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Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschlieBlich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkrafte, die
mit den Sicherheitsstandards der Automatisierungstechnik vertraut sind. Projektierung, Instal-
lation, Inbetriebnahme, Wartung und Prufung der Gerate dirfen nur von einer anerkannt ausge-
bildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der Automatisierungstechnik
vertraut ist, durchgefuhrt werden. Eingriffe in die Hard- und Software unserer Produkte, soweit
sie nicht in diesem Handbuch beschrieben sind, dirfen nur durch unser Fachpersonal vorge-
nommen werden.

BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die Module der MELSEC FX3U- und FX3UcC-Serie sind nur fir die Einsatzbereiche vorgesehen,
die in der vorliegenden Bedienungsanleitung beschrieben sind. Achten Sie auf die Einhaltung
allerim Handbuch angegebenen Kenndaten. Die Produkte wurden unter Beachtung der Sicher-
heitsnormen entwickelt, gefertigt, geprift und dokumentiert. Bei Beachtung der fur Projektie-
rung, Montage und ordnungsgemafen Betrieb beschriebenen Handhabungsvorschriften und
Sicherheitshinweise gehen vom Produkt im Normalfall keine Gefahren fir Personen oder
Sachen aus. Unqualifizierte Eingriffe in die Hard- oder Software bzw. Nichtbeachtung der in die-
sem Handbuch angegebenen oder am Produkt angebrachten Warnhinweise kénnen zu schwe-
ren Personen- oder Sachschaden fihren. Es dirfen nur von MITSUBISHI ELECTRIC
empfohlene Zusatz- bzw. Erweiterungsgeréte in Verbindung mit den speicherprogrammierba-
ren Steuerungen der MELSEC FX-Familie verwendet werden. Jede andere dariber hinausge-
hende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht bestimmungsgemass.

Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Prifung der Gerate missen
die fur den spezifischen Einsatzfall gultigen Sicherheits- und Unfallverhitungsvorschriften
beachtet werden. Es missen besonders folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollstandig-
keit) beachten werden:

® VDE-Vorschriften

- VDE 0100
Bestimmungen fir das Errichten von Starkstromanlagen mit einer Nennspannung bis
1000V

- VDE 0105
Betrieb von Starkstromanlagen

- VDE 0113
Elektrische Anlagen mit elektronischen Betriebsmitteln

— VDE 0160
Ausrustung von Starkstromanlagen und elektrischen Betriebsmitteln

— VDE 0550/0551
Bestimmungen fur Transformatoren

— VDE 0700
Sicherheit elektrischer Gerate fur den Hausgebrauch und ahnliche Zwecke

— VDE 0860
Sicherheitsbestimmungen flr netzbetriebene elektronische Geréte und deren Zube-
hor fir den Hausgebrauch und &hnliche Zwecke
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@ Brandverhitungsvorschriften
@ UnfallverhUtungsvorschriften

— VBG Nr. 4: Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

Gefahrenhinweise

Die einzelnen Hinweise haben folgende Bedeutung:

GEFAHR:

Bedeutet, dass eine Gefahr fiir das Leben und die Gesundheit des Anwenders be-
steht, wenn die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen nicht getroffen werden.

ACHTUNG:
Bedeutet eine Warnung vor méglichen Beschéadigungen des Gerétes oder anderen

Sachwerten, wenn die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen nicht getroffen
werden.
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Allgemeine Gefahrenhinweise und Sicherheitsvorkehrungen

Die folgenden Gefahrenhinweise sind als generelle Richtlinie fiir Servoantriebe in Verbindung
mit anderen Geraten zu verstehen. Diese Hinweise missen bei Projektierung, Installation und
Betrieb der elektrotechnischen Anlage unbedingt beachtet werden.

Spezielle Sicherheitshinweise fiir den Benutzer

Die im spezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhiitungs-

GEFAHR:
. -
vorschriften sind zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Offnen der

Baugruppen, Bauteile und Geréte miissen im spannungslosen Zustand erfol-
gen.

Baugruppen, Bauteile und Gerdte miissen in einem beriihrungssicheren
Gehéduse mit einer bestimmungsgeméBen Abdeckung und Schutzeinrichtung
installiert werden.

Bei Gerédten mit einem ortsfesten Netzanschluss miissen ein allpoliger Netz-
trennschalter und eine Sicherung in die Gebédudeinstallation eingebaut wer-
den.

Uberpriifen Sie spannungsfiihrende Kabel und Leitungen, mit denen die Geréte
verbunden sind, regelméBig auf Isolationsfehler oder Bruchstellen. Bei Fest-
stellung eines Fehlers in der Verkabelung miissen Sie die Geréte und die Verka-
belung sofort spannungslos schalten und die defekte Verkabelung ersetzen.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zuldssige Netzspannungsbe-
reich mit der ortlichen Netzspannung tibereinstimmt.

Treffen Sie die erforderlichen Vorkehrungen, um nach Spannungseinbriichen
und -ausféllen ein unterbrochenes Programm ordnungsgeménB wieder aufneh-
men zu kénnen. Dabei diirfen auch kurzzeitig keine geféhrlichen Betriebszu-
stédnde auftreten.

Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen nach DIN VDE 0641 Teil 1-3 sind als alleini-
ger Schutz bei indirekten Beriihrungen in Verbindung mit speicherprogram-
mierbaren Steuerungen nicht ausreichend. Hierfiir sind zusétzliche bzw.
andere SchutzmaBnahmen zu ergreifen.

NOT-AUS-Einrichtungen geméfB EN60204/IEC 204 VDE 0113 miissen in allen
Betriebsarten der SPS wirksam bleiben. Ein Entriegeln der
NOT-AUS-Einrichtung darf keinen unkontrollierten oder undefinierten Wieder-
anlauf bewirken.

Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten
Zustédnden in der Steuerung fiihren kann, sind hard- und softwareseitig ent-
sprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.
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Hinweise zur Vermeidung von Schéaden durch elektrostatische Aufladungen

Durch elektrostatische Ladungen, die vom menschlichen Kdrper auf die Komponenten der SPS
Ubertragen werden, kdnnen Module und Baugruppen der SPS beschadigt werden. Beachten
Sie beim Umgang mit der SPS die folgenden Hinweise:

ACHTUNG:

® Beriihren Sie zur Ableitung von statischen Aufladungen ein geerdetes Metall-
teil, bevor Sie Module der SPS anfassen.

@® Tragen Sie isolierende Handschuhe, wenn Sie eine eingeschaltete SPS, z. B.
wéhrend der Sichtkontrolle bei der Wartung, beriihren.

Bei niedriger Luftfeuchtigkeit sollte keine Kleidung aus Kunstfasern getragen
werden, weil sich diese besonders stark elektrostatisch auflddt.
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EinfUhrung

Allgemeine Beschreibung

1 Einfuhrung

In der vorliegenden Bedienungsanleitung zu dem Positioniermodul FX3U-20SSC-H erfolgt eine
detaillierte Beschreibung der Funktionen, des Anschlusses, der Montage und der Program-
mieranweisungen. In der Installationsbeschreibung finden Sie die wichtigsten Kenndaten des
Positioniermoduls FX3U-20SSC-H zusammengestellt. Sie dient dem erfahrenen Anwender zur
schnellen Inbetriebnahme der Module, ersetzt aber nicht diese Bedienungsanleitung.

1.1 Allgemeine Beschreibung

Das vorliegende Modul dient zur schnellen und hochpréazisen Positionierung von Servoantrie-
ben. Uber den optischen SSCNET IlI-Bus kann das Modul den Servoverstarker in Echtzeit
Uberwachen und steuern.

Merkmale des Positioniermoduls

Das Positioniermodul FX3uU-20SSC-H dient zur Steuerung von zwei Achsen. Dabei bietet es
Funktionen, wie 1-Geschwindigkeitspositionierung, Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionie-
rung mit konstanter Vorschubrate, sowie lineare Interpolation und zirkulare Interpolation.

Uber die SSCNET Ill-Schnittstelle kann das Positioniermodul FX3U-20SSC-H mit dem
MELSERVO MR-J3-B Servoverstarker verbunden werden. Diese optische Verbindung
bedeutet verringerten Installationsaufwand, stérungsfreie Kommunikation bei einer Ka-
bellange des SSCNET llI-Kabels von bis zu 50 Metern.

Die Parameter des Servoverstarkers kbnnen vom Positioniermodul FX3u-20SSC-H Uber
SSCNET Il eingestellt bzw. ausgelesen werden. Gleiches gilt fur aktuelle Betriebsdaten
des Servoverstarkers, sowie Fehlermeldungen, die im Pufferspeicher (Flash-Speicher
(ROM)) des FX3U-20SSC-H gespeichert werden. Die Daten sind nicht fliichtig und blei-
ben auch nach Abschalten des Positioniermoduls erhalten.

