkts der Gerate-CD aktualisiert
werden).

' Mit 'extern’ wird eine Bibliothek bezeichnet, deren Code nicht in CoDeSys erzeugt wurde, sondern in
einer anderen Entwicklungsumgebung (z. B. in C++).
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Falls der MotionController mit einer neuen Betriebssystemsoft-
ware versehen werden soll (wird z. B. im Internet zur Verfigung
gestellt: www.lenord.de), benutzen Sie dazu zweckméaBiger-
weise das mitgelieferte Utility ‘LingiMon'.

M Fur die Installation von LingiMon das Programm LingiMon-
Setup.exe auf der CD ausfuhren oder einfach auf den ent-
sprechenden MenUpunkt im CD-Startprogramm klicken.

In einer Windows-Ublichen Prozedur wird nun das Utility auf
der Festplatte installiert (die Verzeichnisse kbnnen noch an
die eigenen Bedurfnisse angepasst werden).

(1] Falls LingiMon schon einmal installiert worden ist, so wird tiber
die Installationsroutine zuerst die "alte" Version deinstalliert:
e ﬂ

YWollen Sie wirklich die auzgewahlte Arvendung und alle dazugehirigen K.omponenten entfernen’?

Bestatigung Dateiloschung

Abbrechen j

FUr eine Neuinstallation muss im Anschluss daran LingiMon-
Setup noch einmal aufgerufen werden.

[ Nach der Installation das Programm entweder Uber das
Startmend von Windows oder durch einen Doppelklick mit
der linken Maustaste auf einer Binardatei mit der Erweite-
rung '.h86' oder '.b86' im Windows-Explorer starten.

M Mittels eines Nullmodemkabels eine Verbindung zwischen
PC (RS232 C: COM 1/2) und dem MotionController (Stecker
C1) herstellen.

M Im Programm den verwendeten COM-Port wahlen (einzu-
stellen Gber das Steckersymbol).

[§] StandardmaBig ist die Ubertragungsrate auf 57600 Baud ein-
gestellt. Falls Probleme beim Datentransfer auftreten sollten,
die Ubertragungsrate schrittweise bis auf den Minimalwert von
9600 Baud verringern (einzustellen Uber das Steckersymbol).
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Start von LingiMon mit gewahlter Binardatei (.h86):

| 000000 | FA
| 000010 | FF
| 000020 | FF
| 000030 | FF
| D00D40 | FF
| 000050 | FF
| 000060 | FL
| 000070 | FA
| 0000&0 | FA
EDDDDSDEFF
| 00O0AD |FA
| O0DO0ED | FF
| 00D0CO | FF
| 000000 | FF
| 00DOEO | FF
| 0000F0 | FA
| 000100 |F4
|FF

| 000120 | FF
| 000430 | FF
(000140 | FF
| 000150 | FF
| 000160 | FF

| 000110

COM: | 2

10
FF
FF
FF
FF
FF
0z
oz
oz
FF
0z
FF
FF
FF
FF
03
0z
FF
FF
FF
FF
FF
FF

| 57600 bit's

o0 02z FF FF FF FF FF FF FF FF

FF

FF | U0 D%y

FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF

FF

FF |+

FF
FF
FF
FF
OE
Fa
A0
FF
1h
FF
FF
FF

FF
FF
FF
FF
21
24
[N)=]
FF
o4
FF
FF
FF

FF FF FF FF FF FF FF FF

e

5l 4+ H86 Download options

Fa |

Fa {

?i_l | % Erase the operating system sectors anly
| |

FF 00 Eraee e FlUtSH Bl

F ' e oo ey

FF

Flease select the option for erazing the FLASH |

FF
FF

LCancel

FF | 41
R
R a0 O
| |64 d0ss v000do0

| O OuDz (s
P
| )00 w0~ a0 L
| e o

PV Y

00 !G00 " a00# a0 g

FF FF FF

co
DE
FF

ES
=5
FF

FF
Fa
Fh

FF
0z
0z

FF
=
3L

FF
=]
[RLS]

FAL
Fa
FA

0z
03
0z

EL
o33
1c

Z6
CE
=8

Fi
FF
FF

0z
FF
FF

Sh
FF
FF

27| udhAiiaOe cads !
FF | 40P, u0, " UOEEFF
FF | 0 s OUO00 vy

(¢ S

FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF|

FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF

FF |

FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF

FF |4

FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF

FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF

Content: | Dperating spstem

Die Statusleiste liefert Informationen tber den gewahlten COM-

Port (COM 1), die Ubertragungsrate (57600 Baud) sowie den
Typ der geladenen Datei (Operating system = Betriebssystem).

Vor der Ubertragung der Daten in den Flash-Speicher des Ge-
rates wird dieser zuerst geldscht. Im Allgemeinen reicht es aus,
nur den Betriebssystembereich zu I6schen — wie als Default
vom Programm vorgegeben. So bleiben ein vorhandenes SPS-
Programm und die Systemparametereinstellungen erhalten. Die
andere Option kann bei den 'Download options' freigeschaltet
werden (Steckersymbol anklicken).

Wahrend der Datenuibertragung nicht in eine andere Anwen-
dung wechseln — das Ubertragungsfenster muss aktiv bleiben,

der Vorgang also an dem dargestellten Fortschrittsbalken ver-
folgt werden kénnen. Andernfalls kbnnen Windows-spezifische
Fehler beim Ubertragungsvorgang auftreten, die dazu fithren,
dass sich der MotionController dauerhaft "verabschiedet". In
einem solchen Fall die Ubertragung wiederholen.

Nach Bestéatigen mit OK fordert das
Programm dazu auf, das Gerét zu-
ruckzusetzen.

I MotionController ausschalten

LingiMon

Pleaze regtart your hardware now!

Abbrechen 1

M Den Miniaturtaster im Gehause entsprechend der folgenden
Abbildung mit einem nichtmetallischen Stift (Tipp: Streich-
holz) gedrlckt halten und das Gerét wieder einschalten

GEL 823x
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I
=

M Taster freigeben
Der MotionController ist jetzt flir den Download vorbereitet
(im Display sind lediglich eine oder mehrere Linien zu er-
kennen).

Nach Bestatigen mit OK beginnt der Ubertragungsvorgang (ca.
250 KByte bei "Betriebssystem"):

qgh Download -MC8230_00201.H86

| s ;
Tranzmitting Dovnload HEE. . __:j
9EE Byte tranzmitted

Lingitdon started. .

Tranzmitting start zector: 0.

1 Byte tranzmitted

Tranzmitting sector count; 7...

1 Byte tranzmitted
Erazing flagh sectors Dup to 6.

Flazh zectors 0 up ta B erazed
Start flazh programming...

HEEEEE
133716 bytes prograrmmed

Am Ende der (erfolgreichen) Ubertragung schaltet der Motion-
Controller in den Normalbetrieb. Falls nicht, den Ubertragungs-
vorgang wiederholen, eventuell mit reduzierter Ubertragungs-
rate.

Der Inhalt des kompletten Flash-Speichers oder nur Teile davon
kénnen auch ‘hochgeladen’ d. h. ausgelesen und in eine Datei
mit der Erweiterung '.b86' gesichert werden (Upload). Diese
kann dann jederzeit wieder zurtckgeschrieben werden — wie
oben erlautert (Backup-Funktion). Der Name der Datei wird aus
der gewahlten Option automatisch erzeugt, kann aber bei Be-
darf geandert werden.
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5.2 Betriebssystem-Update
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Der hochzuladende Speicher-
bereich wird Uber die ‘Upload
options' festgelegt (Stecker-
symbol anklicken).

Uber das Lupensymbol kann
ein Vergleich der angezeigten
Daten mit denjenigen im
MotionController durchgeflhrt
werden. Es wird dazu ein ent-
sprechender Upload-Vorgang
gestartet.

F Init COM/Options

Imit COM ] Download options  Upload options l

: Enable options
[~ Operating system

| W Curve and system parameters

[ CoDeSys PLC project completely

[~ CoDeSys PLC program code

I~ CoDeSys PLC data

| [ Retain valuss (MY Réh]

LCancel

GEL 823x
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6 Systemparameter

6.1 Erlauterungen

Konfiguration:

Program-
mierung

Nachfolgend eine Aufstellung und kurze Beschreibung der im
Konfigurationsmeni der Gerate GEL 8230/8231 einstellbaren
(System-)Parameter. Die Uberschriften bilden die Men(istruktur
im Geréat ab.

Die Grundkonfiguration der Einbaugerate GEL 8235/8236 er-
folgt Uber den mitgelieferten PC-Parametereditor "Paraminator
[1I", der natlrlich auch fur die anderen Geréte eine komfortable
Méglichkeit zur Programmierung der Parameter am PC dar-
stellt. Andererseits kénnen Parameter auch in einem SPS-Pro-
gramm geandert werden.

» Werkseinstellungen (6.2) .............. 43
» Grundeinstellungen (6.3) .............. 44
» Analoge Eingénge (6.4)................ 46
» CAN-BUS (6.5)...ccccvvvivieiiiiieiieeeeenn. 47
> Istwerteingdnge (6.6) .................... 50
» Stellwertausgénge (6.7)................ 55
» Achsenkonfiguration (6.8) ............... 59
» Erweiterungsmodul (6.9) ................. 71
Bei der Anderung eines Systemparameters ist zwischen zwei

Typen zu unterscheiden:

a) Wert-Parameter (z. B. Positionen)
Nach Wahl des Parameters d. h. Markierung mit dem Cursor-
balken kann durch Driicken einer Zifferntaste direkt mit der
Werteingabe begonnen werden. Alternativ kann durch
Driicken der [Enter]-Taste der Parameter zuerst aktiviert und
dann geandert werden. Die Aktivierung kann auch direkt,
also ohne vorherige Auswahl, mit Hilfe einer der Men(tasten
(@], (@] oder (@] vorgenommen werden. Das Eingabefeld hat
die Form .

b) Eigenschaften-Parameter (z. B. "Sprachen")
Nach Wahl des Parameters d. h. Markierung mit dem Cursor-
balken kann durch Driicken einer der Auswahltasten @ oder
) die gewlinschte Eigenschaft (Variante) direkt eingestellt
werden. Parallel zum dargestellten Text sind die moglichen
Einstellungen von 0 an durchnummeriert. Die alternative Akti-

vierung eines Parameters erfolgt wie in Punkt a beschrieben.
Das Eingabefeld hat die Form ISR

42

GEL 823x



Lenord + Bauer 6.2 Werkseinstellungen 6 Systemparameter

In der unteren Displayzeile sind die Nummer und die Min/Max-
Werte fur den jeweiligen Parameter dargestellt.

Nach Abschluss der Eingabe/Auswahl mit &+ — also bei einer
Umprogrammierung — werden bei Rickkehr in das Hauptmeni
(Level 02) die Parameterwerte in den netzausfallsicheren Flash-
Speicher Gbernommen — die unterste Displayzeile informiert
/ dariiber. Wahrend dieses Vorgangs Gerit nicht ausschalten,
sonst sind alle Parametereinstellungen verloren!

(1] Fur die folgende Darstellung der Systemparameter gilt:
e Die Werkseinstellungen (Default) sind fett gedruckt.

¢ Links neben der Parameterbezeichnung sind in eckigen
Klammern die systeminternen Nummern dargestellt, wie sie
auch bei der Programmierung eines Parameters in der
untersten Displayzeile angezeigt wird. Uber diese Nummer
kann bei der Erstellung eines eigenen SPS-Programms ein
Systemparameter direkt angesprochen werden.
Sind mehrere Nummern angegeben, so gelten sie fur die
gleichnamigen Parameter innerhalb einer Kategorie wie in
der Uberschrift bezeichnet (z. B. Achse 1...6). Eine Uber-
sicht befindet sich auf Seite 72.

6.2 Werkseinstellungen

Bei der Auslieferung sind die im Hauptmenii einstellbaren Sys-
temparameter auf bestimmte Standardwerte (Defaults) gesetzt
(siehe auch Abschnitt 5.1, Seite 35). Auf diese Werkseinstel-
lungen oder eine weitere persdnliche Konfiguration kann der
MotionController jederzeit zurlickgesetzt werden.

6.2.1 Parameter zuriuicksetzen

Hier kann gewéhlt werden, ob die Systemparameter auf die
» Werkseinstellungen (Defaults)

oder auf ein zuvor erstelltes
» Parameterabbild

zuruckgesetzt werden sollen.

6.2.2 Parameterabbild erstellen

Eine Kopie aller Systemparameter wird netzausfallsicher im
Speicher des MotionControllers abgelegt.
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6.3 Grundeinstellungen

6.3.1

Hier wird die anwendungsspezifische Konfiguration des Motion-
Controllers festgelegt.

Allgemein

[000]

[001]

[002]

[032]

Akt. Achsen/IstEin. |Keine | 1 A/IE. | ... I3 AJIE. | ... | 6 A/IE.

Hier wird die Anzahl der aktivierten Achsen ('A.") und Istwert-
eingange ('IstEin.', 'IE.") festgelegt, flr die vom Betriebssystem
Regel- bzw. Lesezeit zur Verfugung gestellt wird.

Nicht bendtigte Achsen und Istwerteingange sollten deaktiviert
werden, um die Regelabtastzeit fir die anderen Achsen zu
reduzieren und einem SPS-Programm mehr Ressourcen zur
Verfagung zu stellen. Der Wert 3 (Default) reduziert die erlaubte
Anzahl von Istwerteingdngen auf 3 und deaktiviert die letzten
drei Achsen (Nr. 4, 5 und 6).

Dieser Parameter steht in enger Beziehung zu dem Istwert-
eingangsparameter [107] ('Status', siehe Seite 50), mit denen
die einzelnen Istwerteingédnge selbst aktiviert werden. Ist dort
mehr Istwerteingédngen der Status 'Aktiv' zugewiesen als mit
[000] festgelegt, erfolgt nach einer Anderung die Fehlermeldung
"Ungultige Anzahl Istwerteingange". MaBBnahme: Bei [000] eine
héhere Variante wahlen oder die Anzahl der (noch) aktivierten
Istwerteingange reduzieren tber [107]...[112].
Vor einer Reduzierung der Achsen/Istwerteingange in [000]
mussen alle nicht verwendeten Istwerteingédnge deaktiviert
werden =

Anzahl der Istwerteingange > Aktivierte Istwerteingange

Sprachen Deutsch | English

Servicemodus Inaktiv | Aktiv

Hiermit kann die Passwortabfrage vor Eintritt in das Konfigura-
tionsmenl dauerhaft abgeschaltet werden (siehe auch Ab-
schnitt 4.3.4.1, Seite 30).

Firmen-Logo Aus | An

Die Darstellung des Copyright-Fensters nach dem Einschalten
des MotionControllers (siehe Seite 31) kann unterdrlickt wer-
den: 'Aus’.
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6.3.2 SPS

[003]

[004]

SPS aktiv Ja | Nein

Bei 'Ja' bewirkt ein High-Pegel an Klemme 13.7 die Ausflhrung
des geladenen SPS-Programms.

Stopp bei SPS-Stopp | Nein | Steuerung | Regelung

Ein Antrieb wird mit Stopp des SPS-Programms angehalten.
Bei 'Steuerung' wird mit maximaler Verzégerung und ungeregelt
gebremst, bei 'Regelung’ so, wie die Achse konfiguriert ist (ab
Parameter [600], siehe Seite 59).