Bei Anschluss eines Servoverstarkers mit Absolutwert-Positionserkennung entféllt die
Referenzfahrt nach dem Einschalten. Durch die Absolutwertpositionserkennung ist daher
zur Erkennung der Referenz-Position ein N&herungsschalter nicht erforderlich.

Das Positioniermodul kann in Verbindung mit einer FX3U- und FX3Uc-SPS verwendet
werden.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 1-1



Allgemeine Beschreibung Einfihrung

1-2 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Systemkonfiguration Systemubersicht

2 Systemkonfiguration

2.1 Systemubersicht

GX Developer
GX |IEC Developer
FX Configurator-FPCD

(PC) 20SSC-H
SPS
FX3U/FX3uc -
Uberwachungsdaten
Steuerdaten SSCNET Ill-Kabel

0 Positionierparameter
Servo- NOT-AUS
Ablauf- : Servoparameter verstirker  k{Oberer Endschatter (FLS)
pro- & : MR-J3.B | |Unterer Endschalter (RLS)
gramm S Tabellenfunktion Naherungsschalter (DOG)
o2
[} %’ FX-16E-150CAB(-R) Servo- NOT-AUS
T o ) verstarker |« Oberer Endschalter (FLS)
Vorkonfektioniertes Kabel zum MR-J3-B Unterer Endschalter (RLS)
Anschluss des Terminal-Blocks Naherungsschalter (DOG)
® LS am programmierbaren
Begrenzung Positioniermodul
Rechtslauf
(X-, Y-Achse) FX-16E-TB
® LS Klemmenblock
Begrenzung T
Linkslauf :
(X-, Y-Achse) ® START-Eingang (X-, Y-Achse)
@ Endschaltereingénge (X-, Y-Achse) MR-Configuartor (PC)
o (S):c_)psic::;:r @ |Interrupt-Eingang (X-, Y-Achse)
' @ Teilerfaktorteingang fur Handrad

der Phasen A und B (X-, Y-Achse)

Abb. 2-1: Systemkonfiguration fiir das Positioniermodul 20SSC-H

@ Mit dem GX Configurator-FP ab Version 1.30 ist die Verbindung mit GOT 1000-Bediengeraten lGber die FA-Transpa-
renzfunktion méglich. Dies gilt nur fir die Bediengerate der GT11- und GT15-Serie.
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Systemkonfiguration

2.1.1 Teiletubersicht der Systemkonfiguration
Teil Typenbezeichnung Anmerkungen
Positioniermodul FX3U-20SSC-H —
SPS FX3U/FX3uc —
GX Developer, GX IEC Developer Eingabe- und Uberwachungssoftware fiir die
- Servo-Parameter, die Positionier-
PC-Software FX Configurator-FP® sowie die Daten der Tabellenfunktion.
MR Configurator Einstell-Software fir den Servoverstarker
Servoverstarker MR-J3-B —
MR-J3BUSCIM .
(zur Verlegung innerhalb des O ?2:{)3?;:54 :n/i)
Schaltschranks) 9
MR-J3BUSCOIM-A .
SSCNET Ill-Kabel | (zur Verlegung auBerhalb des Schalt- | - ?}Q;g’é“z;n einm)
schranks) 9
MR-J3BUSCOIM-B .
(zur Verlegung auBerhalb des Schalt- O ?Q;ggﬁ:: einm)
schranks in Uberlange) 9
Klemmenblock FX-16E-TB —
FX-16E-LICAB 0: 150/ 300/ 500
E/A-Kabel Kabella :
FX-16E-OCAB-R (Kabellange in cm)
Tab. 2-1:  Teilelibersicht zur Konfiguration des Systems
@ Mitdem GX Configurator-FP ab Version 1.30 ist die Verbindung mit GOT1000-Bediengeréaten Uiber die FA-Transpa-
renzfunktion méglich. Dies gilt nur fir die Bediengerate der GT11- und GT15-Serie.
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Verbindung mit der SPS

2.2 Verbindung mit der SPS

Das Positioniermodul FX3U-20SSC-H wird Uber eine Erweiterungsleitung mit der SPS ver-
bunden. Dabei wird das Positioniermodul wie eine Sondererweiterung der SPS angesehen.
Dem Modul wird automatisch eine Nummer von 0 bis 7® vergeben, beginnend von dem
Sondermodul, welches sich am néchsten zum SPS-Grundgerat befindet. Die Nummer wird
fur die Ansprache des Moduls mit der FROM- und TO-Anweisung benétigt.

@ Bei Verwendung des Grundgeréats FX3UC-32MT-LT(-2) wird dem Modul eine Nummer von 1 bis 7 vergeben.

FX3u-SPS

FX3u-

20SSC-H 20SSC-H

FX3u-

MITSUBISHI WHEG 0099
nboosds

FXsuc-
SPS

FX3u- FX3u-
20SSC-H 20SSC-H

FX2NC-CNV-IF
Abb. 2-1: Verbindung des Positioniermoduls mit der SPS
HINWEIS Details zur E/A-Konfiguration, zur Zuordnung der Modulnummern und zur maximalen An-

zahl der E/A-Kanéle der SPS finden Sie in der Bedienungsanleitung der MELSEC
FX3U-Serie ,Hardware-Beschreibung®, Artikelnummer: 168807 und in der Bedienungsan-
leitung der MELSEC FX3UC-Serie, ,Hardware Edition®, Artikelnummer: JY997D28701.

Die folgende Tabelle zeigt die maximale Anzahl der anschlieBbaren Module FX3U-20CCC-H:

SPS-Serie Maximale Anzahl Module FX3u-20SSC-H
FX3u 8

FXsuc (D, DSS 8
FCauc® ( )

FX3uc-32MT-LT, FX3uc-32MT-LT-2 7

@ Der Anschluss des Moduls FX3U-20SSC-H an die FX3UC-SPS erfolgt Gber ein Modul FX2NC-CNV-IF oder
FX3uc-1PS-5V.

@® Zur Verlangerung der Erweiterungsleitung sind zuséatzlich das Erweiterungskabel
FXON-65EC (FXON-30EC) und der Kommunikationsadapter FX2N-CNV-BC notwen-

dig.

® Durch das Positioniermodul FX3U-20SSC-H werden acht E/A-Kanéle belegt.
Beachten Sie, dass die zulassige Gesamtzahl der E/A-Kanéle der SPS, welche von
dem Grundgerat, dem Erweiterungsgerat, der Erweiterung der Spannungsversor-
gung und allen Modulen belegt werden, nicht Uberschritten wird.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Systemkonfiguration

2.2.1 Verwendbare SPS

Folgende Versionen der SPS kénnen mit dem Positioniermodul FX3U-20SSC-H verwendet

werden:

Version

SPS-Serie
FXau

Alle SPS ab Version 2.20

FCauc®

FXauc (D, DSS)

FX3uc-32MT-LT, FX3uc-32MT-LT-2

Alle SPS ab Version 2.20 mit Produktionsdatum ab Mai
2005

Tab. 2-2:

Einsetzbare SPS

Die Versionsnummer steht in den letzten drei Stellen des Registers D8001.

@ Der Anschluss des Moduls FX3U-20SSC-H an die FX3Uc-SPS erfolgt tiber ein Modul FX2NC-CNV-IF oder

FX3uc-1PS-5V.
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Spannungsversorgung

3 Technische Daten

3.1 Spannungsversorgung
Merkmal Technische Daten
Versorgungsspannung 24V DC, -15 %, +20 %, Welligkeit = 5 % (Spitze — Spitze)
Externe Spannungsausfallzeit Max. 5 msek
Spannungs-
versorgung Leistungsaufnahme 5 W (220 mA/24 V DC)
Sicherung 1A
Interne
Spannungs- SPS-Spannungsversorgung | 100 mA, 5V DC
versorgung
Tab. 3-1: Spannungsversorgung
3.2 Allgemeine Betriebsbedingungen

Die folgende Tabelle enthalt eine Ubersicht der allgemeinen Betriebs- und Umgebungsbedin-
gungen fir das FX3U-20SSC-H. Zur Erhaltung der Betriebssicherheit und die Gewahrleistung
einer hohen Lebensdauer der Modulbauteile ist das Modul nur unter den angegebenen
Betriebsbedingungen zu betreiben.

HINWEIS Fur die in der folgenden Tabelle nicht erwéhnten Betriebs- und Umgebungsbedingungen

gelten die Betriebs- und Umgebungsbedingungen des SPS-Grundgerates. Beachten Sie
bitte dazu die Bedienungsanleitung der MELSEC FX3u-Serie ,Hardware-Beschreibung®,
Artikelnummer: 168807 und die Bedienungsanleitung der MELSEC FX3UC-Serie, ,,Hard-
ware Edition”, Artikelnummer: JY997D28701.

Merkmal Technische Daten
Spannungsfestigkeit 500 V AC fur 1 min Zwischen allen Anschlussklemmen und der
Isolationswiderstand Mind. 5 MQ bei 500 V DC Erdungsklemme

Tab. 3-2:

Betriebs- und Umgebungsbedingungen

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Technische Daten

3.3

Leistungsdaten

Merkmal

Technische Daten

Anzahl der steuerbaren Achsen

2 Achsen

Datensicherung

Positionierparameter, Servoparameter
Daten der Tabellenfunktion kénnen im Flash-Speicher abgelegt werden.
Maximale Anzahl der Schreibzyklen: 100.000

Verwendbare SPS

FX3u/FXauc®

® Maximal 8 Module kdnnen an die SPS FX3U/FX3uUcC (D, DSS) angeschlossen werden
® Maximal 7 Module kénnen an die SPS FX3UC-32MT-LT(-2) angeschlossen werden

Anzahl belegter E/A-Kanéle

8 Kanale (Eingénge oder Ausgange)

AnschlieBbare Servoverstarker

MELSERVO MR-J3-01B
Maximal zwei Servoverstarker kdnnen angeschlossen werden
Maximale Bus-Kabelldnge 50 m

Servo-Bus SSCNET IlI
Zykluszeit 1,77 msek
Interrupt 2 Eingéange pro Achse (INTO, INT1)
Steuer- Né&herungsschalter (DOG) 1 Eingang pro Achse
eingange Startschalter 1 Eingang pro Achse
Handrad 1 Eingang pro Achse (A-/ B-Phase)
Parameter 27 Positionierungen
50 Servoparameter
Steuerdaten 20 verschiedene
Uberwachungsdaten 35 verschiedene

Positionierprogramm

Erstellt durch Ablaufprogramm bestehend aus FROM-/ TO-Anweisungen, usw.
Direkte Positionierung (1 jeweils fir X- und Y-Achse)
Positionierungen mit der Tabellenfunktion (300 Tabellen jeweils fur X-/ Y-Achse und XY-Achse)

Methode

Absolut oder inkremental

Einheiten

PLS, pm, 10™ Zoll, m° (Winkelgrad)

Einheiten-Faktor

1,10, 100 und 1000

Positionierbereich

-2147483648 bis 2147483647 PLS (Impulse)

Positionie- GeSChWindigkeitS'/ . . o
rung Drehzahlbefehl Hz, cm/min, Zoll/min, 10°/min
Beschleunigungs-/ | Trapezférmige, S-férmige Rampe
Bremsrampe Bei Interpolation sind nur die trapezférmige Beschleunigungs- und Bremsrampe maglich.
Anlauf-
verzdgerungszeit = 1,6 msek
Interpolation Lineare Interpolation mit zwei Achsen, Zirkulare Interpolation mit zwei Achsen.
Tab. 3-3: Leistungsdaten Positioniermodul FX3U-20SSC-H
@ Der Anschluss des Moduls FX3U-20SSC-H an die FX3UC-SPS erfolgt Giber ein Modul FX2NC-CNV-IF oder
FX3uc-1PS-5V.
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3.4

Eingédnge

Merkmal

Technische Daten

Signalname

Gruppe 1

Interrupt-Eingang X-Achse: X-INT-0, X-INT1
Interrupt-Funktion

Interrupt-Eingang Y-Achse: Y-INT-0, Y-INT1
Interrupt-Funktion

DOG-Eingang (Naherungsschalter) X-Achse: X-DOG
Referenzfahrt

DOG-Eingang (Naherungsschalter) Y-Achse: Y-DOG
Referenzfahrt

START-Signal fur X-Achsenpositionierung: X-START

START-Signal fur Y-Achsenpositionierung: Y-START

Gruppe 2

Handradeingang fiir X-Achse:
X- ¢ A+/X- ¢ A-, X- ¢ B+/X- ¢ B-
Erfassung einer Flanke beim 2-Phasen-Counter mit zwei Zahleingédngen

Handradeingang fur Y-Achse:
Y- o A+/Y- ¢ A-, Y- ¢ B+/Y- ¢ B-
Erfassung einer Flanke beim 2-Phasen-Counter mit zwei Zahleingédngen

Gruppe 3

Externe Spannungsversorgung fir Signale: S/S

Die Signale INTO, INT1, DOG und START sind mit der Spannungsversorgung
verbunden

Statusanzeige

LED ist EIN, wenn der Eingang eingeschaltet ist

Signalspannung

24 V DC, -15 %, +20 % (Die Spannung wird (iber die Klemme S/S eingespeist)

Eingangsstrom

7 mA =1 mA bei 24 V DC

Strom bei EIN =4,5mA

Gruppe 1 Strom bei AUS =1,5mA

Spannungsloser Kontakteingang
Ansteuerart Minusschaltend: Open-Collector-Transistor (NPN)
Plusschaltend: Open-Collector-Transistor (PNP)

Ansprechzeit Hardware-Filter = 1 msek
Isolation Optokoppler
Statusanzeige LED ist EIN, wenn der Eingang eingeschaltet ist
Signalspannung 3-525VDC
Eingangsstrom 3,0-8,5mA
Strom bei EIN = 3,0 mA

Gruppe 2
Strom bei AUS =0,5mA
Ansteuerart Differential-Eingang (entsprechend AM26LS31)
Ansprechfrequenz | 2-phasiges Impulssignal = 100 kHz (Tastverhéltnis 50%)
Isolation Optokoppler
Spannungs- 24V DC, -15 %, +20 %

Gruppe 3 versorgung
Stromaufnahme =64 mA

Tab. 3-4: Technische Daten der Eingédnge

Die entsprechenden Schaltdiagramme zur Beschaltung der Eingange finden Sie in Abschnitt
6.4.3 und 6.4.4.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Modulbeschreibung

Abmessungen und Bezeichnungen

4

4.1

Modulbeschreibung

Abmessungen und Bezeichnungen

Befestigungsbohrung @ 4,5 mm

®
e

uotoR
OSTART O X-READY
RRRRR

0O OINTO OX-ERROR
1 INT1 )

Y-ERROR

<]

POWER

FXau-20SSC-H

80 (Bohrungsabstand)
90
j—

/7

4,5

T J=—=
55

3| IO
[[1]

((

® Gewicht: 0,3 kg
@® Zubehor:

@® Alle MaBangaben in mm

Nummernaufkleber fir Modulnummer
Spannungsversorgungskabel FX2NC-100MBCB
Staubschutzabdeckung der Liftungsschlitze ©

Abb. 4-1:

00000600000

Befestigungsbohrungen fur die direkte Befestigung mit M4-Schrauben
LED-Anzeige des Betriebszustands (siehe Abschnitt 4.2.)

LED fir Betriebsspannung EIN
Erweiterungsleitung
Eingangsstecker
Spannungsversorgungsanschluss
Vorrichtung far DIN-Schienenbefestigung

Typenschild

Montagelasche fiir DIN-Schienenbefestigung
Anschluss SSCNET IlI-Buskabel

Abmessungen und Bezeichnungen des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H

Gefahr:

@ Entfernen Sie vor der ersten Inbetriebnahme des Moduls unbedingt die Schutzabdeckung
der Liiftungsschlitze. Andernfalls droht eine Uberhitzung des Moduls.

BRANDGEFAHR

Positioniermodul FX3u-20SSC-H




LED-Anzeige flr Betriebszustand und Spannungsversorgung

Modulbeschreibung

4.2

LED-Anzeige flr Betriebszustand und

Spannungsversorgung
Anzeige-LED Farbe Status Bedeutung
AUS Externe Spannungsversorgung oder SPS nicht eingeschaltet
POWER grin
EIN Externe Spannungsversorgung und SPS sind eingeschaltet
AUS Die X-/Y-Achse wird gerade positioniert oder ein Fehler ist aufgetreten
X-READY .
Y-READY grun EIN Die Befehle fiir die X-/Y-Achse sind ausflihrbar und es treten dabei
keine Fehler auf
AUS Normaler Betrieb der X-/Y-Achse
S ERROH rot Blinkt | Fehler bei der Positionierung der X-/Y-Achse
EIN CPU-Fehler der Y-/Y-Achse
X-START AUS Start-Eingang AUS
rot
Y-START EIN Start-Eingang EIN
X-DOG AUS DOG-Eingang (Naherungsschalter) AUS
rot
Y-DOG EIN DOG-Eingang (Naherungsschalter) EIN
X-INTO AUS Interrupt-Eingang AUS
Y-INTO
X-INT1 ot EIN Interrupt-Eingang EIN
Y-INT1 prEingang
X- 6 A AUS Eingang AUS Handrad Phase A
rot
Y-0A EIN Eingang EIN Handrad Phase A
X- 6B AUS Eingang AUS Handrad Phase B
rot
Y-¢0B EIN Eingang EIN Handrad Phase B