6.3.3 Serielle Kommunikation (RS 232 C, RS 422/485)

[005]

[006]

[019]

Geratenummer 0...31

Bei mehreren MotionControllern am RS-4xx-Bus die Geréate-
nummer 0 nicht verwenden. Denn ein Geréat mit dieser Nummer
antwortet immer, auch wenn z. B. Geréat 5 angesprochen wird.

CoDeSys-Interface  [COM 1| COM 2

Hier ist festzulegen, Uber welchen der beiden Ports an Stecker
C1 die Entwicklungsumgebung CoDeSys mit dem MotionCon-
troller kommunizieren soll. Wird zusatzlich auch mit dem LB2-
Protokoll gearbeitet, verwendet dies den jeweils anderen Port
(beide Protokolle sind bindr und kénnen nicht Uber einen ge-
meinsamen Port betrieben werden); siehe auch den folgenden
Parameter.

ASClII-Interface COM1|COM2

Hier ist festzulegen, Uber welchen der beiden Ports an Stecker
C1 der PC-Parametereditor (oder ein anderes Programm mit
einem ASCII-Protokoll) mit dem MotionController kommuni-
zieren soll. Wenn hier ein anderer Port gewahlt wird als bei
[006], kbnnen der Parametereditor und CoDeSys gleichzeitig
Daten mit dem MotionController austauschen (lber jeweils
einen eigenen PC-COM-Port).
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Wechsel in die Konfigurationsebene fir den jeweiligen seriellen
Port (Rickkehr mit [@) oder (&)):

6.3.3.1 COM 1, COM 2
[007], [008] |Baudrate 9600 BD | 19200 BD | 28800 BD | 38400 BD |

57600 BD
[009], [010] |Paritatsprifung Keine | Ungerade | Gerade
[011], [012] |Stoppbits 1 Bit | 2 Bits

6.4 Analoge Eingange

Die Einstellmdglichkeiten sind fir alle Analogeingange gleich.
Es gilt folgende Zuordnung der Parameternummern:

Analogeingang | Klemmleiste | Klemme Parameter
161 16 1+/1- [035], [042]
162 * 16 2+4/2- [036], [043]
163 * 16 3+/3- [037], [044]
154 * 15 4+/4- [038], [045]
155 15 5+/5- [039], [046]
156 * 15 6+/6- [040], [047]
157 * 15 7+/7- [041], [048]

* nur GEL 8231/8236 (I15x sind Eingange fur PT100-Widerstande)

Kopieren von Parameterwerten eines Analogeingangs in einen
anderen.

6.4.1 Analogeingang 1...7

[035]...[041] |Status Inaktiv | Aktiv

Die Analogeingange kdnnen einzeln aktiviert werden.

(1] Jeder aktivierte Analogeingang verkurzt die zyklische Bearbei-
tungszeit fur ein SPS-Programm um ca. 40 ps.
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[042]...[048]

Torzeit 0,01...1,00s

Die Messwerte am Analogeingang werden Uber die eingestellte
Torzeit gemittelt (Messzyklus ~ 10 ms).

6.5 CAN-Bus

Hier wird die Betriebsart des MotionControllers fiir die beiden
CAN-Anschlisse (Klemmleiste C2) festgelegt.

f Fur die Nutzung des CAN-Bus missen mindestens 2 Achsen

aktiviert sein (minimal erforderliche Regelabtastzeit: 2 ms).

6.5.1 CAN1,CAN2

[300], [301]

[302], [303]

Typ Master | Slave

Festlegung der Haupteigenschaft des MotionControllers am
CAN-Bus; eine weitere Zuordnung fir CAN 1 kann mit dem
Objekt-Parameter [334] (...[337]) vorgenommen werden (siehe
Seite 48).

CAN 2 ([301]) ist fest auf 'Master' eingestellt — eine Anderung ist
nicht moglich.

CAN Link Nein | Ja

CAN Link erméglicht den Aufbau eines eigenen CAN-Netz-
werks mit einem freien Protokoll, das also nicht den CANopen-
Konventionen unterliegt. HardwareméaBig kénnen dazu beide
CAN-Interfaces verwendet werden, einzustellen Uber diesen
Parameter. Eine Anderung wirkt erst nach Wiedereinschalten
des MotionControllers — ein Hinweisfenster macht darauf auf-
merksam.

Das Netzwerk kann nur von einem SPS-Programm aus genutzt
werden unter Verwendung der entsprechenden CAN-Link-Funk-
tionsblécke aus der Basis-Bibliothek MC8230_Basic22.lib.

Es stehen 14 Ein-/Ausgabekanéle zur Verfigung. Es darf im-
mer nur jeweils 1 Gerat pro Kanal senden, wogegen die Zahl
der Empfanger pro Kanal beliebig ist. Es kann auch 1 Geréat auf
mehreren Kanélen senden.

Wechsel in die Konfigurationsebene fir den jeweiligen CAN-Bus

(Riickkehr mit €3] oder [&).
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6.5.1.1 Objekt/PDO IN 1...0UT 4

[310]..

1317]

Die nachfolgend behandelten Ein- und Ausgangsobjekte
(PDOs) besitzen eine identische Struktur. Flr die angegebenen
Parameternummern gilt: 1. Zeile = CAN 1 und 2. Zeile = CAN 2,
jeweils in der Reihenfolge fir IN 1, IN 2, IN 3, IN4, OUT 1,

OUT 2, OUT 3, OUT 4.

[342]..

[326]..

[349]

1333]

Knotenadresse 0,1...127

Die Default-Einstellung ist identisch mit der Nummer des Ob-
jekts.

Der Wert 0 setzt den Parameter auf den Defaultwert.

FUr den Objekttyp 'Achse’ (s. u.) darf die Knotenadresse maxi-
mal 16 betragen.

Inaktiv | Digital | Analog | Achse | Andere

[358]..

[334]..

.[365]

[341]

Objekityp - 1 =1 —= 1|Achsel -

Bei den Ein- und Ausgangs-Objekten 3 und 4 von CAN 1 ist die
Variante 'Achse' nicht wahlbar (= 'Inaktiv').

Die Varianten 'Digital' oder 'Analog’ sind einzustellen bei Ver-
wendung der CAN-Remote-1/0O-Module von LENORD+BAUER.
'‘Achse’ gilt in Verbindung mit dem Servoumrichter LD 2000 und
'‘Andere' fir alle anderen CAN-Geréate (werden nicht durch den
CAN-Bus-Scan erfasst; siehe auch Abschnitt 4.3.4.4, Seite 32).

[366]..

[373]

Master-Umgehung Nein | Ja

Einstellméglichkeit nur fir CAN 1

Das CANopen-Protokoll sieht nicht vor, dass Slaves direkt mit-
einander Uber den CAN-Bus kommunizieren, also unter Um-
gehung des Masters als "Vermittler". Dies kann jedoch mit dem
MotionController realisiert werden.

Dazu werden fir die betreffenden CAN-Objekte/PDOs Uber
diesen Parameter die Master/Slave-Eigenschaften vertauscht.
In der Standardeinstellung ('Nein') weisen alle Objekte die mit
Parameter [300]/[301] festgelegte Eigenschaft auf. Durch
Programmierung von 'Ja' beim Ein- und Ausgangsobjekt mit
derselben Adresse wird diesen die inverse Eigenschaft zuge-
wiesen.
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Beispiel:

Programmierung:
Master Es wird davon aus-
gegangen, dass
digitale Ein-/Aus-

Slave 1 AT TL Slave 2 gange verwendet

(Adr. 5) (Adr. 7) werden.
Master-Objekt - Slave-Objekt B.elm Master .smd

(Adr. 10) (Adr. 10) die ersten beiden

Ein- und Ausgangs-
CAN-Obijekte fur die ‘normale’ Kommunikation mit den Slaves vor-
gesehen (Adressen 5 und 7). Bei den Slaves ist dafir jeweils das
erste Ein- und Ausgangsobjekt verantwortlich, wahrend das vierte
Ein- und Ausgangsobijekt fir die Kommunikation der Slaves unterein-
ander verwendet wird (Adresse 10); bei Slave 1 wurde dazu die
Master/Slave-Zuordnung invertiert.

Nicht genutzte Ausgangsobjekte bleiben ‘Inaktiv'; dadurch belasten
sie den Bus nicht unnoétig.

In der folgenden Darstellung sind geanderte Einstellungen (gegen-
Uber dem Default) fett gedruckt.

O Master-Gerat

Typ: [300] = Master

Objekt/PDO IN 1: [310] = 5, [326] = Digital, [334] = Nein
Objekt/PDO OUT 1: [314] =5, [330] = Digital, [338] = Nein
Objekt/PDO IN 2: [311] =7, [327] = Digital, [335] = Nein
Objekt/PDO OUT 2: [315] =7, [331] = Digital, [339] = Nein

O Erstes Slave-Gerat

Typ: [300] = Slave

Objekt/PDO IN 1: [310] =5, [326] = Digital, [334] = Nein
Objekt/PDO OUT 1: [314] =5, [330] = Digital, [338] = Nein
Objekt/PDO IN 4: [313] =10, [329] = Digital, [337] = Ja

Objekt/PDO OUT 4:  [317] = 10, [333] = Digital, [341] = Ja

O Zweites Slave-Gerat

Typ: [300] = Slave

Objekt/PDO IN 1: [310] =7, [326] = Digital, [334] = Nein
Objekt/PDO OUT 1: [314] =7, [330] = Digital, [338] = Nein
Objekt/PDO IN 4: [313] =10, [329] = Digital, [337] = Nein

Objekt/PDO OUT 4:  [317] = 10, [333] = Digital, [341] = Nein

() Die Standard-Master/Slave-Kommunikation beinhaltet ein Sync-
Telegramm und ein Node-Guarding-Telegramm fir die ersten
16 Adressen. Bei der Slave/Slave-Kommunikation entfallen
diese Telegramme.
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6.6 Istwerteingange

©

FUr die Istwerteingédnge (max. 6, davon 3 an den Klemmleisten
E1...E3) kbnnen unabhangig von der Achsenzuordnung be-
stimmte Funktionen festgelegt werden.

Die Einstellmdglichkeiten sind flr fast alle Eingénge gleich; Un-
terschiede sind entsprechend gekennzeichnet.

Kopieren aller Parameterwerte eines Istwerteingangs in einen
anderen.

6.6.1 Istwerteingang 1...6

[100]...[102]
[103]...[105]

H

[107]...[109]
[110]...[112]

[184]...[189]

T Keiner | Inkrem. | SSI | CAN-Bus | Virt.1 | Virt.2 | Analog
yp Keiner | Keiner | Keiner | CAN-Bus | Virt.1 | Virt.2 | Ana.

Wenn die Variante 'CAN-Bus' eingestellt wird, muss fir deren
Wirksamkeit nach Verlassen des Programmiermodus der CAN-
Bus neu gescannt werden (siehe Abschnitt 4.3.4.4, Seite 32),
ein Hinweisfenster macht darauf aufmerksam.

Die Konfiguration des gewahlten Typs erfolgt weiter unten.
Bei einer Umprogrammierung wird ein berechneter und netz-

ausfallsicher gespeicherter Offsetwert auf Null zurlickgesetzt
(siehe auch Parameter [247], Seite 52).

Inaktiv | Aktiv

Status Inaktiv | Aktiv

Deaktivierung/Aktivierung eines Istwerteingangs

Im Auslieferungszustand sind 3 Istwerteingédnge und 3 Achsen
aktiviert. Soll die Anzahl der Achsen/Istwerteingénge weiter
eingeschrankt werden (Parameter [000], siehe Seite 44), so
muss vorher mindestens die gleiche Anzahl von Istwerteingén-
gen deaktiviert werden, und zwar alle diejenigen, die keiner
aktiven Achse zugeordnet sind. Andernfalls erfolgt nach einer
Anderung die Fehlermeldung "Ungiiltige Anzahl Istwertein-
gange". Folgende Bedingung muss also erfllt sein:

Aktivierte Istwerteingange < Anzahl in [000]

Fehlerdifferenz MAX |0 ... 99999999

Maximal zulassiger Istwertfehler innerhalb zweier aufeinander-
folgenden Regelzyklen; bei Uberschreitung des Wertes wird die
nachfolgend beschriebene Stérunterdriickung ausgelést; 0 de-
aktiviert die Funktion; Wert in AnwendermafBeinheiten
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[191]...[196]

[013]...[018]

@

Fehlertoleranz 0...3

Storunterdrickung: Anzahl von aufeinanderfolgenden Regel-
zyklen, bei denen ein auftretender Istwertfehler (‘Fehlerdifferenz
MAX' Gberschritten) ausgeregelt wird

Bei 1...3 wird der fehlerhafte Istwert ignoriert und stattdessen
ein passender Wert auf Grundlage der Istgeschwindigkeit inter-
poliert.

Anzeige Dezimalpunkt |[X. | X.X | X.XX | X. XXX | X.XXXX

Diese Einstellung wirkt sich nur auf einzugebende/angezeigte
Werte innerhalb dieses Menus aus, die sich auf den Istwert
beziehen. Fur die Darstellung im HAUPTFENSTER (ACHSEN) ist
der gleichnamige Parameter in der Achsenkonfiguration verant-
wortlich (siehe Seite 61).

Wechsel in die Konfigurationsebene flr die verschiedenen Ein-
gangstypen (Rickkehr mit [@] oder [e)).

6.6.1.1 Inkremental

[128]...[130]

[198]...[203]

[205]...[210]

[212]...[217]

Signalauswertung |Ink_V | Ink_S

Ink_V: Vierflankenauswertung der Ge- 1

bersignale bei Verwendung von zwei
um 90° phasenverschobenen Sig- 2 ]—L

nalen fur die Richtungserkennung _nnnnnnimn
Ink_S: Zweiflankenauswertung des 4 | | | | | |’
Gebersignals (Zahlimpulse) bei Ver-

wendung der zweiten Spur als Rich- 2 Cb_
tungssignal . n M 1. Tn.n

Die folgenden Einstellmoglichkeiten gelten auch fur die anderen
Eingangstypen (identische Parameternummern).

Negierung Nein | Ja

Zahlrichtungsumkehr (siehe auch 'AnwendermalBeinheit’,
Seite 9)

Multiplikator-Z&hler |0 ... 10000 ... 16777215
(siehe folgenden Parameter)

Multiplikator-Nenner |0 ... 10000 ... 16777215

Beispiel: Inkrementalgeber mit 2500 Impulsen pro Umdrehung,
Vierflankenauswertung (= 10000 Z&hlimpulse);
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[219]..

[226]..

[233]..

[240]..

[247]..

gewunschter Zahlbereich pro Umdrehung: 60.00 =
Multiplikator = [205]/[212] = 6000/10000 = 0,600;

zur Anzeige der geforderten Auflésung von 1/100 im HAUPT-
FENSTER (ACHSEN) muss bei den Achsenparametern der Dezi-
malpunkt auf "X.XX' eingestellt werden (siehe Seite 61).

Durch entsprechende Wahl der Zahler- und Nenner-Werte las-
sen sich Multiplikatoren mit beliebiger Genauigkeit realisieren
(1/1=10/10=100/100 usw.).