Tab. 4-1: Anzeige-LEDs und deren Bedeutung
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Modulbeschreibung

Steckerbelegung

4.3 Steckerbelegung
4.3.1 Eingangsstecker
Abb. 4-2  Pin-Belegung des Eingangs-
steckers
X-INTO || O O Y-INTO
NC | O Ofl NC
X-INT1 || O (O Y-INT1
X-0A+ || O O Y-0A+
X-0A- || O O Y-0A-
X-¢B+ | O Of Y-0B+
X-¢B- | O O} Y-¢B-
x-00G |O O y-bDoG
sis |O O sis
x-START | © O v-START
Eingangssteckerbelegung
Pin Beschreibung Pin Beschreibung
X-INTO Interrupt-Eingang X-Achse Y-INTO Interrupt-Eingang Y-Achse
NC Nicht belegt NC Nicht belegt
X-INTH Interrupt-Eingang X-Achse Y-INT1 Interrupt-Eingang Y-Achse
A-Eingang furr 2-Phasen-Impuls des A-Eingang fir 2-Phasen-Impuls des
X-¢ A+ Handrads (X-Achse) Y- ¢ A+ Handrads (Y-Achse)
Bezugspunkt des A-Eingangs fur Bezugspunkt des A-Eingangs fur
X- ¢ A- 2-Phasen-Impuls des Handrads Y- ¢ A- 2-Phasen-Impuls des Handrads
(X-Achse) (Y-Achse)
X- 6B B-Eingang fur 2-Phasen-Impuls des Y- B B-Eingang fur 2-Phasen-Impuls des
¢ B+ Handrads (X-Achse) ¢ B+ Handrads (Y-Achse)
Bezugspunkt des B-Eingangs fur Bezugspunkt des B-Eingangs fur
X- ¢ B- 2-Phasen-Impuls des Handrads Y- ¢ B- 2-Phasen-Impuls des Handrads
(X-Achse) (Y-Achse)
. DOG-Eingang Néherungsschalter . DOG-Eingang Néaherungsschalter
X-DOG (X-Achse) ¥-DOG (Y-Achse)
s/S Spannungseingang 24V fir die Signale s/s Spannungseingang 24V fur die Signale
START, DOG, INTO, INT1 ® START, DOG, INTO, INT1 @
X-START START-Signal X-Achse Y-START START-Signal Y-Achse
Tab. 4-2: Beschreibung der Pin-Belegung des Eingangssteckers
o Die beiden gegenlberliegenden S/S-Pins des Eingangssteckers sind intern gebriickt.
HINWEIS Die dargestellte Steckerbelegung ist die Ansicht von oben (Einsteckseite) auf den Stecker

des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H.
Achten Sie bei der Anfertigung von Anschlusskabeln exakt auf die Pinbelegung und die Po-
sition der Einkerbung des Steckers. Durch Verdrahtungsfehler kann das Modul beschédigt
oder zerstort werden.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H



Steckerbelegung Modulbeschreibung

4.3.2 Spannungsversorgungsanschluss 24 V DC

Abb. 4-3: Pin-Belegung des
Spannungsversorgungs-
anschlusses 24 V DC

@) 3  Erdung (Grln)
L] O 2 @ (Schwarz)
Mo 1 @  (Roy
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Installation

5 Installation

Schalten Sie vor der Installation und der Verdrahtung die Versorgungsspan-

GEFAHR:
o
nung der SPS und andere externe Spannungen aus.

Beim Ausfall der externen Versorgungsspannung oder bei einem Fehler der
SPS kénnen undefinierte Zustédnde auftreten. Sehen Sie deshalb auBerhalb der
SPS Vorkehrungen (z. B. NOT-AUS-Schaltkreise, Verriegelungen mit Schiitzen,
Endschalter etc.) zur Vermeidung von gefdhrlichen Betriebszustédnden und von
Schéden vor.

Wenn die SPS bei der Selbstdiagnose einen Fehler entdeckt, werden alle Aus-
gédnge ausgeschaltet. Tritt in den Ein- oder Ausgangsschaltkreisen ein Fehler
auf, den die SPS nicht erkennen kann, werden unter Umstédnden die Ausgédnge
nicht mehr korrekt angesteuert. Sehen Sie externe Uberwachungseinrichtun-
gen und mechanische Sicherungen vor, damit auch in diesem Fall die Sicher-
heit gewéhrleistet ist.

Durch ein defektes Ausgangsmodul kann eventuell ein Ausgang nicht korrekt
ein- oder ausgeschaltet werden. Sehen Sie deshalb bei Ausgéngen, bei denen
dadurch ein gefédhrlicher Zustand eintreten kann, Uberwachungseinrichtungen
vor.

Durch zu hohe Ausgangsstréome, z. B. durch Kurzschliisse, kann Feuer verur-
sacht werden. Sichern Sie deshalb die Ausgdnge von Ausgangsmodulen mit
Sicherungen ab.

Die Servicespannungsquellen (24 V DC) der Grund- und Erweiterungsgeréte ha-
ben nur eine begrenzte Kapazitit. Bei einer Uberlastung sinkt die Spannung, als
Folge werden Eingédnge nicht mehr erkannt und alle Ausgédnge ausgeschaltet.
Priifen Sie, ob die Kapazitét der Servicespannungsquelle ausreichend ist und se-
hen Sie externe Uberwachungseinrichtungen und mechanische Sicherungen
vor, die im Fall eines Spannungseinbruchs die Sicherheit gewéhrleisten.

Beriihren Sie zur Ableitung von statischen Aufladungen ein geerdetes Metall-

ACHTUNG:
o
teil, bevor Sie Module der SPS anfassen.

Tragen Sie isolierende Handschuhe, wenn Sie eine eingeschaltete SPS, z. B.
wéhrend der Sichtkontrolle bei der Wartung, beriihren.

Bei niedriger Luftfeuchtigkeit sollte keine Kleidung aus Kunstfasern getragen
werden, weil sich diese besonders stark elektrostatisch aufladt.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H




Umgebungsbedingungen Installation

5.1

5.1.1

HINWEIS

5.1.2

Umgebungsbedingungen
Um einen einwandfreien Betrieb des FX3U-20SSC-H zu gewahrleisten, beachten Sie folgende
Angaben zu den zulédssigen Umgebungsbedingungen:

® Umgebungen mit zu hohen Staubbelastungen, aggressiven Gasen und direkter Sonnen-
einstrahlung sind fur den Betrieb der Gerate ungeeignet.

® Die zuladssige Umgebungstemperatur liegt zwischen 0 und 55 °C.

Die zuléssige relative Luftfeuchtigkeit liegtim Bereich von 35 bis 85 % (ohne Kondensation).

@ Der Aufstellungsort soll frei von mechanischen Belastungen wie starken Vibrationen oder
StéBen sein.

® Zur Vermeidung elektrischer Stéreinflisse soll das Gerat nicht in unmittelbarer Nahe von
hochspannungsfihrenden Kabeln oder Maschinen aufgestellt werden.

Anforderungen an den Montageort

Wéhlen Sie als Montageort fir das Gerat ein beriihrungssicheres Gehause mit einer bestim-
mungsgemaBen Abdeckung (z. B. Elektroschaltschrank). Der Schaltschrank muss in Uberein-
stimmung mit den lokalen und nationalen Bestimmungen ausgewahlt und installiert werden.

Um eine ausreichende Warmeableitung zu gewahrleisten, muss um das Gerat herum ein Frei-
raum von mindestens 50 mm vorhanden sein.

| Beachten Sie auch die Montagehinweise der verwendeten SPS.
Geratemontage

Eine SPS der MELSEC FX-Familie kann entweder auf einer DIN-Schiene oder direkt auf einen
ebenen Untergrund (z. B. Schaltschrankriickwand) montiert werden. Verwenden Sie bei zu
erwartenden Vibrationen keine DIN-Schiene, sondern montieren Sie die Geréte direkt.

ACHTUNG:

Entfernen Sie vor der Montage die Gerédteschutzumhiillung.

Schiitzen Sie das Gerédt wéhrend der Montage vor leitfdhigen Partikeln (z. B. Metall-
spédne), die spéter einen Kurzschluss verursachen kénnten. Achten Sie besonders
darauf, dass keine blanken Dréhte in das Gehéduse ragen.
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Installation Umgebungsbedingungen

5.1.3 DIN-Schienen-Montage

Auf der Gerateriickseite befindet sich eine DIN-Schienen-Schnellbefestigung. Die Schnellbe-
festigung erméglicht eine einfache und sichere Montage auf einer DIN-Schiene (DIN46277,
Schienenbreite 35 mm).