3" Multiplikatorwerte < 65536 fur Zahler und Nenner sind wegen

Tipp

[224]

[231]

[238]

[245]

1252]

einer geringeren Berechnungszeit vorzuziehen.

Nullpunktanpassung [0 ... +£99999999

Um den hier programmierten Wert wird der Geberzahlwert er-
héht (+) bzw. verringert (-), bevor er als Istposition angezeigt
und weiter verarbeitet wird (siehe auch 'AnwendermalBeinheit’,
Seite 9).

Wert in Anwendermaleinheiten

Referenzierung Inaktiv | Vorwérts | Rickwarts | Vor/Rick

Festlegung der Fahrtrichtung fur das Setzen des Referenz-
malf3es (Referenzieren) beim Verfahren des Antriebs

Referenzierflanke |Inaktiv | H->L | L->H | H->LL->H

Auswertung der negativen, der positiven oder beider Signal-
flanken

Referenziereingang |Keiner | EI.N|E2.NIE3.NI1I11.01... |
1.5 | CAN-Bus

Die Default-Einstellung ist abhd&ngig von der Nummer des lIst-
werteingangs: Nr. 1...3 - E1.N...E3.N, Nr. 4...6 —» CAN-Bus.

Referenzwert 0 ... 99999999

Auf diesen Wert wird der Istwert beim Referenzieren gesetzt.
Der resultierende interne Offsetwert (siehe auch 'Anwender-
mafeinheit', Seite 9) wird netzausfallsicher gespeichert und
kann nur durch Umwahl des Gebertyps (Parameter [100]...
[105], keine Virtuell-Varianten) auf Null zurlickgesetzt werden.

Wert in Anwendermaleinheiten

6.6.1.2 SSI Absolut

[135]..

[137]

SSI-Code Gray | Binar
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[142]...[144]

[149]...[151]

SSI-Typ Singleturn | Multiturn

Singleturn-Bits 0...12,13

Weitere Einstellmdglichkeiten identisch mit "Inkremental”, ab
Parameter [198] (siehe Seite 51).

6.6.1.3 CAN-Bus

[254]...[259]

[261]...[266]

Objekt/PDO IN Inaktiv, CAN1 1 | CAN1 12| CAN2 I1 |
... |CAN2 14

Die Default-Einstellung ist abhdngig von der Nummer des Ist-
werteingangs: Nr. 1...4 — CAN 2, Objekt/PDO IN 1...4 ('CAN2
11...4"); Nr.5,6 — CAN 1, Objekt/PDO IN 1, 2 (‘'CAN1 11/2").

Die Eingangsobjekte 3 und 4 von CAN 1 kénnen nicht als Ist-
werteingange genutzt werden.

Bei einer Anderung muss fiir deren Wirksamkeit nach Ver-
lassen des Programmiermodus der CAN-Bus neu gescannt
werden (siehe Abschnitt 4.3.4.4, Seite 32), ein Hinweisfenster
macht darauf aufmerksam.

CAN-Bus Quelle LD 2000

Hier kann zur Zeit nur ein Servoumrichter des Typs LD 2000 am
CAN-Bus als Istwertquelle dienen.

(1) Beim Servoumrichter muss der Parameter "OPMODE" auf

"Drehzahl digital" (0) eingestellt sein.

Weitere Einstellmoglichkeiten identisch mit "Inkremental” ab
Parameter [198] (siehe Seite 51).

6.6.1.4 Virtuelll

[170]...[175]

Hier kann z. B. ein Inkrementalgeber simuliert werden, indem
eine Zahlfrequenz vorgegeben wird.

Zahlfrequenz 0 ... £99999999

Wert in Inkrementen pro Sekunde

Weitere Einstellméglichkeiten identisch mit "Inkremental” ab
Parameter [219] (siehe Seite 52).
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6.6.1.5 Virtuell2

[156]...[161]

[163]...[168]

Hiermit kbnnen die Werte eines anderen Istwerteingangs oder
die Daten einer Achse als Eingangsgré3e fur den Istwert-
eingang festgelegt werden. So kann z. B. eine Master-Slave-
Beziehung zwischen zwei Achsen hergestellt werden.

Art der Quelle Istwert | Frequenz | Position | Geschwin-

digkeit | Schrittmotor

Istwert und Frequenz sind Ausgangsgré3en eines Istwertein-
gangs.

Position, Geschwindigkeit und Schrittmotor(-takt) sind die Aus-
gangsgrofBen einer Achse (Regelung).

Nummer der Quelle |1 ... 6

Nummer des Istwerteingangs oder der Achse

Die Default-Einstellung ist abhdngig von der Nummer des lIst-
werteingangs: Nr. 2 —» 2, Nr. 3 —» 3 usw.

(1] Wenn als Quelle der Schrittmotor(-takt) verwendet werden soll,

dann muss bei der steuernden Achse, deren Nummer hier zu-
gewiesen wird, auch dieser Istwerteingang eingetragen werden
(Parameter [606]...[611]). Andernfalls kénnen bei Richtungs-
wechseln Zahlfehler auftreten.

Weitere Einstellmdglichkeiten identisch mit "Inkremental”, ab
Parameter [198] (siehe Seite 51).

6.6.1.6 Analog

[268]...[273]

[275]...[280]

Die analogen Eingange 1...7 kdnnen auch als Istwerteingénge
verwendet werden.

Analogeingang |Inaktiv | I/U 161 | I/U 162 | I/U 163 | Temp
I54 | Temp 155 | Temp 156 | Temp 157

Die Default-Einstellung ist abhdngig von der Nummer des Ist-
werteingangs: Nr. 2 — /U 162, ... Nr. 6 — Temp 156 (Varianten
ab "I/U 162" nur in Verbindung mit dem GEL 8231/8236, siehe
auch Abschnitt 6.4, Seite 46).

Typ des Analogwerts | Mittelwert | Messwert

Bei der Mittelwertbildung wird der Messwert flieBend mit einer
Abtastzeit von ca. 10 ms (= Torzeit) gemittelt.

Weitere Einstellmdglichkeiten identisch mit "Inkremental”, ab
Parameter [198] (siehe Seite 51).

54

GEL 823x



Lenord + Bauer 6.7 Stellwertausgénge 6 Systemparameter

6.7 Stellwertausgénge

Flr die Stellwertausgénge kénnen unabhéngig von der Achsen-
zuordnung bestimmte Funktionen festgelegt werden. Von den
max. 6 Ausgangen kénnen bis zu 3 fir die analoge oder Signal-
Ansteuerung an den Klemmleisten Q1...Q3 und bis zu 3 fur die
Schrittmotorsteuerung an den Klemmleisten E1...E3 verwendet
werden.

Die Einstellmdglichkeiten fir alle Ausgange gleich. Unter-
schiede bei den Default-Einstellungen sind entsprechend ge-
kennzeichnet.

Kopieren aller Parameterwerte eines Stellwertausgangs in einen
anderen.

6.7.1 Stellwertausgang 1...6

[450]...[452]
[453]...[455]

[020]...[025]

&)

Keiner | Analog | CAN-Bus | Signale | Schrittmotor

Typ Keiner | Keiner | CAN-Bus | Keiner | Keiner

Wenn die Variante 'CAN-Bus' eingestellt wird, muss fir deren
Wirksamkeit nach Verlassen des Programmiermodus der CAN-
Bus neu gescannt werden (siehe Abschnitt 4.3.4.4, Seite 32),
ein Hinweisfenster macht darauf aufmerksam.

Anzeige Dezimalpunkt | X. | X.X | XXX | X XXX | X XXXX

Diese Einstellung gilt fur einzugebende/angezeigte Positions-
werte innerhalb des Stellwertausgange-Ments. Fir die Darstel-
lung im HAUPTFENSTER (ACHSEN) ist der gleichnamige Parame-
ter in der Achsenkonfiguration verantwortlich (siehe Seite 61).

Wechsel in die Konfigurationsebene fir die verschiedenen
Ausgangstypen (Riickkehr mit [#] oder [&)).

6.7.1.1 Analog

[474]...[476]

[546]...[548]

Spannungsbereich |+/-10V [ +10V

FUr die unipolare Variante kann die Richtungsinformation mit
dem nachsten Parameter definiert werden.

Richtung an Qx Keine | vorw x.2 | rlick x.2 | v/r .2/1

Die Ausgabezuweisung von Richtungssignalen kann frei Gber
das steuernde SPS-Programm erfolgen. Nachteil bei dieser
Methode ist jedoch, dass die Ausgabe um die Zeitdauer far
einen Programmzyklus verzégert erfolgt.
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[468]..

[480]..

[504]..

[510]..

[516]..

[522]..

[470]

[482]

[506]

1512]

[518]

[524]

Zur Vermeidung solcher zeitkritischen Vorgange kann die Aus-
gabe auch in Echtzeit Gber das Betriebssystem erfolgen (Vari-
anten = 'Keine'):

— Vorwarts- oder Rickwartsrichtung an Klemme Qx.2 oder

— Vorwartsrichtung an Qx.2 und Rickwartsrichtung an Qx.1

(x = Nummer des Stellwertausgangs; siehe auch Seite 23)

Wenn die Signalausgabe ausschlieB3lich durch das SPS-Pro-
gramm erfolgt, sollte der Parameter auf 'Keine' gestellt werden.

Wird fir zwei oder mehr Signale eine identische Klemme ange-
geben, erfolgt eine ODER-Verknupfung der Ausgangssignale.

Richtung + = Vorw. | - = Vorw.

Positive oder negative Spannung fir Vorwartsfahrt (Istwert zahlt
aufwarts)

U max 0,000 ... 10,000 V

GroBte Spannung fur den Antriebsverstéarker zur Erzielung der
erlaubten Maximalgeschwindigkeit des Antriebs in beide Rich-
tungen ([642]...[647], siehe Seite 62)

U min. + 0,000 ... 10,000 V

Niedrigste positive Spannung fir dem Antriebsverstarker, mit
der dieser den Antrieb gerade noch ansteuern kann (in Vor-
wartsrichtung)

U min. - 0,000 ... 10,000 V

Niedrigste negative Spannung flr dem Antriebsverstéarker, mit
der dieser den Antrieb gerade noch ansteuern kann (in Rlck-
wartsrichtung)

S tot + 0 ... 99999999

Solange bei Erreichen der Sollposition sich die Istposition in
diesem Bereich unterhalb der Sollposition bewegt, bleibt der
Stellwertausgang abgeschaltet (Ausgabe von 0,000 V); Wert in
Anwendermafeinheiten. Gleiches gilt auch flir jede andere
(Ruhe-) Position bei aktivierter Lageregelung (siehe 'Regelung'
unter Achsenkonfiguration).

S tot - 0 ... 99999999

Solange bei Erreichen der Sollposition sich die Istposition in
diesem Bereich oberhalb der Sollposition bewegt, bleibt der
Stellwertausgang abgeschaltet (Ausgabe von 0,000 V); Wert in
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Anwendermalfeinheiten. Gleiches gilt auch flir jede andere
(Ruhe-) Position bei aktivierter Lageregelung (siehe '‘Regelung'
unter Achsenkonfiguration).

6.7.1.2 CAN-Bus

[486]...[491]

[492]...[497]

Objekt/PDO OUT Inaktiv, CAN1 O1 | CAN1 O2 |
CAN2 O11 ... | CAN2 O4

Die Default-Einstellung ist abhangig von der Nummer des Stell-
wertausgangs: Nr. 1...4 — CAN 2, Objekt/PDO OUT 1...4
('CAN2 O1...4"); Nr.5,6 — CAN 1, Objekt/PDO OUT 1, 2
('CAN1 O1/2).

Die Ausgangsobjekte 3 und 4 von CAN 1 kénnen nicht als Stell-
wertausgange genutzt werden.

Bei einer Anderung muss fir deren Wirksamkeit nach Ver-
lassen des Programmiermodus der CAN-Bus neu gescannt
werden (siehe Abschnitt 4.3.4.4, Seite 32), ein Hinweisfenster
macht darauf aufmerksam.

CAN-Bus Ziel LD 2000

Hier kann zur Zeit nur ein Servoumrichter des Typs LD 2000 am
CAN-Bus als Sollwertziel dienen.

(1) Beim Servoumrichter muss der Parameter "OPMODE" auf

[468]...[470]

[498]...[503]

"Drehzahl digital" eingestellt sein.

Richtung + = Vorw. | - = Vorw.

Positive oder negative Werte fur Vorwartsfahrt (Istwert zahlt
aufwarts)

Ink. / Umdrehung 0 ... 65536 ... 99999999

Mit diesem Wert wird die Anzahl der Schritte pro Motorumdre-
hung festgelegt, wenn anstelle des Resolver-Istwerts derjenige
eines externen Gebers verwendet werden soll (festgelegt mit
Parameter [100]...[105], siehe Seite 50).

Beispiel: Inkrementalgeber mit 250 Nennimpulsen pro Umdre-
hung und direkt angekuppelt an die Motorwelle = 1000 (immer
Vierfachflankenauswertung; ein Multiplikator fur den Istwert-
eingang ist zu ignorieren!); Singleturn-SSI-Winkelkodierer mit
12 genutzten Bits = 4096

Da es bei dieser Konstellation keine Rickfihrung der Regler-
freigabe Uber den CAN-Bus gibt, sollte bei Verwendung des

Software-Enable des MotionControllers mit einer Zeit fir das
Offnen der Bremse von etwa 30 ms gearbeitet werden (siehe
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Parameter [744], Seite 64). Sollen mehrere Achsen gleichzeitig
gestartet werden, den Wert mit der Anzahl der Achsen multipli-
zieren.

6.7.1.3 Signale

[528]...[530]

H

[546]...[548]

Far die Ausgabe von binaren Signalen fur die Eil-/Schleich-
gang-Steuerung stehen nur die ersten drei Stellwertausgange
zur Verfugung. Weitere Angaben erfolgen bei der Achsen-
konfiguration: Abschnitt 6.8.1.2 "Signale", Seite 67.

Signale an Qx Keine | Schl x.3 | S/E .3/4

Die Ausgabezuweisung der binéren Eil/Schleichgang-Signale
kann frei Uber das steuernde SPS-Programm erfolgen. Nachteil
bei dieser Methode ist jedoch, dass die Ausgabe um die Zeit-
dauer fur einen Programmzyklus verzdgert erfolgt.

Zur Vermeidung solcher zeitkritischen Vorgange kann die Aus-
gabe auch in Echtzeit Gber das Betriebssystem erfolgen (Vari-
anten = 'Keine'):

— Schleichgang an Klemme Qx.3 oder

— Schleichgang an Qx.3 und Eilgang an Qx.4

(x = Nummer des Stellwertausgangs; siehe auch Seite 23)
Wenn die Signalausgabe ausschlie3lich durch das SPS-Pro-
gramm erfolgt, sollte der Parameter auf 'Keine' gestellt werden.

Wird fir zwei oder mehr Signale eine identische Klemme ange-
geben, erfolgt eine ODER-Verknupfung der Ausgangssignale.

Richtung an Qx Keine | vorw x.2 | riick x.2 | v/r .2/1

Die Ausgabezuweisung von Richtungssignalen kann frei Gber
das steuernde SPS-Programm erfolgen. Nachteil bei dieser
Methode ist jedoch, dass die Ausgabe um die Zeitdauer far
einen Programmzyklus verzogert erfolgt.

Zur Vermeidung solcher zeitkritischen Vorgange kann die Aus-
gabe auch in Echtzeit Gber das Betriebssystem erfolgen (Vari-
anten = 'Keine'):

— Vorwarts- oder Rickwartsrichtung an Klemme Qx.2 oder

— Vorwartsrichtung an Qx.2 und Rickwartsrichtung an Qx.1

(x = Nummer des Stellwertausgangs; siehe auch Seite 23)

Wenn die Signalausgabe ausschlieB3lich durch das SPS-Pro-
gramm erfolgt, sollte der Parameter auf 'Keine' gestellt werden.

Wird fir zwei oder mehr Signale eine identische Klemme ange-
geben, erfolgt eine ODER-Verknupfung der Ausgangssignale.
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[534]...[536]

Richtungsumkehr Nein | Ja

Die Ausgabe der Richtungssignale an den Klemmen kann ver-
tauscht werden.

6.7.1.4 Schrittmotor

[540]...[542]

Der Takt fur den Schrittmotor wird an den Klemmen C und /C
eines der 3 Gebereingange E1...E3 ausgegeben und das
erforderliche Richtungssignal an einem Digitalausgang der
Klemmleisten Q1...3.

max. Schrittfrequenz |0 ... 100000 Hz

Anzahl der Schritte pro Sekunde, die zur Erzielung der Maxi-
malgeschwindigkeit ([642]...[647], siehe Seite 62) ausgegeben
werden

Weitere Parameter wie bei "Signale" (siehe vorherigen Ab-
schnitt, [546]...[548] und [534]...[536])

6.8 Achsenkonfiguration

Die nachfolgend beschriebenen Parameter sind vor allem fur
das Positionieren eines Antriebs von Bedeutung. Auf sie wird
Uber bestimmte Funktionsbausteine in einem SPS-Programm
zugegriffen. Einige Parameter werden aber auch zum manu-
ellen Verfahren des Antriebs Uber das HAUPTFENSTER (ACHSEN)
bendtigt (Inbetriebnahmehilfe).

Far die max. 6 Achsen kdnnen unabhéngig von einander be-
stimmte Funktionen festgelegt werden.

Die Einstellmdglichkeiten sind flr alle Achsen gleich; Unter-
schiede bei den Default-Einstellungen sind entsprechend ge-
kennzeichnet.

Kopieren aller Parameterwerte einer Achse in eine andere.

6.8.1 Achse 1...6

[600]...[602]
[603]...[605]

Keine | Regelung | Signale | Rampen
Keine | Regelung | Signale | Rampen

Regelungsart

Die Variante 'Keine' bewirkt eine Verkirzung der Rechenzeit
um den Betrag, der fur die Regelung benétigt wird. Dadurch
steht dem Prozessor mehr Zeit fir die Abarbeitung eines SPS-
Programms zur Verfliigung. Dies ist z. B. dann sinnvoll, wenn
lediglich ein Istwerteingang verwendet werden soll, ohne dass
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[606]...[611]

dazu ein Antrieb bewegt wird. Jede aktive Achse erhoht die
Regelabtastzeit um 1 ms.

Bei 'Regelung’ wird die interne Positionierregelung aktiviert,
bestehend aus der Drehzahlvorsteuerung und dem Soll-Ist-Ver-
gleich (Feedback). Letzterer wirkt allerdings nur, wenn der
Regelfaktor KSP (Parameter [648]...[653], siche Seite 62) auf
einen Wert = 0 eingestellt wird. Dies ist wichtig fir den Fall,
dass die Lageregelung in der Soll- oder Stopp-Position aktiv
sein soll (Parameter [732]...[735] und [738]...[743], siehe Seite
64).

Bei 'Signale' erfolgt eine zweistufige Antriebssteuerung Uber die
Signale Richtung, Schleichgang und Eilgang (siehe Parameter
[628] bei den Stellwertausgéngen, Seite 58). Dies wird allge-
mein als Eil-/Schleichgang-Steuerung bezeichnet.

Bei 'Rampen’ wird der Bremsvorgang tUber den Restweg zur
Sollposition beeinflusst, entsprechend den eigenen Anforde-
rungen. Hiermit kénnen vor allem Hydraulikantriebe und
Schrittmotoren besser angepasst werden. Diese Mdglichkeit
besteht fur die Antriebssteuerung tber CAN-Bus, Analog-
spannung und Schrittmotor aus einem SPS-Programm heraus.

Die Varianten 'Regelung' und '‘Rampen’ dienen als Voreinstel-
lung fur die universellen Positionierbefehle unter CoDeSys, bei
denen keine Regelungsart vorgegeben werden kann.

Die spezifischen Parameter werden im nachsten Untermeni
(Taste () eingestellt, siehe die folgenden Abschnitte.

Istwert |Keiner | Eing. 11 ... | Eing. 6 | Schrittmotor | Virtuell

Zuordnung eines von 6 Istwerteingédngen, einer Schrittmotor-
funktion oder einer virtuellen Funktion

Falls kein Eingang zugeordnet wird, so ist die Achse zwar ohne
Funktion, sie ist aber nicht inaktiv, d. h. sie beansprucht einen
Teil der Programmzykluszeit. Um dies zu verhindern, muss die
Achse abgeschaltet werden (siehe Parameter [000], Seite 44).

Die Einstellung 'Virtuell' erzeugt eine simulierte Achse, die ohne
Schleppfehler dem von der Regelung vorgegebenen Weg- und
Geschwindigkeitsprofil folgt (Istposition = Positionsvorgabe der
Regelung). Damit kann "im Labor" sehr leicht das Positionier-
verhalten einer spater realen Achse aus einem SPS-Programm
heraus getestet werden. Bei der Inbetriebnahme der Achse in
der Anlage muss ihr dann lediglich ein realer Istwerteingang
zugeordnet werden.

Mit der Einstellung 'Schrittmotor' werden die ausgegebenen
Takte gezahlt und als Istposition der Achse zugefuhrt.
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[612]...[617]

Die Default-Einstellung ist abhé&ngig von der Nummer der
Achse: Nr. 2 — 'Eing. 2', Nr. 3 — 'Eing. 3' usw.

Stellwertausgang Keiner | Ausg. 11 ... | Ausg. 6

Zuordnung eines der 6 Stellwertausgange

(1] Auch wenn kein Ausgang zugeordnet wird, kénnen dennoch die

[026]...[031]

von der Regelung generierten Sollwerte fur Position und Ge-
schwindigkeit dieser Achse einer anderen Achse zugénglich
gemacht werden, indem deren Istwerteingang als 'Virtuell2' defi-
niert wird (siehe Istwerteingange, Seite 54).

Die Default-Einstellung ist abhé&ngig von der Nummer der
Achse: Nr. 2 — 'Ausg. 2', Nr. 3 — 'Ausg. 3' usw.

Anzeige Dezimalpunkt | X. | X.X | XXX | XA XXX | X XXXX

Diese Einstellung gilt fur einzugebende und angezeigte Posi-
tionswerte innerhalb der Achsen-Menils und im HAUPTFENSTER
(ACHSEN); weitere Dezimalpunkt-Einstellungen kénnen in den
Menus "Istwerteingénge" (Seite 51) und "Stellwertausgénge”
(Seite 55) vorgenommen werden.

Wechsel in die Konfigurationsebene flr die Regelung (Ruckkehr
mit (@] oder [&)).

6.8.1.1 Regelung

Die Achsregelung des Betriebssystems funktioniert nach folgen-
dem Prinzip (Beispiel fur einen inkrementalen Istwerteingang
und einen analogen Stellwertausgang):

Stellwert- |[642]
[696] ausgang |[480]
[702] [648] [612] |[504]
A R S A [510]
| [Drehzahl] v; i
| |vorsteue- P i T “l
= rung S DeltaS 1 v + +iv _?|Ui
U (soliwert- t elta k ' v !
|| qoneraton pE]  |Kep o — 1 v > (W)
= [1/s] i:'.:'.:'.:'.:‘.:‘.:: HL
i (Anwendermal3einheit) ! |Istwert- ! —‘
! i |Aufbereitung |
| I — .._._!
E600] T[606] [128]
Achs- Istwert- [205]
regelung eingang [212]
[026]

Hinweis: Im Bild angegeben sind nur einige ausgesuchte Para-
meternummern jeweils fir das erste Element einer Kategorie.
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[642]..

[684]..

[648]..

[654]..

[660]..

[666]..

[647]

[689]

.[653]

1659]

.[665]

1671]

Das (korrekte) Verhalten des Hauptblocks "Drehzahlvorsteue-
rung”, der die Regelvorgabe von Position und Geschwindigkeit
pro Regelzyklus erzeugt, wird durch fast alle der nachfolgend
aufgefihrten Parameter beeinflusst.

V max. 0 ... 3276800 (2730666)

GroéBtmdgliche Geschwindigkeit des Antriebs

Der Wert in Klammern gilt fir den Fall, dass alle 6 Achsen akti-
viert sind (siehe auch Anwendungsbeispiel Seite 75).

Der hier vorgegebene Wert steht in enger Beziehung zu der
maximalen Spannung bei Analogausgéngen ([480]...[482],
siehe Seite 56) und der maximalen Ausgabefrequenz bei der
Schrittmotor-Steuerung ([540]...[542], siehe Seite 59).

Wert in Anwendermaf3einheiten pro Sekunde

V Arbeit 0 ... 3276800 (2730666; s.0.)

Arbeitsgeschwindigkeit fur das Positionieren des Antriebs

Diese Angabe ist bei Nutzung bestimmter Bewegungs-Funk-
tionsbldcke in einem SPS-Programm wichtig, bei denen keine
Geschwindigkeit vorgegeben werden kann.

Wert in Anwendermafeinheiten pro Sekunde, < 'V max.'

KSP 0,0...999,9 s’

Regelfaktor, verantwortlich fur die Dynamik der Antriebsrege-
lung (geeigneten Wert durch Testlaufe ermitteln)
0,0 = keine Regelung (nur Drehzahlvorsteuerung); dadurch

wirde eine aktivierte Lagereglung in der Stopp- oder Soll-
position unwirksam (siehe weiter unten in diesem Abschnitt)

t max. Beschl. 0,000 ... 9,999 s

Zeitdauer fir die gro3tmogliche Beschleunigung des Antriebs
vom Stillstand bis auf 'V max.' (s. 0) — absoluter Grenzwert

Bei 0,000 erfolgt kein Positioniervorgang.

t max. Verzégerung 0,000 ... 9,999 s

Zeitdauer flr die gréBtmogliche Verzégerung (Bremsen) des
Antriebs von 'V max.' (s. 0) bis Stillstand — absoluter Grenzwert

Bei 0,000 wird der Wert von 't max. Beschl.' verwendet.

t Beschleunigung 0,000 ... 9,999 s

Zeitdauer fir die gewlnschte Arbeitsbeschleunigung des An-
triebs; Wert > 't max. Beschl.' (s. 0.)
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[678]..

[690]..

[696]..

[702]..

[708]..

[714]..

.[683]

[695]

[701]

[707]

[713]

[719]

Bei 0,000 wird der Wert von 't max. Beschl.' verwendet.

t VerzOgerung 0,000 ... 9,999 s

Zeitdauer fur die gewilinschte Arbeitsverzégerung des Antriebs;
Wert > 't max. Verzégerung' (s. 0.)

Bei 0,000 wird der Wert von 't max. Verzégerung' verwendet.

t Ruckbegrenzung 0,000 ... 9,999 s

Zeitdauer, in der die maximale Beschleunigung des Antriebs
erreicht wird

Der Ruck bestimmt die Positioniercharakteristik des Antriebs; je
gréBer die Ruckzeit (= kleinerer Ruck), desto sanfter das An-
fahren und Abbremsen.

Max. Schleppfehler + 0 ... 99999999

Sobald der Istwert um diesen Betrag dem Sollwert nachlauft
(Schleppfehler DeltaS > [696]), wird der Antrieb gestoppt.

Bei 0 ist die Schleppfehleriberwachung ausgeschaltet.
Wert in Anwendermaf3einheiten

Max. Schleppfehler - 0 ... 99999999

Sobald der Istwert um diesen Betrag dem Sollwert vorlauft
(Schleppfehler DeltaS < -[702]), wird der Antrieb gestoppt.

Bei O ist die Schleppfehleriberwachung ausgeschaltet.
Wert in Anwendermafeinheiten

Toleranz + 0 ... 99999999

Solange die Istposition in diesem Bereich unterhalb der Soll-
position bleibt, nachdem diese einmal erreicht wurde, bleibt der
Zustand 'Ist = Soll' erhalten (kann in einem SPS-Programm ab-
gefragt werden); siehe auch Parameter [750] weiter unten.

Wert in Anwendermaleinheiten

Toleranz - 0 ... 99999999

Solange die Istposition in diesem Bereich oberhalb der Soll-
position bleibt, nachdem diese einmal erreicht wurde, bleibt der
Zustand 'Ist = Soll' erhalten (kann in einem SPS-Programm ab-
gefragt werden); siehe auch Parameter [750] weiter unten.

Wert in Anwendermafeinheiten
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[720]..

[732]..

[738]..

[744]..

[750]..

[756]..

[762]..

[768]..

[725]

[737]

[743]

[749]

.[755]

[761]

[767]

[773]

Werkzeugkorrektur -99999999 ... 0 ... 99999999

Korrekturwert zur Kompensation von Schnittverlusten oder
Werkzeugverschleif3

Wert in Anwendermaleinheiten

Regelung in Stopp Nein | Ja

Aktivierung der Lageregelung flr den gestoppten Zustand des
Antriebs; nur wirksam bei KSP > 0 (Parameter [648], Seite 62)

Regelung in Sollpos. Nein | Ja

Die Lageregelung fir den 'Ist = Soll'-Zustand des Antriebs ist
standardmaBig aktiviert; nur wirksam bei KSP > 0.

t Bremse 6ffnen 0,00...9,99 s

Zeitverzdgerung fur das Einsetzen der Positionierregelung nach
dem Startsignal (Startverzégerung)

t Bremse schlieBen 0,00...9,99 s

Zeitverzodgerung fur das Abschalten der Positionierregelung
nach Erreichen des 'lIst = Soll'-Toleranzfensters (Regelstopp-
Verzdgerung)

V man. schleich vor 0 ... 3276800 (2730666)

Kleine Geschwindigkeit fir das manuelle Verfahren des An-
triebs in Vorwartsrichtung

Der Wert in Klammern qilt fir den Fall, dass alle 6 Achsen akti-
viert sind (siehe auch Anwendungsbeispiel Seite 75).

Wert in Anwendermaf3einheiten pro Sekunde

V man. eil vor 0 ... 3276800 (2730666; s. 0.)

Hohe Geschwindigkeit fiir das manuelle Verfahren des Antriebs
in Vorwartsrichtung

Wert in AnwendermafBeinheiten pro Sekunde

V man. schleich rick 0 ... 3276800 (2730666; s. 0.)

Kleine Geschwindigkeit fir das manuelle Verfahren des An-
triebs in Ruckwartsrichtung

Wert in Anwendermaf3einheiten pro Sekunde
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[774]...