Abb. 5-1: DIN-Schienenmontage

Setzen Sie das Modul (@) in einen Abstand von ca. 50 mm zum linken Nachbarmodul auf die
DIN-Schiene auf (@) und driicken Sie es vorsichtig an (@), bis es in die Schiene einrastet.

Abdeckung des Abb. 5-2: Einstecken der
Erweiterungsanschlusses Anschluss/eitung auf die SPS

ANANNNNANN

AN

Zum Anschluss des Moduls am Grundgerat entfernen Sie zuerst die Abdeckung des Erweite-
rungsanschlusses.

Stecken Sie dann die Anschlussleitung (@), die fest am Modul montiert ist, in den Erweiterungs-
anschluss des Grundgeréts.

Nach dem Anschluss montieren Sie bitte wieder die Abdeckung des Erweiterungsanschlusses.

Schieben Sie dann das Modul bis auf etwa 1 bis 2 mm an das linke Nachbarmodul heran.

HINWEIS Anstatt an das Grundgeréat kann das Modul auch in gleicher Weise an ein modulares Erwei-
terungsgeréat angeschlossen werden.
Beachten Sie zur Handhabung des Erweiterungskabels die Bedienungsanleitung der MEL-
SEC FX3u-Serie ,Hardware-Beschreibung“, Artikelnummer: 168807 und die Bedienungs-
anleitung der MELSEC FX3uc-Serie, ,Hardware Edition®, Artikelnummer: JY997D28701.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 5-3



Umgebungsbedingungen Installation

5.1.4

Direkte Wandmontage

Zur direkten Wandmontage benétigen Sie zwei M4-Maschinen- oder Blechschrauben.

Bevor die Module montiert werden kénnen, missen die Befestigungslécher gebohrt werden.
Die MaBe kénnen entsprechend den Angaben im Anhang entweder direkt auf die Montagefla-
che oder auf Papier Ubertragen werden, das dann als Bohrschablone verwendet wird.

Zwischen jedem Modul und zum Grundgerat sollte ein Abstand von 1 bis 2 mm eingehalten werden.

ACHTUNG:

Achten Sie bei der Montage darauf, dass keine Bohrspéne oder Drahtreste durch die
Liiftungsschlitze in das Modul eindringen, die spéter einen Kurzschluss verursa-
chen kénnten. Verwenden Sie zum VerschlieBen der Liiftungsschlitze die mitgelie-
ferte Abdeckung.

Nach dem Abschluss aller Installationsarbeiten muss diese Abdeckung wieder ent-
fernt werden, um eine Uberhitzung der Steuerung zu vermeiden.

HINWEIS

Bevor das Positioniermodul FX3U-20SSC-H (@ in der Abbildung unten) montiert werden kann,
muss zuerst das Grundgerat montiert werden.

Abb. 5-3: Nachdem Sie alle Befestigungs-
I6cher gebohrt haben, befesti-
gen Sie das Modul mit M4-Ge-
windeschrauben oder 4 mm
Blechschrauben
(@ in der Abbildung links).

Stecken Sie die Anschlussleitung des Moduls in den Erweiterungsstecker des Grundgerétes.

Anstatt an das Grundgeréat kann das Modul auch in gleicher Weise an ein modulares Erwei-
terungsgeréat angeschlossen werden.

Beachten Sie zur direkten Montage des Moduls die Bedienungsanleitung der MELSEC
FX3u-Serie ,Hardware-Beschreibung®, Artikelnummer: 168807 und die Bedienungsanlei-
tung der MELSEC FX3uc-Serie, ,Hardware Edition“, Artikelnummer: JY997D28701.
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Verdrahtung Hinweise zur Verdrahtung

6 Verdrahtung

6.1 Hinweise zur Verdrahtung

GEFAHR:
@ Schalten Sie vor allen Arbeiten an der SPS die Versorgungsspannung aus.

® Montieren Sie vor dem Einschalten der Spannung oder bevor die SPS in Betrieb
genommen wird unbedingt wieder den mitgelieferten Beriihrungsschutz fiir
die Klemmleisten.

® Durch ein defektes Ausgangsmodul kann evtl. ein Ausgang nicht korrekt ein-
oder ausgeschaltet werden. Sehen Sie deshalb bei Ausgédngen, bei denen
dadurch ein gefdhrlicher Zustand eintreten kann, Uberwachungseinrichtun-
gen vor.

® Beim Ausfall der externen Versorgungsspannung oder bei einem Fehler der
SPS kénnen undefinierte Zustidnde auftreten. Sehen Sie deshalb auBerhalb der
SPS Vorkehrungen (z. B. NOT-AUS-Schaltkreise, Verriegelungen mit Schiitzen,
Endschalter etc.) zur Vermeidung von gefédhrlichen Betriebszustdnden und
von Schéden vor.

® Schauen Sie niemals direkt in das aus den Anschliissen fiir das
SSCNET IlI-Kabels austretende Licht oder in das offene Ende des
SSCNET llI-Kabels. Das ausgesendete Licht entspricht gemdB der Norm
IEC60825-1 der Laserklasse 1 (class 1) und kann bei direktem Hineinschauen
zu Irritationen der Augen fiihren.
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Hinweise zur Verdrahtung Verdrahtung

ACHTUNG:

® An den Ausgédngen der Servicespannungsquelle der Grundgeréte und kom-
pakten Erweiterungsgeréte (Kennzeichnung: ,,24V*“ und ,,0V“) darf keine
andere Spannungsquelle angeschlossen werden. Falls dies nicht beachtet
wird, kann das Gerét beschédigt werden.

® An nicht belegte Klemmen der Module darf nichts angeschlossen werden.

® Achten Sie bei der Verdrahtung darauf, dass keine Drahtreste durch die Liif-
tungsschlitze in ein Modul eindringen. Dadurch kann spéter ein Kurzschluss
verursacht werden, das Modul kann beschédigt werden oder es kann zu Fehl-
funktionen kommen.

® Beachten Sie bei der Verdrahtung die folgenden Hinweise. Nichtbeachtung
kann zu elektrischen Schldgen, Kiirzschliissen, losen Verbindungen oder
Schaden am Modul fiihren.

— Beachten Sie beim Abisolieren der Dréhte die angegebenen MaBe.

— Verdrillen Sie die Enden von flexiblen Dréhten (Litze). Achten Sie auf eine
sichere Befestigung der Dréhte.

— Die Enden flexibler Dréhte diirfen nicht verzinnt werden.
Verwenden Sie stattdessen Kabelschuhe, Ringésen oder Aderendhiilsen.

— Verwenden Sie nur Dréhte mit dem korrekten Querschnitt.
® Ziehen Sie die Schrauben der Klemmen mit den angegebenen Momenten an.

® Die Anschliisse fiir das SSCNET lll-Kabel sind mit einer Kappe zum Schutz vor
Staub und mechanischen Einwirkungen abgedeckt. Daher soliten Sie die
Kappe erst entfernen, wenn Sie das SSCNET llI-Kabel einstecken. Nach dem
Entfernen des SSCNET llI-Kabels sollten Sie die Schutzkappe sofort wieder
aufstecken.

® Verwahren Sie die Schutzkappen der Anschliisse fiir das SSCNET llI-Kabel,
sowie die Schutzhiilsen der Enden des SSCNET llI-Kabels immer vor Staub
geschiitzt in einem verschlieBbaren Plastikbeutel auf.

@ BeiAustausch eines defekten Servoverstérkers oder des FX3U-20SSC-H verse-
hen Sie die Anschliisse fiir das SSCNET llI-Kabel immer mit den Schutzkappen,
um bei der Handhabung des Servoverstéirkers Beschiddigungen der optischen
Schnittstelle zu verhindern.

® Offen liegende SSCNET llI-Kabelenden (z.B. nach Ausbau eines defekten Ser-
voverstérkers) sollten zum Schutz vor Beschadigungen sofort wieder mit der
Schutzhiilse versehen werden.
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Hinweise zur Verdrahtung

Um Stéreinflisse von Netzteilen, Servoantrieben oder anderen Stérquellen zu vermeiden,
beachten Sie bitte die folgenden Hinweise:

Verdrahtung
]
(]
]
]
]
HINWEIS

Gleichstromfihrende Leitungen sollten nicht in unmittelbarer Nahe von wechselstromfih-
renden Leitungen verlegt werden.

Hochspannungsfiihrende Leitungen sollten von Steuer- und Datenleitungen getrennt ver-
legt werden. Der Mindestabstand zwischen diesen Leitungen betrédgt 100 mm. Dies betrifft
auch das optische SSCNET llI-Kabel.

Leitungen zu den Ein- und Ausgéngen kénnen auf einer LAnge von maximal 100 m erwei-
tert werden. Um Stéreinfliisse sicher zu vermeiden, sollten die Leitungslangen jedoch auf
20 m begrenzt werden. Berlcksichtigen Sie den Spannungsabfall in den Leitungen.

Verwenden Sie zur Ubertragung von analogen Signalen abgeschirmte Leitungen.

Die an den Klemmen angeschlossenen Leitungen missen so befestigt werden, dass auf
die Klemmleisten keine UbermaBige mechanische Belastung ausgeubt wird.

Beachten Sie zur Verdrahten des Moduls die Bedienungsanleitung der MELSEC FX3uU-Se-
rie ,Hardware-Beschreibung®, Artikelnummer: 168807 und die Bedienungsanleitung der
MELSEC FXsuc-Serie, ,Hardware Edition®, Artikelnummer: JY997D28701.
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Anschluss der Versorgungsspannung Verdrahtung

6.2

6.2.1

6.2.2

Anschluss der Versorgungsspannung

Erdung

Bitte beachten Sie die folgenden Hinweise zur Erdung:

® Der Erdungswiderstand darf maximal 100 Q) betragen (Erdungsklasse D).

® Der Anschlusspunkt sollte so nah wie méglich an der SPS sein. Die Dréhte fiir die Erdung
sollten so kurz wie méglich sein.

® \Verwenden Sie zur Erdung Leitungen mit einem Querschnitt von mindestens 2 mm?.

Die SPS sollte nach Mdéglichkeit unabhangig von anderen Geraten geerdet werden. Sollte eine

eigensténdige Erdung nicht méglich sein, ist eine gemeinsame Erdung entsprechend dem mitt-

leren Beispiel in der folgenden Abbildung auszufihren.

Sonstige Sonstige Sonstige
SPS Gerate SPs Gerate SPS Gerate
f [ V ! AI
Unabhangige Erdung Gemeinsame Erdung Gemeinsame Erdung
(Beste Losung) (Gute Losung) (Nicht erlaubt)

Abb. 6-1: Erdung der SPS

Externe Spannungsversorgung 24 V DC

Die externe Spannungsversorgung des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H sollte gleichzeitig
mit der SPS oder vor dem Einschalten der SPS eingeschaltet werden.

Vor dem Abschalten sollten Sie den sicheren Zustand des Systems prifen und danach die
Betriebsspannung der PLC, des FX3U-20SSC-H und der sonstigen Erweiterungsgerate gleich-
zeitig abschalten.

Abb. 6-2: Anschluss der 24-V-DC-
Spannungsversorgung

FX3u-20SSC-H

24V DC Erdung gemaB
— Erdungsklasse D

Ein vorkonfektioniertes Kabel fir die externe Spannungsversorgung wird mit dem Positionier-
modul FX3U-20SSC-H mitgeliefert:

— Kabelbezeichnung: FX2nc-100MPCB

— Lange: 1m
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Verdrahtung

SSCNET lll-Kabel

6.3

SSCNET lllI-Kabel

Das optische SSCNET lll-Kabel wird aus Glasfaser hergestellt. Wenn das optische Kabel star-
kem Druck, Zug, Verdrehung oder Verbiegung ausgesetzt wird, verzerrt oder bricht die innen
liegende Glasfaser, so dass eine fehlerfreie optische Signallbertragung nicht mehr sicher
gestellt werden kann. Die Glasfaserkabel MR-J3BUSLCIM, MR-J3BUS[CIM-A und
MR-J3BUSLIM-B werden aus synthetischem Harz hergestellt und schmelzen, wenn sie hohen
Temperaturen oder Feuer ausgesetzt werden. Vermeiden Sie daher eine Verlegung der Kabel
in der N&he von hei3en Teilen, wie Kuhlkdrper, Kuhllifter-Auslasséffnungen usw.

Kabel Kabellange [m] Ausfiihrung tempe r:f:::;::i ch [°C] Anwendung
MR-J3BUSCIM @ 0,15,0,3,0,5, 1, 3 Standard -40-85 apnerhalb des
MR-J3BUSCIM-A @ 5,10, 20 Standard ~40-85 SL‘ESI’;?L?S&SS
Hochflexibel auBerhalb des
MR-J3BUSCOIM-B @ 30, 40, 50 Uberlinge -20-70 Schaltschranks,
9 grofBe Distanzen

Tab. 6-1:

6.3.1

Verfligbare SSCNET IlI-Kabel mit ihren Daten

@ Der Platzhalter [J steht fur die Kabellange:
015=0,15m,03=0,3m,05=0,5m,1=1m,3=3m,5=5m,10=10m,20=20m, 30=30m,40=40m, 50=50m

Minimaler Biegeradius

Verlegen Sie SSCNET IllI-Kabel immer mit einem gréBeren Biegeradius, als der minimal
erlaubte. Achten Sie darauf, dass die Kabel nicht beim SchlieBen von Tlren von Steuerschran-
ken usw. eingeklemmt und geknickt werden. Auch sollte auf eine Einengung der Biegeradien
des SSCNET llI-Kabels durch bewegliche Montagevorrichtungen fiir die SPS oder den Servo-
verstarker usw. geachtet werden.

Kabel
MR-J3BUSLCIM

Minimaler Biegeradius [mm]
25

Lichtleiter: 25
Bereich mit verstarkter Umhallung: 50

Lichtleiter: 30
Bereich mit verstarkter Umhullung: 50

MR-J3BUSCIM-A

MR-J3BUS[IM-B

Tab. 6-2: Biegeradien der SSCNET llI-Kabel
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SSCNET lll-Kabel

Verdrahtung

6.3.2

Kabelfixierung

Fixieren Sie die Kabel immer in der Nahe der Kabelenden mit geeigneten Kabelbindern, damit
die dort befindlichen Stecker fir das SSCNET IlI-Kabel nicht durch das Eigengewicht der Kabel
belastet werden. Das Kabel sollte in einer lockeren Schlaufe verlegt und nicht verdreht werden,

um den minimalen Biegeradius nicht zu unterschreiten.

I

)

Unter dem Positioniermodul
FX3u-20SSC-H sollte sich flr die
Verlegung des SSCNET llI-Kabels
ein Freiraum von mindestens

70,0 mm vorhanden sein.

Abb. 6-3: Freiraum unter dem Positioniermodul flir das SSCNET IlI-Kabel

Empfohlenes
Befestigungsmaterial:
NK-Klemme,

Typ SP (NIX, INC.)

m FX3u-20SSC-H (Modulunterkante)

Glasfaser-Kabelende in lockerer
Schlaufe verlegen

Abb. 6-4: Befestigung des SSCNET llI-Kabels
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Verdrahtung

SSCNET lll-Kabel

6.3.3

6.3.4

6.3.5

6.3.6

6.3.7

Kabelbiindelung

Verwenden Sie beim Verlegen der Glasfaserkabel nur gepolsterte Halterungen, z.B. mit
Gummi, die keine plastifizierenden Stoffe enthalten. Benutzen Sie zum Blindeln der Glasfaser-
kabel keinesfalls Vinyl-Klebeband, weil dieses Stoffe enthélt, die in die Glasfaser eindringen
und die optischen Eigenschaften verschlechtern, was im Extremfall zum Bruch des Kabels fih-
ren kann. Zum Biindeln wird das feuerbestéandige Acetat-Gewebe-Klebeband 570F (Teraoka
Seisakusho Co., Ltd) empfohlen. Bei der Verlegung zusammen mit anderen Kabelarten vermei-
den Sie unbedingt die Beriihrung des Glasfaserkabels mit Kabeln aus Polyvinylchlorid (PVC),
Polyethylen (PE), Polytetrafluorethylen (PTFE) oder Nylon, weil diese plastifizierende Stoffe
enthalten.

Zugbelastung

Eine Zugbelastung des optischen Kabels wirkt hauptséchlich an den Befestigungspunkten des
Kabels bzw. an dessen Steckeranschlissen. Im Extremfall kann dies zum Kabelbruch bzw. zur
Beschadigung der Steckverbinder fihren.

Seitlicher Druck

Bei der Austibung von seitlichem Druck auf das optische Kabel kommt es zu Einschniirungen
und Zerrungen des Kabels, was die Signallbertragung einschrénkt. Im Extremfall fuhrt dies
zum Kabelbruch. Aus diesem Grund sollten keine Nylon-Kabelbinder zur Fixierung verwendet
werden. Klemmen Sie das Kabel nicht mit Tlren oder sonstigen beweglichen Teilen ein und
treten Sie nicht darauf.

Verdrehung

Die Auswirkungen einer Verdrehung des optischen Kabel ist 4hnlich dem seitlichen Druck
(siehe vorhergehender Punkt).

Entsorgung

Bei der Verbrennung von optischen SSCNET IlI-Kabeln entstehen Fluorwasserstoff- oder
Chlorwasserstoff-Gase, die korrosiv wirken und gesundheitsschéadlich sind. Daher sollten diese
Kabel nur entsprechend den lokalen Abfallentsorgungsvorschriften entsorgt werden.
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6.4

6.4.1

6.4.2

Eingangssteckerkabel und Klemmenblock

Eingangssteckerkabel

Der Eingangsstecker des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H ist ein 20-poliger Stecker und ent-
spricht der Norm MIL-C-83503.