[780]..

[786]..

[792]..

[798]..

[804]..

[810]..

[924]..

[779]

[785]

[791]

[797]

.[803]

[809]

[815]

[929]

V man. eil riick 0 ... 3276800 (2730666; s. 0.)

GroB3e Geschwindigkeit fur das manuelle Verfahren des An-
triebs in Ruckwartsrichtung

Wert in Anwendermafeinheiten pro Sekunde

Man. Fahrt vorwérts [>1[>>] | [<<][<]

Die Fahrtrichtungszuordnung der Tasten fir das manuelle Ver-
fahren kann vertauscht werden.

Regelung man. Nein | Ja

Das manuelle Verfahren des Antriebs kann geregelt oder
lediglich geschwindigkeitsgesteuert (feste Spannungskurve)
erfolgen.

Auto Ref.fahrt V1 0 ... 3276800 (2730666; s. 0.)

Geschwindigkeit des Antriebs fur die automatische Refe-
renzfahrt bis zum Wendepunkt (Initiator)

Wert in AnwendermafBeinheiten pro Sekunde

Auto Ref.fahrt V2 0 ... 3276800 (2730666; s. 0.)

Geschwindigkeit des Antriebs flr die automatische Referenz-
fahrt ab dem Wendepunkt (Initiator) in Richtung Referenzpunkt

Wert in Anwendermaf3einheiten pro Sekunde

Auto Referenzfahrt Keine | Vorwarts | Rickw.

Vorwarts: Referenzwert wird bei Fahrt in Vorwartsrichtung ge-
setzt, d. h. die Referenzfahrt startet in Rlickwartsrichtung (zum
Wendeschalter-Initiator hin).

Auto Ref. Regelung Nein | Ja

Die automatische Referenzfahrt kann geregelt oder lediglich ge-
schwindigkeitsgesteuert (feste Spannungskurve) erfolgen.

SW Endschalter + Inaktiv | Aktiv

Aktivierung des oberen Software-Endschalters.

Software- und Hardware-Endschalter:

Die Uberwachung auf das Ansprechen von Endschaltern
erfolgt eigenstandig im Betriebssystem. Jedoch kénnen in
einem SPS-Programm alle Systemparameter-Einstellungen
temporar gedndert werden (— Bibliothek MC8230_Basic22,
unter Achssteuerung/Status).
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[930]..

[936]..

[942]..

[948]..

[954]..

[960]..

[966]..

[935]

[941]

[947]

1953]

.[959]

[965]

1971]

Bei Uber-/Unterschreitung (+/-) einer Endschalterposition (Wert
oder Signal) stoppt das Betriebssystem die entsprechende
Achse; SPS-Fahrfunktionen liefern dann bei Aufruf den Fehler-
wert (error) 4 (SW+) bzw. 8 (SW-) oder 40h (HW+) bzw. 80h
(HW-). Es werden dann nur noch Fahrbefehle ausgefihrt, die
den Antrieb wieder zurtck in den erlaubten Bereich steuern.

Die Software-Endschalter-Uberwachung wirkt nicht beim
CoDeSys-Funktionsblock "Auto_Calibration".

SW Endposition + -99999999 ... 0 ... 99999999

Wert der oberen Software-Endschalterposition

SW Endschalter - Inaktiv | Aktiv

Aktivierung des unteren Software-Endschalters

SW Endposition - -99999999 ... 0 ... 99999999

Wert der unteren Software-Endschalterposition

HW Endschalter + Inaktiv | Low-aktiv | High-aktiv

Aktivierung des oberen Hardware-Endschalters durch Fest-
legen der aktiven Schaltflanke

HW Endsch. Eingang + [IX1.01IX1.2[...11X4.7

Festlegung des Digitaleingangs flr den oberen Hardware-
Endschalter: 11.0...14.7 (14.0...14.7 nur beim GEL 8231/8236)

HW Endschalter - Inaktiv | Low-aktiv | High-aktiv

Aktivierung des unteren Hardware-Endschalters durch Fest-
legen der aktiven Schaltflanke

HW Endsch. Eingang - [IX1.011X1.21]...11X4.7

Festlegung des Digitaleingangs fur den unteren Hardware-
Endschalter: 11.0...14.7 (14.0...14.7 nur beim GEL 8231/8236)
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6.8.1.2 Signale

[816]...[821]

[852]...[857]

[822]...[827]

Fir die Eil-Schleichgang-Steuerung ergibt sich folgender Sig-
nalablauf (alle Angaben bezogen auf Achse 1, Ansteuerung
tber 3 Signale):

a) Start und Stopp Legende:
Start|_| V1 = Schleichgang
Stop| | | Sit— V2 = Eilgang
V1 <> = Richtung
Vo ] ® P = Sollposition
= @ ='ds(dt) Beschleunigung'":
[816] oder [852]
b) Erreichen der Sollposition @ ='dt Verzogerung': [846]
P ® ='ds Verzdégerung +/-"
V1 |—| I [822]/[834]
V2 o s~ @ ='ds Auslauf +/-"
"o o [828]/[840]
c) Fahrtrichtungswechsel © = 'dt Auslauf': [870]
?! CD Ein Fahrtrichtungswechsel
<5 | erfolgt z. B. bei einer auto-
- St matischen Referenzfahrt am
v Wendeschalter; allerdings
V2 @ © 0 wird diese nur in Schleich-
‘ fahrt ausgefahrt (V1).
ds Beschleunigung 0 ... 99999999

Strecke, die der Antrieb bendtigt, um auf die erste Geschwindig-
keitsstufe (Schleichfahrt) zu beschleunigen

Diese Angabe hat Vorrang gegenuber einer alternativen Zeit-
angabe (siehe nachsten Parameter).

Wert in Anwendermaleinheiten

dt Beschleunigung 0,000 ... 9,999 s

Zeit, die der Antrieb bendtigt, um auf die erste Geschwindig-
keitsstufe (Schleichfahrt) zu beschleunigen

Diese Angabe wird ignoriert, wenn im vorherigen Parameter ein
Wert > 0 programmiert ist.

ds Verzbgerung + 0 ... 99999999

Strecke, die der Antrieb bei Vorwértsfahrt benétigt, um von Eil-
fahrt auf Schleichfahrt abzubremsen

Wert in Anwendermaleinheiten
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[828]..

[834]..

[840]..

[846]..

[870]..

[708]..

[714]..

[720]..

[744]...

833]

.[839]

.[845]

[851]

[875]

[713]

[719]

[725]

[749]

ds Auslauf + 0 ... 99999999

Strecke, die der Antrieb bei Vorwartsfahrt benétigt, um aus der
Schleichfahrt in den Stillstand zu kommen

Wert in Anwendermaleinheiten

ds Verzbgerung - 0 ... 99999999

wie [822], jedoch fur Ruckwartsfahrt

ds Auslauf - 0 ... 99999999

wie [828], jedoch flir Rickwartsfahrt

dt Verzdgerung 0,000 ... 9,999 s

Richtungswechsel: Zeit, die der Antrieb bendtigt, um seine
Geschwindigkeit von Eilfahrt auf Schleichfahrt zu verringern

dt Auslauf 0,000 ... 9,999 s

Richtungswechsel: Zeit, die der Antrieb bendtigt, seine
Geschwindigkeit aus der Schleichfahrt soweit zu verringern,
dass ein Signal in Gegenrichtung vorgegeben werden kann

Toleranz + 0 ... 99999999

Solange die Istposition in diesem Bereich unterhalb der Soll-
position bleibt, nachdem diese einmal erreicht wurde, bleibt der
Zustand 'Ist = Soll' erhalten (kann in einem SPS-Programm ab-
gefragt werden).

Wert in Anwendermalfeinheiten

Toleranz - 0 ... 99999999

Solange die Istposition in diesem Bereich oberhalb der Soll-
position bleibt, nachdem diese einmal erreicht wurde, bleibt der
Zustand 'Ist = Soll' erhalten (kann in einem SPS-Programm ab-
gefragt werden).

Wert in Anwendermaleinheiten

Werkzeugkorrektur -99999999 ... 0 ... 99999999

Korrekturwert zur Kompensation von Schnittverlusten oder
Werkzeugverschleil3

Wert in Anwendermafeinheiten

t Bremse 6ffnen 0,00...9,99 s

Zeitverzdgerung fur die Ausgabe des Schleichfahrtsignals nach
dem Startsignal (Startverzégerung)
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[750]...[755]

[780]...[785]

[864]...[869]

[858]...[863]

[804]...[809]

t Bremse schlie3en 0,00...9,99 s

Zeitverzdgerung fur das Abschalten der Positionierregelung
nach Erreichen des 'Ist = Soll'-Toleranzfensters (Regelstopp-
Verzdgerung)

Man. Fahrt vorwarts [>1[>>]1 | [<<][<]

Die Fahrtrichtungszuordnung der Tasten fur das manuelle Ver-
fahren kann vertauscht werden.

Eilgang Pos. Nein | Ja

Hier kann festgelegt werden, ob beim Positionieren des An-
triebs der Eilgang aktiviert sein soll.
Diese Angabe ist bei Nutzung bestimmter Bewegungs-Funk-

tionsbldcke in einem SPS-Programm wichtig, bei denen keine
Geschwindigkeit vorgegeben werden kann.

Eilgang man. Fahrt Nein | Ja

Hier kann festgelegt werden, ob beim manuellen Verfahren des
Antriebs der Eilgang aktiviert sein soll.

Diese Angabe ist bei Nutzung bestimmter Bewegungs-Funk-
tionsbldcke in einem SPS-Programm wichtig, bei denen keine
Geschwindigkeit vorgegeben werden kann.

Auto Referenzfahrt Keine | Vorwarts | Rickw.

Vorwarts: Referenzwert wird bei Fahrt in Vorwartsrichtung ge-
setzt, d. h. die Referenzfahrt startet in Rlickwartsrichtung (zum
Wendeschalter-Initiator hin). Fur die Referenzfahrt wird kein
Eilgangsignal ausgegeben.

6.8.1.3 Rampen

FUr die Rampensteuerung ergibt sich folgender Ablauf:
Geschwindigkeit (v)

Sollposition
Il
Vmax T Jl : Q\ ””””””””””” - Vmax
V Arbeit—f -~ i —
1 @ S - V2
Il ‘
Il
Il
Il
Il
t Beschl. : :
t Ruckbegr. : : ] - VA1 i
0 : : . ; : {"Umin+
Start —» Zeit(t) || — Weg (s) I lstot+
ds_V1
ds_V2
ds_Vmax
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[918]...[923]

[912]...[917]

[894]...[899]

Wahrend der Beschleunigungsvorgang zeitgesteuert ausgefuhrt
wird wie bei der Regelung tUber Drehzahlvorsteuerung (mit ¢ Be-
schleunigung und t Ruckbegrenzung), erfolgt der Bremsvor-
gang mit einer maximal 3-stufigen Geschwindigkeitsabsenkung
abhangig vom Restweg zur Sollposition.

Der (theoretische) Kurvenverlauf ist bezogen auf V max. Wird
mit einer geringeren Geschwindigkeit gearbeitet, erfolgt der
Eintrittspunkt in die Rampe entsprechend spéter, so dass
immer gilt: Rampengeschwindigkeit v < V Arbeit ([684]).

Der gesamte Positioniervorgang erfolgt ohne Schleppfehler-
uberwachung und —regelung (KSP = 0) geman folgendem
Prinzipbild (dargestellt fir Achse 1 mit einem analogen Stell-
wertausgang, gultig nach Abschluss der Beschleunigungs-
phase):

[642] Stellwert-
1912] ausgang

[918] L
S Soll i S e %r_-.—_-.—_'f_'f;.—_'.—i rﬂu_,-ll
| | Istwert- !

I
[ Aufbereityng
I

7[600] [894]
900]
Achs- [ Istwert-
regelung [906] eingang

Die Untergruppe "Rampen" enthélt alle Parameter der Unter-
gruppe "Regelung" (siehe Abschnitt 6.8.1.1) und zuséatzlich:

V2 — Rampe 0 ... 3276800 (2730666)

Geschwindigkeitswert fir den mittleren Rampenabschnitt; in
Anwendermaleinheiten pro Sekunde

Der Wert in Klammern gilt fir den Fall, dass alle 6 Achsen akti-
viert sind (siehe auch Anwendungsbeispiel Seite 75).

V1 — Rampe 0 ... 3276800 (2730666; s. 0.)

Geschwindigkeitswert fur den letzten Rampenabschnitt; in
Anwendermafeinheiten pro Sekunde

ds Vmax — Rampe 0 ... 99999999

Abstand des Rampenpunkis 'V max.' von der Sollposition; in
AnwendermafBeinheiten
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[906]...[911]

[900]...[905]

ds V2 — Rampe 0 ... 99999999

Abstand des Rampenpunkts 'V2' von der Sollposition; in
AnwendermafBeinheiten

ds V1 — Rampe 0 ... 99999999

'‘Abstand des Rampenpunkts V1' von der Sollposition; in
Anwendermaleinheiten

6.9 Erweiterungsmodul

Die nachfolgend aufgefiihrten Parameter bilden lediglich die
Grundkonfiguration fur die Feldbus-Module. Der Betrieb erfolgt
uber ein SPS-Programm mittels entsprechender Funktions-
blécke, die in der Basic-Bibliothek zur Verfigung gestellt
werden.

6.9.1 DeviceNet

[056]

[060]

[061]

Datenformat Intel | Motorola

Intel: LSB an niedrigerer Adresse
Motorola: LSB an héherer Adresse

Byte-Anzahl IN 0...512

Die GroBe der Eingangsdaten ist von 1 bis 512 Bytes einstell-
bar (0 = inaktiv).

Byte-Anzahl OUT 0...512

Die GréBe der Ausgangsdaten ist von 1 bis 512 Bytes einstell-
bar (0 = inaktiv).

6.9.2 InterBus-S

[056]

[070]

Datenformat Intel | Motorola

Intel: LSB an niedrigerer Adresse
Motorola: LSB an héherer Adresse

Byte-Anzahl IN/OUT 0...20

Die GréBe der Ein- und Ausgangsdaten ist von 1 bis 20 Bytes
einstellbar (0 = inaktiv).
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6.9.3 PROFIBUS-DP

[056] |Datenformat Intel | Motorola

Intel: LSB an niedrigerer Adresse
Motorola: LSB an héherer Adresse

[080] |Byte-Anzahl IN 1 Byte | 2 Byte | 3 Byte | 8 Byte | 16 Byte |
32 Byte | 64 Byte | 128 Byte

Fir die GréBe der Eingangsdaten sind diverse Werte zwischen
1 und 128 Bytes wahlbar.

[081] |Byte-Anzahl OUT |1 Byte | 2 Byte | 3 Byte | 8 Byte | 16 Byte |
32 Byte | 64 Byte | 128 Byte

Fir die GréBe der Ausgangsdaten sind diverse Werte zwischen
1 und 128 Bytes wahlbar.

6.9.4 Ethernet

Die Parameter dieser Kategorie sind identisch mit denen des
DeviceNet (— Abschnitt 6.9.1).

6.10 Numerisches Verzeichnis

[000] Aktivierte Achsen (Allgemein) 44

[001] Sprachen (Allgemein) 44

[002] Servicemodus (Allgemein) 44

[003] SPS aktiv (SPS) 45

[004] Stopp bei SPS-Stopp (SPS) 45

[005] Geratenummer (Ser. Komm.) 45

[006] CoDeSys-Interface (Ser. Komm.) 45

[007], [008] Baudrate (COM 1/2) 46

[009], [010] Paritatsprifung (COM 1/2) 46

[011], [012] Stoppbits (COM 1/2) 46

[013]...[018] Dezimalpunkt (Istwerteingang 1...6) 51
[019] ASCIl-Interface (Ser. Komm.) 45
[020]...[025] Dezimalpunkt (Stellwertausgang 1...6) 55
[026]...[031] Dezimalpunkt (Achse 1...6) 61

[032] Firmen-Logo (Allgemein) 44

[035]...[041] Status (Analogeingange 1...7) 46
[042]...[048] Torzeit (Analogeingénge 1...7) 47
[056] Datenformat (Feldbus) 71, 72

[060] Byte-Anzahl IN (DeviceNet) 71

[061] Byte-Anzahl OUT (DeviceNet) 71

[070] Byte-Anzahl IN/OUT (InterBus-S) 71

[080] Byte-Anzahl IN (PROFIBUS-DP) 72

[081] Byte-Anzahl IN (PROFIBUS-DP) 72
[100]...[105] Typ (Istwerteingang 1...6) 50
[107]...[112] Status (Istwerteingang 1...6) 50
[128]...[130] Signalauswertung (Istwerteingang 1...3) 51
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[135]...[137] SSI-Code (Istwerteingang 1...3) 52

[142]...[144] SSI-Typ (Istwerteingang 1...3) 53

[149]...[151] Singleturn-Bits (Istwerteingang 1...3) 53

[156]...[161] Art der Quelle (Istwerteingang 1...6) 54

[163]...[168] Nummer der Quelle (Istwerteingang 1...6) 54
[170]...[175] Z&hlfrequenz (Istwerteingang 1...6) 53

[184]...[189] Fehlerdifferenz MAX (Istwerteingang 1...6) 50
[191]...[196] Fehlertoleranz (Istwerteingang 1...6) 51

[198]...[203] Negierung (Istwerteingang 1...6) 51

[205]...[210] Multiplikator-Z&hler (Istwerteingang 1...6) 51
[212]...[217] Multiplikator-Nenner (Istwerteingang 1...6) 51
[219]...[224] Nullpunktanpassung (Istwerteingang 1...6) 52
[226]...[231] Referenzierung (Istwerteingang 1...6) 52
[233]...[238] Referenzierflanke (Istwerteingang 1...6) 52
[240]...[245] Referenziereingang (Istwerteingang 1...6) 52
[247]...[252] Referenzwert (Istwerteingang 1...6) 52

[254]...[259] Objekt/PDO IN (Istwerteingang 1...6) 53

[261]...[266] CAN-Bus Quelle (Istwerteingang 1...6) 53
[268]...[273] Analogeingang (Istwerteingang 1...6) 54
[275]...[280] Typ des Analogwerts (Istwerteingang 1...6) 54

[300], [301] Typ (CAN 1/2) 47

[302], [303] CAN Link (CAN 1/2) 47

[310]...[317] Knotenadresse (Objekt/PDO IN/OUT 1...4, CAN 1) 48
[326]...[333] Objekttyp (Objekt/PDO IN/OUT 1...4, CAN 1) 48
[334]...[341] Master-Umgehung (Objekt/PDO IN/OUT 1...4, CAN 1) 48
[342]...[349] Knotenadresse (Objekt/PDO IN/OUT 1...4, CAN 2) 48
[358]...[365] Objekttyp (Objekt/PDO IN/OUT 1...4, CAN 2) 48
[366]...[373] Master-Umgehung (Objekt/PDO IN/OUT 1...4, CAN 2) 48
[450]...[455] Typ (Stellwertausgang 1...6) 55

[468]...[470] Richtung (Stellwertausgang 1...3) 56, 57

[474]...[476] Spannungsbereich (Stellwertausgang 1...3) 55
[480]...[482] Maximale Spannung (Stellwertausgang 1...3) 56
[486]...[491] Objekt/PDO OUT (Stellwertausgang 1...6) 57
[492]...[497] CAN-Bus Ziel (Stellwertausgang 1...6) 57
[498]...[503] Inkrem./Umdrehung (Stellwertausgang 1...6) 57
[504]...[506] Minimale positive Spannung (Stellwertausgang 1...3) 56
[510]...[512] Minimale negative Spannung (Stellwertausgang 1...3) 56
[516]...[518] Positiver Abschaltpunkt (Stellwertausgang 1...3) 56
[522]...[524] Negativer Abschaltpunkt (Stellwertausgang 1...3) 56
[528]...[530] Signale an Qx (Stellwertausgang 1...3) 58
[534]...[5636] Richtungsumkehr (Stellwertausgang 1...3) 59
[540]...[5642] max. Schrittfrequenz (Stellwertausgang 1...3) 59
[546]...[548] Richtung an Qx (Stellwertausgang 1...3) 55, 58, 59
[600]...[605] Regelungsart (Achse 1...6) 59

[606]...[611] Istwert (Achse 1...6) 60

[612]...[617] Stellwertausgang (Achse 1...6) 61

[642]...[647] V max. (Achse 1...6) 62

[648]...[653] KSP (Achse 1...6) 62

[654]...[659] t max. Beschl. (Achse 1...6) 62

[660]...[665] t max. Verzégerung (Achse 1...6) 62

[666]...[671] t Beschleunigung (Achse 1...6) 62

[678]...[683] t Verzdégerung (Achse 1...6) 63

[684]...[689] V Arbeit (Achse 1...6) 62

[690]...[695] t Ruckbegrenzung (Achse 1...6) 63

[696]...[701] Max. Schleppfehler + (Achse 1...6) 63

[702]...[707] Max. Schleppfehler - (Achse 1...6) 63
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[708]...
[714]...
[720]...
[732]...
[738]...
[744]..
[750]...
[756]...
[762]...
[768]...
[774]...
[780]...
[786]...
[792]...
[798]...
[804]...
[810]...
[816]...
[822]...
[828]...
[834]...
[840]...
[846]...
[852]...
[858]...
[864]...
[870]...
[894]...
[900]...
[906]...
[912]...
[918]...
[924]...
[930]...
[936]...
[942]...
[948]...
[954]...
[960]...
[966]...

[713] Toleranz + (Achse 1...6) 63, 68

[719] Toleranz - (Achse 1...6) 63, 68

[725] Werkzeugkorrektur (Achse 1...6) 64, 68
[737] Regelung in Stopp (Achse 1...6) 64
[743] Regelung in Sollpos. (Achse 1...6) 64

.[749] t Bremse o6ffnen (Achse 1...6) 64, 68

[755] t Bremse schlieBen (Achse 1...6) 64, 69
[761] V man. schleich vor (Achse 1...6) 64
[767] V man. eil vor (Achse 1...6) 64

[773] V man. schleich rick (Achse 1...6) 64
[779] V man. eil rick (Achse 1...6) 65

[785] Man. Fahrt vorwérts (Achse 1...6) 65, 69
[791] Regelung man. (Achse 1...6) 65

[797] Auto Ref.fahrt V1 (Achse 1...6) 65
[803] Auto Ref.fahrt V2 (Achse 1...6) 65
[809] Auto Referenzfahrt (Achse 1...6) 65, 69
[815] Auto Ref. Regelung (Achse 1...6) 65
[821] ds Beschleunigung (Achse 1...6) 67
[827] ds Verzdgerung + (Achse 1...6) 67
[833] ds Auslauf + (Achse 1...6) 68

[839] ds Verzdgerung - (Achse 1...6) 68
[845] ds Auslauf - (Achse 1...6) 68

[851] dt Verzdgerung (Achse 1...6) 68

[857] dt Beschleunigung (Achse 1...6) 67
[863] Eilgang man. Fahrt (Achse 1...6) 69
[869] Eilgang Pos. (Achse 1...6) 69

[875] dt Auslauf (Achse 1...6) 68

[899] ds Vmax - Rampe (Achse 1...6) 70
[905] ds V1 - Rampe (Achse 1...6) 71

[911] ds V2 - Rampe (Achse 1...6) 71

[917] V1 - Rampe (Achse 1...6) 70

[923] V2 - Rampe (Achse 1...6) 70

[929] SW Endschalter + (Achse 1...6) 65
[935] SW Endposition + (Achse 1...6) 66
[941] SW Endschalter - (Achse 1...6) 66
[947] SW Endposition - (Achse 1...6) 66
[953] HW Endschalter + (Achse 1...6) 66
[959] HW Endsch. Eingang + (Achse 1...6) 66
[965] HW Endschalter - (Achse 1...6) 66
[971] HW Endsch. Eingang - (Achse 1...6) 66
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6.11 Anwendungsbeispiel

Thema Steuerung einer einzelnen, geregelten Achse Uber CAN-Bus

[ Fir die CAN-Bus-Kommunikation wird eine Regelabtastzeit
(Zykluszeit) von mindestens 2 ms benétigt. = Es missen
wenigstens 2 Achsen aktiviert sein, auch wenn nur eine
Achse tatsachlich verwendet wird.

Festlegung e Master = MotionController GEL 8230
Slave = Servoumrichter LD 2000
CAN-Bus = CAN 2

Achse = Nr. 1, mit Standardzuordnung Istwerteingang 1 und
Stellwertausgang 1

CAN-Verbindung
GEL 8230 LD 2000

.

c[14]1-|24]2-

-
|
o |,
bt

C2

3

Der MotionController soll das erste Gerat am Bus sein. Des-
wegen muss der interne Abschlusswiderstand fur CAN 2 zuge-
schaltet werden: DIP-Schalter 2 auf ON.

Wenn der Servoumrichter das letzte Gerat am Bus ist, muss ein

externer Widerstand von ca. 120 Q im Stecker angel6tet wer-
den (siehe Bild).

Konfiguration

Die nachfolgend aufgefiihrten Einstellungen bilden nur eine
Auswahl bezogen auf die betrachtete CAN-Verbindung der
beiden Geréte.

Die vollstdndige Parametrierung des Servoumrichters sowie
des MotionControllers z.B. in Bezug auf die Achsen-Regelpara-
meter wird hier nicht behandelt. Informationen dazu liefern das
Inbetriebnahmehandbuch zum LD 2000 und die Beschreibung
der Systemparameter in diesem Kapitel.

Systemparameter, die ihre Default-Einstellung flr dieses Bei-
spiel behalten, werden nicht weiter erwahnt.
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f Nach der Einstellung (Anderung) der CAN-Parameter beim

LD 2000

GEL 8230

MotionController muss ein Scan-Vorgang durchgefihrt werden,
damit der CAN-Controller eine Verbindung zum funktions-
bereiten Servoumrichter aufbauen kann.
Bitte dazu die Hinweise in Abschnitt 4.3.4.4 beachten
(— Seite 32).

Einstellung Uber die Inbetriebnahmesoftware Drive.exe:

a) Unter Basiseinstellungen:
— Adresse =1
— Baudrate = 500 kBaud

— (AutoEnable = Aus; nur wenn der Antrieb auch im unan-
gesteuerten Zustand nicht in Lageregelung gehen soll)

b) OPMODE = 0: Drehzahl digital

Einstellungen am Geréat: Menl Konfiguration

a) Nicht verwendete Istwerteingdnge und Achsen deaktivieren
(Verklirzung der Zykluszeit!):
(1) [108]...[112] = Inaktiv (Istwerteingdnge/... 2...6/Status)
(2) [000] = 2 (Grundeinstellungen/Allgemein/Akt. Achsen...)

b) Regelung flr die nicht verwendete Achse 2 ausschalten
(dadurch steht einem geladenen SPS-Programm mehr
Rechenzeit zur Verfligung):

[601] = Keine (Achsenkonfiguration/Achse 2/Regelungsart)

c) Istwerteingang 1 konfigurieren
[100] = CAN-Bus (Istwerteingdnge/Istwerteingang 1/Typ)
(zur Info: als Objekt/PDO ist bereits IN1 von CAN 2 vor-
eingestellt, dem per Default die Adresse 1 zugeordnet ist)

d) Stellwertausgang 1 konfigurieren
[450] = CAN-Bus (Stellwertausgdinge/Stellwertausgang 1/Typ)
(zur Info: als Objekt/PDO ist bereits OUT1 von CAN 2 vor-
eingestellt, dem per Default die Adresse 1 zugeordnet ist)

Nach diesen Vorbereitungen kénnte der Antrieb bereits von
Hand Uber den MotionController verfahren werden, wenn
mindestens folgende Regelparameter definiert wurden (Kon-
figuration/Achsenkonfiguration/Achse 1/[Weiter]/[Weiter]):

e 'V max' [642]
Da der Stellwertausgang mit einer Auflésung von 65536
Inkrementen pro Umdrehung arbeitet, musste fir eine
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maximale Geschwindigkeit von z. B. 3000 min™ (50 s™') der
Wert 50 * 65536 = 3.276.800  programmiert werden.

e 't max. Beschl.' [654] (z. B. 0,5 s)

e Geschwindigkeitswerte flr das manuelle Verfahren: [756],
[762], [768], [774]

? Wenn alle 6 Achsen aktiviert sind, verringert sich aus internen Berechnungsgriinden der Maximal-
wert fir 'V max' auf 2.730.666. Um in einer solchen Konstellation mit 3000 min™ arbeiten zu kdnnen,
muss die Auflésung entsprechend verringert werden, damit obiger Wert nicht Uberschritten wird
(Multiplikator = 8333/10000 oder kleiner).
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7 Technische Daten
7.1 MaBbild
7.1.1 GEL 8230/8231
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7 Technische Daten

7.1.2 GEL 8235/8236
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7.2 Spezifikationen

Versorgung Spannung

max. Stromaufnahme

19 ... 30 V DC (Steuerung und
optional Geber)

— Steuerung 1A
— Geber 1A(24V)/06 A(5V)
Steuerung . Prozessor C167
Speicher:
RAM 1 MByte
Flash 1 MByte
NV-RAM 8 KByte
Regelabtastzeit 1 ms pro aktivierter Achse
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Schnitt-
stellen

Eingange

Ausgange

interner Zahlbereich

Seriell
(PC-Kommunikation/-
Programmierung)

CAN-Bus
— Protokoll

— min. erforderliche
Regelabtastzeit

— Eingangsobjekte
(PDOs)

— Ausgangsobjekte
(PDOs)

— SDO-Objekte
Feldbus

Digital

— Logikpegel

Analog
— Strom/Spannung

— Temperatur (PT100)

Geber
— Inkremental

- SSI

Digital

Analog

PWM-Takt

2% .. +2%-1 (-2.147.483.648 ...