Von Mitsubishi Electric sind folgende vorkonfektionierte Kabel erhéltlich:

Kabelldnge
[m]

FX-16E-00 CAB @ Flachbandleitung mit einem 20-poligen Stecker an jeder Seite
15,35
FX-16E-00 CAB-R @ Rundes Mehrleiterkabel mit einem 20-poligen Stecker an jeder Seite

Kabel Anmerkungen

Kabel als Massenware mit einem 20-poligen Stecker an einer Seite

FX-16E-500CABS 5 (Kabelfarbe: rot)

Tab. 6-3: Vorkonfektionierte Kabel fiir den Eingangsstecker des FX3uU-20SSC-H

@ Der Platzhalter [J steht fur die Kabellange:
150=1,5m,300=3m, 500 =5m

Klemmenblock

Mit Hilfe eines Klemmenblocks kénnen Sie lber den Steckeranschluss am Positioniermodul
oder am Erweiterungsmodul auch Signale tber herkémmliche Schraubklemmen ein- und aus-
geben.

Der folgende Klemmenblock ist fiir das Positioniermodul FX3U-20SSC-H erhaltlich:

FX-16E-TB: FUr Ein- und Ausgange, 16 Adressen, Anschluss an
Positioniermodul oder Erweiterungsmodul

Die technischen Daten und die Verschaltung des Klemmenblocks sind im Handbuch MELSEC
FX3u-Serie ,Hardware-Beschreibung®, Artikelnummer: 168807 beschrieben.

Klemmenblockbelegung

|¥sTART| — [ X-9A+[ 859 [x-¢B+ | x-D0G | /8% [ — |v-¢A+| 558C | v-¢B+ [ v-D0G | 85C |

| X-START | X-INTO | X-INT1 | 8/58© | x-9A- | X-9B- | 8% [ Y:INTO | V-INT1 | §/8C | v-9A- | v-4B- | 57 |

o Alle S/S-Pins des Klemmenblocks sind intern gebruickt.
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Verdrahtung Eingangssteckerkabel und Klemmenblock
6.4.3 Beschaltung plusschaltender Eingang
24V DC®
‘1-
1
——_, Interrupt-Eingang INTO
1
1
Schalter #____: Interrupt-Eingang INT1
PNP-Transistor "':
i____: Startsignaleingang
—, Naherungsschaltereingang
[
===l
Handrad Phaseneingang A
/
O-9A+?
Handrad Prason [ - A @ ::@:
Differenzausgang ‘ O ¢B+ @
Handrad Ph/aseneingang B I
Abb. 6-5: Beschaltung der plusschaltenden Eingédnge des FX3u-20SSC-H
@ Externe Spannungsquelle 24 V DC
@ Der Platzhalter [J steht fir ,X“ oder ,,Y*
6.4.4 Beschaltung minusschaltender Eingang

Schalter
PNP-Transistor

Handrad
Differenzausgang

24V DC®

+II

Interrupt-Eingang INTO

Interrupt-Eingang INT1

Startsignaleingang

Néherungsschaltereingang

Handrad Phaseneingang A
/

O- ¢ A+ @

O-0A-9

0-¢B+®

7/
Handrad Phaseneingang B

0-¢B-9

Abb. 6-6: Beschaltung der minusschaltenden Eingédnge des FX3U-20SSC-H

@ Externe Spannungs

quelle 24 V DC

@ Der Platzhalter (I steht ftir ,X“ oder ,Y*
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Verdrahtung
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Datenverwaltung Speicherorganisation und dessen Funktion

7

Datenverwaltung

7.1 Speicherorganisation und dessen Funktion
7.1.1 Verfligbarer Speicher
Parameter und zum Betrieb notwendige Daten werden in Pufferspeicher (BFM) und Flash-Spei-
cher des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H abgelegt. Mit Hilfe eines Ablaufprogramms oder
der Software FX Configurator-FP © kénnen Parameter und Daten in die entsprechenden Spei-
cherbereiche geschrieben werden.
@ Mit dem GX Configurator-FP ab Version 1.30 ist die Verbindung mit GOT1000-Bediengeraten lUber die FA-Transpa-
renzfunktion méglich. Dies gilt nur fir die Bediengerate der GT11- und GT15-Serie.
Pufferspeicher (BFM)
Die SPS kann direkt auf den Pufferspeicher des Positioniermoduls (BFM = Buffer Memory)
zugreifen. Dies geschieht mit dem Ablaufprogramm. Die Daten und Parameter aus diesem
Speicherbereich werden fur die Positionierung verwendet.
Flash-Speicher
Im Flash-Speicher sind Parameter und Daten der Tabellenfunktion abgelegt, die fir die Steue-
rung der Positionierung notwendig sind. Fixe Daten von mechanischen Vorrichtungen, sowie
Anwendungsdaten werden vor der Inbetriebnahme dort abgelegt.
Der Flash-Speicher ist nicht flichtig, so dass die dort abgespeicherten Daten auch nach
Abschalten der Versorgungsspannung erhalten bleiben.
Einstell- und Uberwachungsprogramm
FX Configurator-FP
FX3U-20SSC-H —
Pufferspeicher (BFM)
' - Positionierparameter !
. - Servoparameter !
Ablauf- i - Daten Tabellenfunktion !
programm R .
' - Uberwachungsdaten |
' - Steuerdaten
* * Servoverstarker Servoverstarker
FX3au/FXsuc .
Flash-Speicher - Servoparameter - Servoparameter
- Positionierparameter
- Servoparameter
- Daten Tabellenfunktion
Abb. 7-1: Speicherfunktionsiibersicht des FX3U-20SSC-H
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Speicherorganisation und dessen Funktion Datenverwaltung

Die im Pufferspeicher oder im Flash-Speicher abgelegten Servoparameter werden abhéngig
von den eingestellten Positionierparameter in den Servoverstarker Ubertragen. Die Steuerung
des Servoverstarkers lauft dann entsprechend dieser Uibertragenen Servoparameter ab.

Bei den Positioniermodulen 20SSC-H bis zur Version 1.10 werden nur die im Flash-Speicher
abgelegten Servoparameter Ubertragen.

7.1.2 Datenart und Funktion

Abschnitts- BFM-Nummer
NEIWELS X-Achse Y-Achse |X-/Y-Achse

Datenart Anwendung

Daten des aktuellen Betriebsstatus der Servoachsen

Uberwachungsdaten | Die Uberwachungsdaten werden im Pufferspeicher 12.3 #0—#99 | #100 —#199 —
abgelegt und kénnen bei Bedarf abgerufen werden.

Anwendersteuerdaten flr das Positioniersystem
Die Steuerdaten sind anwenderspezifische
Steuerdaten Einstellungen fiir den Betriebsablauf, wie z.B. 124 #500 — #599 | #600 — #699 —

Geschwindigkeitsénderung wahrend der Positionie-
rung, Anhalten und Wiederanlauf.

Spezifische Daten der Positioniersteuerung #14000 #14200

Positionierparameter | Das sind Daten, die sich auf die mechanischen Vor- 121 #14199 #14399 -
richtungen und Motoren beziehen.

Parameter zur Steuerung des Servomotors
#15000 — | #152000 —

Servoparameter Die Servoparameter hangen vom verwendeten Ser- 12.2 #15199 #15399 —
voververstérker ab.

Positionierung Uber die Tabellenfunktion
Die Daten zur Steuerung hangen von der verwende-

Daten der ten Datentabelle ab. Dies sind Betriebs-, Positions-, 125 #1000 — #4000 — #7000 —
Tabellenfunktion Geschwindigkeits- und m-Code-Daten. ’ #3999 #6999 #12999
Pro Tabelle kdnnen bis zu 300 Punkte definiert
werden.

Tab. 7-1:  Ubersicht der verschiedenen Speicherdaten und deren Funktion

HINWEIS Die Positionier- und Servoparameter werden entsprechend der Herstellervorgaben fur die
X- und Y-Achse automatisch erzeugt. Veréandern Sie diese Standarddaten fir ungenutzte
Achsen nicht.

| Die Daten der Tabellenfunktion missen fiir jede Achse (X, Y und X/Y) getrennt erzeugt werden.
Mit dem Einstellprogramm FX Configurator-FP oder dem Ablaufprogramm kénnen die Posi-

tionierparameter, die Servoparameter und die Tabellenfunktionsdaten voreingestellt wer-
den (Initialisierung).
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Datenverwaltung Datenlibertragung
7.2 Datenlibertragung
7.2.1 Datenaustausch zwischen SPS, Positioniermodul und Servoverstarker

SPS FX3U/FX3uc

FX3u-20SSC-H
Pufferspeicher (BFM)

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

' - Positionierparameter

Ablauf-
programm

| - Servoparameter !
: - Daten Tabellenfunktion !