+2.147.483.647)

2, einstellbare Baudrate

COM 1: RS 232 C oder RS 422/485
COM2: RS 232 C

2 (CAN 1, CAN 2)

CANopen, CAN Link, LB2

2 ms (= 2 aktivierte Achsen)

4 pro CAN-Bus, je 64 Bit Datenbreite
4 pro CAN-Bus, je 64 Bit Datenbreite

max. 64 pro CAN-Bus

1 Erweiterungssteckplatz fir PROFI-
BUS-DP, InterBus-S, DeviceNet
(weitere auf Anfrage)

22 (GEL 8231/8236: 30); 24V,
Zustandsanzeige Uber grine LED;
Low =0...+5V, High =+15...30 V

Messzyklus 10 ms

1 (GEL 8231/8236: 3)

0...20 mA oder 0...10 V (Werte-
bereich 0...1023)

4 (nur GEL 8231/8236); -40...+351 °C
(Wertebereich: 0...1564)

3 (Inkremental/SSl); 5 V oder 24 V
2 Signalspuren oder 1 Signalspur

und Richtungssignal, 1 Referenzspur;
max. Eingangsfrequenz 200 kHz

Singleturn (13 Bit) oder Multiturn;
Taktfrequenz 125 kHz

9 x 30 mA, 6 x 500 mA
24 V, Zustandsanzeige Uber rote
LED

3
+10V, 10 mA, Auflésung 2 mV

5 V mit Gegentakt, f _ =100 kHz,
f . =0,3 Hz (Klemmleiste E1, E3)
bzw. 5 Hz (E2), T ~5us

Puls, min
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7 Technische Daten

SPS Speicherbereiche
— Programm
— Daten
— Datensicherung

— permanent (NV-RAM)

Programmierung

256 KByte
128 KByte
128 KByte
4 KByte

geman IEC 61131-3 mit Entwick-
lungsumgebung CoDeSys

Klimatische Anwendungsklassen (KWF) nach DIN 40040

Arbeitstemperatur
Betriebstemperatur
Lagertemperatur
relative Luftfeuchte

0°C ... +50 °C
-20 °C ... +50 °C
-20°C ... +70°C

< 95%, keine Betauung

EMV (unter Beachtung der Verdrahtungshinweise, siehe Seite 14)

Stéraussendung
Storfestigkeit
CE-Zeichen

DIN EN 61000-6-4
DIN EN 61000-6-2

geman EU-Richtlinie
EMV 2004/108/EG

Bei Betrieb im Wohn-, Geschafts- und Gewerbebereich ist das
Erreichen der Anforderungen an die Stéraussendung nach

EN 61000-6-3 durch zusatzliche externe Schirm- und
FiltermaRBnahmen sicherzustellen.

Anzeige
GEL 8230/8231

Display

Sichtbare Flache

Gehause Material

Frontplatte
GEL 8230/8231

Montageplatte
GEL 8235/8236

Gewicht
Frontseite

GEL 8230/8231

Montageseite
GEL 8235/8236

Anschlussseite

Schutzart

Wartung

LCD, 240 x 64 Pixel, LED-Hinter-
grundbeleuchtung

133 mm x 39 mm

Stahlblech, verzinkt
Aluminium mit Kantenschutz

Aluminium

ca. 1,7 kg
IP 65

IP 20

IP 20

Das Gerat ist wartungsfrei; Reinigung der Frontplatte mit einem

feuchten Tuch; keine Lésungsmittel verwenden.

GEL 823x
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Anhang 1

Ubertragung

Allgemeine
Hinweise

LB2-Protokoll

Das LB2-Protokoll ist ein firmeneigenes Binarprotokoll, Gber das
die meisten Geréate aus dem Hause LENORD+BAUER miteinander
kommunizieren kénnen.

Das Protokoll kann eingesetzt werden z. B. fir

¢ die Realisierung eines komfortablen Bedienen und Beobach-
ten mit Hilfe eigener PC-Anwendungsprogramme

¢ die Kommunikation von mehreren MotionControllern unter-
einander oder mit anderen Controllern oder Anzeigegeraten
von LENORD+BAUER.

Es ist nutzbar Gber CoDeSys-Funktionsblécke und kann durch
Entwicklung eigener Funktionen beliebig erweitert werden.

Die Ubertragungsrate der seriellen Schnittstelle (RS 232 C,
RS 422/485) ist einstellbar. Als Standard ist dieser Wert auf
19.200 Bit/s eingestellt. Bei der Telegramm-Paritat kann zwi-
schen keiner und gerader Paritatsprifung gewéhlt werden. Als
Standard ist die gerade Paritatsprufung eingestellt.

Paritatsprifung

Startbit

Datenbits

Paritatsbit

Stoppbit

keine

1

8

1

gerade

1

8

1 (even)

1

Das Protokoll arbeitet grundsatzlich ohne Hardware-Hand-

shake.

e Die maximale Reaktionszeit des MotionControllers auf eine
Anfrage kann fur die hier beschriebenen LB2-Protokollfunk-
tionen gréBer als 15 ms werden.

e Alle Zahlenangaben erfolgen — wenn nicht anders er-
wahnt — im hexadezimalen Format, gekennzeichnet durch
ein nachgestelltes ‘h’.

e Wenn nicht ndher erlautert, bedeutet

- Lesen oder Empfangen, dass der Master (PC, externe

SPS usw.) Daten vom MotionController erwartet

— Schreiben oder Senden die Ubermittiung von Daten
seitens des Masters an den MotionController, also

Schreiben/Senden: Master ———— MotionController
Master «———— MotionController

Lesen/Empfangen:

82
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Telegramm- Kopf Data Priifbyte
1 Kopf

1. Byte = 82h (LSB)
2. Byte = 96h (MSB)
1 Data

1. Byte: Anzahl aller nachfolgenden Bytes (bis einschlieB3lich
Prifbyte)
2. Byte: Funktion
3. bis n. Byte: Daten
A Prifbyte

Bitweise XOR-Verknupfung aller Bytes des Data-Blocks

Damit ergibt sich folgende Struktur fir das Senden und Emp-
fangen von Daten:

Kopf Anzahl [Funktion Daten Prifbyte
S | 82h 96h
E

82h 96h

,’ Wichtige Hinweise fir die Programmierung:

» Bei Mehrbyte-Datenwdrtern wird immer zuerst das nieder-
wertigste Byte (LSB) und zum Schluss das héchstwertige
Byte (MSB) Ubertragen.

» Wenn ein Data-Byte oder das Priifbyte den Wert 82h auf-
weist, wird dieses Byte direkt ein zweites Mal gesendet,
damit es nicht als erstes Kopf-Byte fehlinterpretiert wird.

Dieses zusétzliche Byte wird weder bei der Anzahl (erstes
Data-Byte) noch beim Prifbyte mit einbezogen. Dies muss
das Ubertragungsprogramm des Masters beim Senden und
Empfangen von Daten berlcksichtigen.

Wird nachfolgend ein Maximalwert far zu Gbertragende
Datenbytes angegeben, so kann der wirkliche Wert um die
Anzahl der eventuellen 82h-Wiederholungen héher sein.

» Die Ubertragung von Betriebswerten erfolgt immer im Ganz-
zahlen-Format. Ein in der Anzeige des MotionControllers
dargestellter Dezimalpunkt ist zu ignorieren, d. h. es wird der
Wert in reinen Anzeigeeinheiten Ubertragen.

Beispiel: 50.83 AnwendermafBeinheiten = 5083 Anzeige-
einheiten = 000013DBh (Ubertragung: DB 13 00 00).

» Tritt beim oder nach dem Senden ein Fehler auf, so wird an-
stelle des 'normalen’ Antworttelegramms mit der gesendeten
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Funktionsnummer ein Fehlertelegramm mit folgendem Auf-
bau zuriickgeschickt:

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prifbyte
E |82h 96h|| 03h FFh xxh ??h

xxh = Fehlercode (1 Byte) mit folgender Bedeutung:

a) Ubertragungsfehler

xxh Bedeutung

01h |Paritatsfehler

Paritat bei Sender und Empféanger unterschiedlich einge-
stellt oder Ubertragungsfehler.

02h |Stoppbitfehler

Stoppbit weist falsche Polaritat auf (Low-Pegel).

03h |Uberschreibfenler

Zeichen im Ubertragungspuffer werden (iberschrieben,
bevor sie ausgelesen werden konnten. Bei Auftreten
dieses Fehlers sollte die Ubertragungsrate reduziert
werden.

04h |Prufbytefehler

Priifbyte falsch berechnet oder Ubertragungsfehler.

05h [Anzahlfehler

Der Wert im Anzahl-Byte stimmt nicht Gberein mit dem fir
die Funktion zuldssigen Wert.

b) Funktionsfehler
xxh Bedeutung

10h |Falsche Funktionsnummer

20h |Falsche Unterfunktionsnummer (Funktion CCh)
21h |Falsche Flash/RAM-Banknummer

22h |Flash-Léschfehler: Flash-Baustein defekt

23h |Flash-Schreibfehler: Flash-Baustein defekt

24h |Flash-Schreibschutz

25h [Anzahl der Werte zu grof3

Die Ubergebene bzw. aus der Anzahl ermittelte Lange
beim Lesen oder Schreiben einer RAM/Flash-Bank ist
gréBer als 128.

26h |Ungerade Anzahl

Es soll eine ungrade Anzahl von Daten ins Flash
geschrieben werden. Dies kann aber nur WORD-weise
(immer 2 Byte) geschehen.
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Funktionen

xxh

Bedeutung

27h

BereichslUberschreitung

Die Summe von Offset und Ldnge beim Lesen bzw.
Schreiben einer RAM/Flash-Bank ist gréBer als 65536
(FFFFh+1).

Nachfolgend sind die im Betriebssystem des MotionControllers
implementierten Funktionen des Protokolls LB2 in ihrer nume-
rischen Reihenfolge beschrieben.

1) Standardfunktionen des LB2-Protokolls:

00h
40h
41h
43h
50h
52h
53h

Gerat wahlen

Geratetyp abfragen

Versionsnummer des Betriebssystems abfragen
Versionsnummer der Sondersoftware abfragen
Stérungen auslesen

Anzahl der aktuell gespeicherten Stérungen auslesen
Alle gespeicherten Stdérungen Iéschen

2) Funktion CCh als LB2-Protokollerweiterung speziell fir den
MotionController. Sie umfasst weitere Unterfunktionen:

21h
22h
23h
24h
25h
26h
30h
31h
32h
33h
34h
35h

Flash-Bank lI6schen

Flash-Bank lesen

Flash-Bank schreiben

RAM-Bank lesen

RAM-Bank schreiben

Flash-Bank schreiben mit Offset
Parameter lesen, einfach

Parameter lesen, erweitert

Parameter schreiben, einfach (RAM)
Parameter schreiben, erweitert (RAM)
Loader aufrufen

Parameter netzausfallsicher ins Flash schreiben

GEL 823x
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00h

40h

Geréat wahlen

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prufbyte
S | 82h 96h || 03h 00h Gerédtenummer ??h
E | 82h 96h || 03h 00h Gerédtenummer ??h

¢ Gerdtenummer (1 Byte)
00h ... 1Fh: Gerat 0 ... 31

Die Geratenummer wird mit Parameter [005] festgelegt. Existiert
kein Gerat mit der angegebenen Nummer, wird beim Master ein
Timeout ausgeldst.

Ausnahme: Ein Controller mit der Geratenummer 0 antwortet
immer (auch wenn ein anderer Controller angesprochen
wurde). Deshalb darf beim Betrieb von mehreren Controllern an
der Schnittstelle (Busbetrieb) bei keinem die Geratenummer 0
programmiert sein!

Beispiel: Anwahl des MotionControllers mit der Nummer 2

Senden: | 82h 96h || 03h | 00h | 02h || 01h |
Empfangen: | 82h 96h || 03h | 00h | 02h || 01h |

Geratetyp abfragen

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prufbyte
S | 82h 96h 02h 40h - 42h
E | 82h 96h 05h 40h Gerét Achsen ??h

¢ Gerét (2 Bytes)
2026h = (GEL) 8230
2027h = (GEL) 8231 etc.

¢ Achsen (1 Byte)
06h: max. Anzahl der Achsen
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41h Versionsnummer des Betriebssystems abfragen

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prufbyte
S | 82h 96h 02h 41h - 43h

E | 82h 96h 06h 41h Version Revision ??h

¢ Version (2 Bytes)
Versionsnummer vor dem Trennpunkt, z. B. 05 bei V5.01

¢ Revision (2 Bytes)
Revisionsnummer nach dem Trennpunkt, z. B. 01 bei V5.01

43h Versionsnummer der Sondersoftware abfragen

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prufbyte
S | 82h 96h 02h 43h - 41h
E | 82h 96h || 06h 43h Version Revision ??h

¢ Version (2 Bytes)
Versionsnummer vor dem Trennpunkt

¢ Revision (2 Bytes)
Revisionsnummer nach dem Trennpunkt

Keine Sondersoftware implementiert = Daten = 00 00 00 00

50h Stérungen auslesen

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prifbyte
S | 82h 96h 02h 50h - 52h
E |82h 96h || ??h 50h Stérungen ??h

¢ Stérungen (max. 20 x 2 Bytes)

Aufbau:
1. Byte = Achse, welche die Stérung verursacht hat (1...6,
0 = System-Stérung)
2. Byte = Nummer der Stérung (siehe auch Abschnitt 4.3.4.2,
Seite 30):
5 = DeltaS > DeltaS max.
6 = DeltaS < DeltaS min.
26 = Stoppbit-Fehler
27 = Paritats-Fehler
34 = Uberschreibe-Fehler
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35 = Prifbyte-Fehler

39 = 82h-Wiederholung fehlt (LB2)
40 = Anzahl-Fehler bei der seriellen
Kommunikation

Ist keine Stérung im MotionController gespeichert, so ist das
Datenfeld leer (Anzahl = 02h).

52h Anzahl der aktuell gespeicherten Stérungen auslesen

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prufbyte
S [82h 96h | 02h | 52h - 50h
E | 82h 96h ??h 52h Zahl ??h

¢ Zahl (1 Byte)
00h...14h: Anzahl der gespeicherten Stérungen
(keine ... max. 20)

53h Alle gespeicherten Stérungen lI6schen

Kopf Anzahl |Funktion Daten Prufbyte
S [82h 96h | 02h | 53h - 51h
E | 82h 96h 03h 53h Zahl ??h

¢ Zahl (1 Byte)
00h...14h: Anzahl der geléschten Stérungen
(keine ... max. 20)
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CCh Hauptfunktion der LB2-Protokollerweiterung fur Motion-

21h

22h

23h

Controller mit folgenden Unterfunktionen:

Flash-Bank I6schen

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prifbyte
S | 82h 96h 04h | CCh | 21h Nummer ??h
E [82h 96h || 04h | CCh | 21h Nummer ??h
¢ Nummer (1 Byte)

OFh, 10h: Bank 15 oder 16

Flash-Bank lesen

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Priufbyte
S | 82h 96h 07h | CCh | 22h | Nr Offs |Anz|| ??h
E | 82h 96h ??h | CCh | 22h | Nr Data ??h

¢ Nr (1 Byte)
OFh, 10h: Bank 15 oder 16

¢ Offs (2 Bytes)
0000h ... FFFFh: Offset innerhalb der Bank (0...65535)

¢ Anz (1 Byte)
00h ... 80h: Anzahl der zu lesenden Bytes (0...128)

¢ Data (max.128 Bytes): ausgelesene Daten

Flash-Bank schreiben

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prifbyte
S | 82h 96h ??h | CCh | 23h | Nr |Enabl| Data ??h
E | 82h 96h 04h | CCh | 23h Nr ??h

¢ Nr (1 Byte)
OFh, 10h: Bank 15 oder 16

¢ Enabl (1 Byte): Schreibschutz, 00h = ja, 01h = nein

¢ Data (max. 64 x 2 Bytes)
Die zu schreibenden Daten sind WORD-weise organisiert.
Der Schreibvorgang beginnt immer mit Offset 0. Der Offset

GEL 823x
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24h

25h

26h

wird automatisch um die Anzahl der geschriebenen Daten
erhéht (dadurch wird verhindert, dass eine Flash-Speicher-
zelle mehrmals geschrieben wird).

RAM-Bank lesen

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prufbyte
S | 82h 96h 07h | CCh | 24h | Nr Offs |Anz|| ?7?h
E | 82h 96h ??h | CCh | 24h | Nr Data ??h

¢ Nr (1 Byte)
0Ch: Bank 12

¢ Offs (2 Bytes)
0000h ... FFFFh: Offset innerhalb der Bank (0...65535)

¢ Anz (1 Byte)
00h ... 80h: Anzahl der zu lesenden Bytes (0...128)

¢ Data (max. 128 Bytes): ausgelesene Daten

RAM-Bank schreiben

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prifbyte
S | 82h 96h ??h | CCh | 25h | Nr| Offs | Data ??h
E | 82h 96h 04h | CCh | 25h Nr ??h

¢ Nr (1 Byte)
0Ch: Bank 12

¢ Offs (2 Bytes)
0000h ... FFFFh: Offset innerhalb der Bank (0...65535)

¢ Data (max. 128 Bytes): zu schreibende Daten

Flash-Bank schreiben mit Offset

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prifbyte
S | 82h 96h ??h | CCh | 26h | Nr |Offset| Data ??h
E | 82h 96h 04h | CCh | 26h Nr ??h

¢ Nr (1 Byte)
OFh, 10h: Bank 15 oder 16
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30h

31h

¢ Offset (2 Bytes)

Bereich: Oh ... FFFFh (0 ... 65535)

¢ Data (max. 64 x 2 Bytes)
Es ist unbedingt darauf zu achten, dass eine Flash-Speicher-
zelle mit dieser Funktion nicht doppelt beschrieben wird.

Parameter lesen, einfach

Kopf Anzahl | Funk. [U-Funk. Daten Prufbyte
S [82h 96h || 05h | CCh| 30h Offs ??h
E | 82h 96h 09h | CCh | 30h Offs Wert ??h

¢ Offs (2 Bytes)

0000h ... 03E7h: Offset innerhalb der Parameterliste
(0... 999)

¢ Wert (4 Bytes): Parameterinhalt

Parameter lesen, erweitert

S
E

Kopf Anzahl | Funk. (U-Funk. Daten Prifbyte
82h 96h 05h | CCh | 31h Offs ??h
82h 96h ??h | CCh | 31h Offs Data ??h

¢ Offs (2 Bytes)

0000h ... 03E7h: Offset innerhalb der Parameterliste

Maximum (4 Bytes): Maximaler Parameterwert

(0... 999)

¢ Data (max. 68 Bytes): Datenstruktur mit folgendem Inhalt:

Variante (9 Bytes): eingestellte Parametervariante (Text,
nullterminiert)

Minimum (4 Bytes): Minimaler Parameterwert

Default (4 Bytes): Werkseinstellung fir den Parameter
Name (21 Bytes): Parametername (Text, nullterminiert)

Gruppe (max. 26 Bytes):

Parametergruppe (Text, null-
terminiert)
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32h Parameter schreiben, einfach (RAM)
Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prufbyte
S|82h 96h| 091 | CCh | 32h | Offs Wert ??h
E | 82h 96h 06h | CCh | 32h Offs Loader|| ?7h
¢ Offs (2 Bytes)
0000h ... 03E7h: Offset innerhalb der Parameterliste
(0... 999)
¢ Wert (4 Bytes): Parameterinhalt
¢ Loader (1 Byte): Rickgabewert des Loaders (siehe Unter-
funktion 34h)
00h = OK, 01h...7Fh = Warnung, 80h...FFh = Fehler
33h Parameter schreiben, erweitert (RAM)
Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prifbyte
S | 82h 96h 09h | CCh | 33h Offs Wert ??h
E | 82h 96h || ??h | CCh | 33h |Offs|Loader| Text ??h
¢ Offs, Wert, Loader wie vor
¢ Text (max. 41 Bytes): Loader-Meldung im Klartext
34h Loader aufrufen

Diese Funktion muss immer direkt nach dem Schreiben eines
Parameters oder Parameterblocks aufgerufen werden. Damit
werden die Ubertragenen Werte auf ihre Gultigkeit gepruft,
notwendige Berechnungen durchgefihrt und die Parameter-
werte in den Arbeitsspeicher geladen (Vorgang wie beim Ver-
lassen des Programmierbetriebs am Gerét).

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prifbyte
S | 82h 96h 03h | CCh | 34h - FBh
E | 82h 96h 07h | CCh | 34h Offset ??h

¢ Offset (4 Bytes): Adresse des Parameters (Offset innerhalb
der Parameterliste), der einen Fehler verursacht hat; liegt
keine Warnung und kein Fehler vor, wird FFFFFFFFh (-1)
zurickgeliefert

92

GEL 823x



Lenord + Bauer

LB2-Protokoll

Anhang 1

35h Parameter netzausfallsicher ins Flash schreiben

w

Kopf Anzahl | Funk. |U-Funk. Daten Prufbyte
82h 96h 03h | CCh | 35h - FAh
82h 96h 03h | CCh | 35h - FAh
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Anhang 2

Parametereditor "Paraminator IlI" Lenord + Bauer

Anhang 2

Verbin-
dungs-
aufbau

Parametereditor "Paraminator Ill"

Der Parametereditor bietet eine komfortable Méglichkeit zur

Programmierung der Konfigurationsparameter im GEL 823x

Uber Tastatur und Bildschirm eines PC. Es kdnnen Parameter

— ausgelesen,

— bearbeitet,

— wieder zurtick geschrieben,

— auf die Festplatte des PC als ASCII-Datei gespeichert (Datei-
name: *.apr) und

— von der Festplatte des PC geladen werden.

Das Programm lauft unter wiINDOWS 9x, NT und 2000. Die
Installation sowie der Anschluss erfolgen wie fir das Update-
Ut|||ty "L|ng|Mon" beschrleben (S|ehe Abschnitt 5.2).

WV omax.
0918 VZ - Rampe
0912 V1 - Rampe

E‘r—] Istwerteingange 0894 ds Vmaz - Rampe

B Stellwetausginge 0906 ds V2 - Rampe

E‘CE I:Ajch:ir;‘tnen;\gulatiﬂn iy U

i B 0664V Arbeit

I DR4B  ESP
__i Signale [0900] ds ¥1 - Rampe
= 0654  t max. | L

0660  t max. ' |

955999939

0678 t Verzo :
0690 t Ruckh Default 150
[-{] Enweiterungsmodul 0702 Max. 3c | i
0708 Toleran: | |
(R
|

0666t Besch ' 0|
i E-I Achse B 0696 Max. Sci
0714 Toleran: | |

0720 ‘Werkzew
0732 Regelum
0738 Regelun:

oK I Senden Laader Abbrechen

0744 t Brem TTT 3

0750 t Bremse SchlleBen 0.00

0756 V¥V man. schleich vor 256

0762 WV man. eil vor 10000

0768 WV man. schleich riick 256

0774 WV man. eil riick 10000

0780 Man. Fahrt vorwirts o [>][>>]
0786 Regelung man. 1 JA

0792 Auto Ref.fahrt Vi i} o
0798 Autoc Ref.fahrt V2 1]

0804 Auto Referenzfahrt 0 EEINE
0810 Refersnzierregelung 0 HMEIN
0924 5W Endschalter + 0 INAETIV

0930 &W Endposition + 1]
Index: | 900 Berelch (-/+): | 0/ 99999999 Standard: | 0

a

com: [ 2 [ 57600,E, 8, 1

Die aktuellen Kommunikationsdaten werden in der Status-
zeile dargestellt und kdnnen Uber die ?—Schaltflache in der

Symbolleiste angepasst werden: COM: | 1 | 57600.E.B.1

Darauf achten, dass bei beiden Teilnehmern die gleiche Uber-
tragungsrate eingestellt ist (Default: 19200 Baud).
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Arbeits-
weise

FUr den Verbindungsaufbau entweder

— MotionController Uber die g&-Schaltflache suchen und fest-
legen

oder

— @erétenummer festlegen im Feld o 3i; beim Start eines
Ubertragungsvorgangs wird dann die Verbindung mit dem
gewahlten MotionController dauerhaft hergestellt.

Bei erfolgreichem Verbindungsaufbau wird das Gerat mit seinen
Versionsdaten unterhalb der Symbolleisten angezeigt (siehe
Abbildung).

Nach dem Aufruf des Programms sind alle Parameter auf ihre
Defaultwerte gesetzt.

Controller eingelesen werden. Bei Bestatigung mit "OK" werden
die Werte in den Editor Gbernommen.

Far die Bearbeitung eines Parameters den zugehdrigen Listen-
eintag auswahlen und entweder mit der [ENTER]-Taste be-
statigen oder mit der linken Maustaste doppelt anklicken (siehe
Bild weiter oben).

Ein geanderter Parameter kann von der Eingabemaske aus
direkt Ubertragen ("Senden") und danach aktiviert werden
("Loader").

Fiir das Ubertragen von Parametern darf sich der Motion-
Controller nicht im Programmiermodus flr Parameter befinden.
Das Programm wirde darauf mit der Fehlermeldung "Falsche
Betriebsart!" reagieren.

Wurden ungultige Parameter Ubertragen, werden diese in einer
Liste angezeigt, in der sie auch direkt bearbeitet werden
kénnen (Doppelklick). Bei einer Einzellbertragung erfolgt eine
entsprechende Fehlermeldung in der Eingabemaske.

Damit geanderte Parameter auch nach Wiedereinschalten des
MotionControllers erhalten bleiben, missen diese dauerhaft im
Flash-Speicher abgelegt werden. Das Programm macht mit
einer entsprechenden Meldung darauf aufmerksam, und zwar

— im Anschluss an die Ubertragung aller Parameter auf einmal
(Uber die j-SchaIthéche in der Symbolleiste)
oder

— spatestens beim Beenden des Programms (lber das
SchlieBsymbol %]) nach der Ubertragung einzelner Para-

meter aus der Eingabemaske.

Dieser Vorgang kann auch mit der /-Schaltflaiche ausgeldst
werden.
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Wurden Parameter editiert, erfolgt beim Beenden des Pro-
gramms eine Aufforderung zum Speichern der Parameter in
eine Datei.
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67, 69
Autostartprogramm 10

Backup 40
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Betriebssystem 7, 10
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Bremse 57, 64, 68
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CAN1 47
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CAN-Bus 19, 47
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Knoten 33
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Scan 27, 32,48
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Status 32
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CANopen 33, 47, 80
CoDeSys 7, 36, 82
Handbuch 36
Interface 45
Version 36
COM1 46
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Copyright 31, 44
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30

Default 43

DeltaS 28, 61, 63
DeviceNet 71
Dezimalpunkt 9, 27, 51, 55,
61

Digitalausgange 23
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DIP-Schalter 18, 19
Download 40
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62
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67

Eilfahrt 67

Eilgang 69
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analog 22, 46

digital 21

Geber 20
Einschubstreifen 24, 78
Einstellmenis 26

EMV 14, 81
Endschalter 65
Erweiterungsmodul 71
Erweiterungssteckplatz 80
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Fahrtrichtung 52
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65, 69
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Fehlerliste 30
Fehlermeldung 50
Fehlertoleranz 51
Feldbus 71, 80
Feldbusmodul 12
Firmenlogo 24, 44
Firmware 5
Flankenauswertung 9, 27,
51

Flash-Speicher 39, 40, 43
Funktionsbausteine 7, 59
Funktionsblécke 36
Funktionsmodul 12
Funktionstasten 24, 25

Geber 17

Eingénge 20
Geber, extern 57
geféhrliche Situation 5
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Gerate-Information 31
Geratenummer 45
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Arbeits- 62

maximale 62
Geschwindigkeitsprofil 60

Handbuch 10
Hauptfenster 6, 27
Hauptfenster (Achsen) 27
Hauptfenster (E/A) 28
Hauptmeni 6, 29

HMI 37
HW-Endschalter 66
Hydraulikantriebe 60

Inbetriebnahme 34, 35, 60
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Inkrementalgeber 20
Installations-CD 10
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Internet 38

inverse Eingdnge 20
Istposition 27

Istwert 27, 60
Istwerteingang 27, 61
CAN-Bus 53
Objekt/PDO IN 53
Quelle 53
Istwerteingange 7, 44, 50
Istwertfehler 50
Istwertquelle

CAN-Bus 53

Virtuell 54

Kalibrieren 9
Knotenadresse 48
Konfiguration 30
Konfigurationsmenii 42
KSP 62

Kurvenscheibe (LD 100) 37

Lageregelung 60, 64
Lagereglung 62
LB2-Protokoll 30, 45, 80,
82

LD 2000 33, 53, 57
Leuchtdioden 21, 23
Liesmich.txt 8

LingiMon 10, 38
Logikzustand 29

manuell verfahren 28, 64
Tastenzuordnung 65, 69
Mafbild 78

Master 47,54
Maximalbeschleunigung 62
Maximalgeschwindigkeit 62

Maximalspannung 56
Maximalverzégerung 62
MC8230_Basic22.lib 37, 47
MC8230_HMI_Basic22.lib
37
MC8230_HMI_Techno22.lib
37
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37

Menlebene 24, 25
MenU-Level 26
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Menltasten 24, 25
Miniaturtaster 39
Minimalspannung 56
Mittelwert 54
MotionController

Bibliothek 36
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Multiplikator 9, 27, 51

Node Guarding 32, 49
Nullmodemkabel 38
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Objekt
Knotenadresse 48
Master-Umgehung 48
Typ 48
Objekt/PDO IN 33, 53
Objekt/PDO OUT 33, 57
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OPMODE 383, 53, 76

Parameter

Bezeichnung 43
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kopieren 46, 50, 55, 59
System- 5,6, 9, 34, 35,

42, 43

Wert- 42
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Abfrage 34, 44
PDF-Datei 8, 10
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PDOs 80
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Positionieren 62
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PROFIBUS-DP 72
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Protokoll, freies 47
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Quelle 53

Rampen 60
Ablauf 69
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Geschwindigkeiten 70
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Prinzipbild 70
Rechenzeit 59
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Referenzieren 52
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Referenzierung 52
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Referenzpunkt 65
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Regelabtastzeit 60, 79
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Regelspannung 28
Regelstopp 64, 69
Regelung 61
Arbeitsbeschleunigung
62
Arbeitsgeschwindigkeit
62
Arbeitsverzégerung 63
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Bremse 64
Ist=Soll-Zustand 64
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65
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Prinzip 61
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Schleppfehler 63
Stopp-Zustand 64
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Regelzeit 44
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Schleppabstand 28, 30
Schleppfehler 60, 63
Schrittfrequenz 59
Schrittmotor 27, 54, 55, 59,
60
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