2]

P

' - Uberwachungsdaten
' - Steuerdaten

by

(1] (3) Servoverstarker Servoverstarker
Flash-Speicher Servoparameter Servoparameter
- Positionierparameter UberWaChUngS' UberWaChUngS'
- Servoparameter daten daten
- Daten Tabellenfunktion

Abb. 7-2: Datentransfer bei verschiedenen Betriebszustdnden

Dateniibertragung nach dem Einschalten
Die folgenden Daten werden nach dem Einschalten Ubertragen:

Daten vom Flash-Speicher des FX3U-20SSC-H werden in den Pufferspeicher tbertra-
gen.

Die Servoparameter werden vom FX3U-20SSC-H in den Servoverstarker Ubertragen.
Damit die Servoparameter automatisch nach dem Einschalten zum Servoverstarker
Ubertragen werden muss folgendes beachtet werden:

Speichern Sie die Servoparameter entsprechend dem verwendeten Servoverstarker
in den Flash-Speicher (inklusive der Modellbezeichnung (BFM #15000, #15200)).

Schalten Sie zuerst den Servoverstarker ein und danach das Positioniermodul mit der
SPS.

Datenubertragung zwischen der SPS und dem Pufferspeicher (BFM)

Die Anweisungen MOV und FROM/TO werden verwendet, um Parameter zwischen der
SPS und dem Pufferspeicher des FX3U-20SSC-H zu Ubertragen (lesen und schreiben).

Daten in den Flash-Speicher schreiben

Andern Sie die Daten im Pufferspeicher des FX3u-20SSC-H mit einem Ablaufprogramm
oder dem FX Configurator-FP. Kopieren Sie danach die Positionierparameter, Servopara-
meter und Daten der Tabellenfunktion mit dem Speicherbefehl in den Flash-Speicher
(BFM #523, b0 bis b6). Siehe auch Abschnitt 12.4.15.

Dateniibertragung zwischen dem Positioniermodul und dem Servoverstérker
Werden im Servoverstarker Parameter oder Uberwachungsdaten geéndert, werden die
Daten standardméBig im Pufferspeicher des FX3U-20SSC-H automatisch aktualisiert.
(Siehe auch Abschnitt 7.2.3)
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Datenverwaltung

7.2.2

Datenaustausch uber FX Configurator-FP

Einstell- und Uberwachungsprogramm
FX Configurator-FP

Ablauf-
programm

SPS FX3U/FX3uc

Pufferspeicher (BFM)

- Positionierparameter |
'- Servoparameter
' - Daten Tabellenfunktion |

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

1- Uberwachungsdaten
'- Steuerdaten

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

Flash-Speicher (ROM)

- Positionierparameter
- Servoparameter
- Daten Tabellenfunktion

FX3u-20SSC-H —_

Abb. 7-3: Datenaustausch mit dem FX-Configurator-FP und dem FX3U-20SSC-H

© Dateniibertragung aus dem Pufferspeicher des 20SSC-H zum FX Configurator-FP

Folgende Daten werden vom Pufferspeicher des Positioniermoduls zum FX Configura-
tor-FP Ubertragen:

Positionierparameter
Servoparameter

Daten der Tabellenfunktion

Uberwachungsdaten (Betriebszustand, Zustand der Eingangssignale, usw.)

@® Dateniibertragung vom FX Configurator-FP zum 20SSC-H
Folgende Daten werden vom FX Configurator-FP in den Pufferspeicher des Positionier-
moduls Ubertragen:

Positionierparameter
Servoparameter
Daten der Tabellenfunktion

Steuerdaten

(neue Stromwerte, Geschwindigkeitsdnderungen, Anweisungen fur Testbetrieb usw.)
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© Dateniibertragung vom Pufferspeicher des 20SSC-H in den Flash-Speicher des
20SSC-H mittels Anweisung des FX Configurator-FP

Mit dem Speicherbefehl des FX Configurator-FP werden die folgenden Daten vom Puffer-
speicher des Positioniermoduls in dessen Flash-Speicher Ubertragen:

— Positionierparameter
— Servoparameter

— Daten der Tabellenfunktion
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7.2.3

Parameteriubertragung in den Servoverstarker nach dem Einschalten

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung oder nach Riicksetzen ® des Systems wer-
den die im Flash-Speicher abgelegten Servoparameter in den Pufferspeicher Gbertragen.
Wenn die angeschlossene Servorverstérkerserie in den Pufferspeicheradressen BFM #15000
und BFM #15002 eingetragen ist, Ubertragt das 20SSC-H die Servoparameter in den Servover-
starker.

Die folgende Abbildung zeigt die Datenubertragung zwischen dem 20SSC-H und dem Servo-
verstarker.

—— SPS FX3U/FX3UC

——  FX3U-20SSC-H

Positionierparameter

Ablauf
programm

|— Pufferspeicher (BFM) (3]

Nach Einschalten
oder
System-Reset ©

<l

Servoverstarker Servoverstarker

Flash-Speicher (ROM)
|_ Servoparameter } - Servoparameter Servoparameter

.--~

Abb. 7-4: Datenaustausch zwischen dem FX3U-20SSC-H und dem Servoverstédrker

@ Wird nur vom FX3U-20SSC-H ab der Modulversion 1.10 unterstiitzt. Weitere Informationen zum Riicksetzen des
Systems (Reset) finden Sie in Abschnitt 8.10.12.

Ubertragung der im Flash-Speicher abgelegten Parameter zum Servoverstarker
(Sequenz @ und @ von Abb. 7-4)

Speichern Sie die Modellbezeichnung des angeschlossenen Servoverstarkers in den
Flash-Speicher des Positioniermoduls (X-Achse: BFM #15000, Y-Achse: #15200) und schalten
Sie das Bitb15 der Verfahrparameter 2 (X-Achse: BFM #14002, Y-Achse: BFM #14202) aus.

Schalten Sie die Spannungsversorgung aus oder setzen Sie das System zur(ck.

Schalten Sie zuerst die Spannungsversorgung des Servoverstarkers und danach die der SPS
(zusammen mit dem 20SSC-H) wieder ein. Der Ablauf nach dem Einschalten der Spannungs-
versorgung (bzw Ricksetzen des Systems) ist wie folgt:

@ Das 20SSC-H Ubertragt die Daten vom Flash-Speicher in den Pufferspeicher.
@® Das 20SSC-H lbertragt die Servoparameter vom Flash-Speicher zum Servoverstarker.
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HINWEISE

Ubertragung der im Ablaufprogramm eingestellten Parameter zum Servoverstirker
(Sequenz @ und @ von Abb. 7-4)

Speichern Sie eine andere Modellbezeichnung, als die des angeschlossenen Servoverstarkers
in den Flash-Speicher des Positioniermoduls (X-Achse: BFM #15000, Y-Achse: #15200) und
schalten Sie das Bit b15 der Verfahrparameter 2 (X-Achse: BFM #14002, Y-Achse: BFM
#14202) ein.

Schalten Sie die Spannungsversorgung aus oder setzen Sie das System zur(ck.

Schalten Sie zuerst die Spannungsversorgung des Servoverstarkers und danach die der SPS
(zusammen mit dem 20SSC-H) wieder ein. Der Ablauf nach dem Einschalten der Spannungs-
versorgung (bzw Ricksetzen des Systems) ist wie folgt:

@ Das 20SSC-H Ubertragt die Daten vom Flash-Speicher in den Pufferspeicher.
Stellen Sie als nachstes die Modellbezeichnung des angeschlossenen Servoverstar-
kers mit dem Ablaufprogramm im Pufferspeicher ein
(X-Achse: BFM #15000, Y-Achse: #15200).

© Das 20SSC-H Ubertragt die Servoparameter vom Pufferspeicher zum Servoverstarker.

Halten Sie unbedingt die Einschaltreihenfolge ein.
(Zuerst den Servoverstarker einschalten, danach das Positioniermodul mit der SPS.)

Damit die Daten vom Pufferspeicher (BFM) des Positioniermodul in den Servoverstarker
Ubertragen werden kdnnen, muss der Befehl b9 (Parameteribertragung) des Ausfihrungs-
befehls 2 [BF #519 (X-Achse) und #619 (Y-Achse] aktiviert werden.
Die Ausfuhrungsbefehle werden in Abschnitt 12.4.11 beschrieben.

Ubertragene Servoparameter

— Auto-Tuning

— Ansprechverhalten des Auto-Tuning

— ,Feed-Forward” Verstarkungsfaktor

— Massentragheitsverhéaltnis

— Verstarkungsfaktor virtueller Regelkreis
— Verstarkungsfaktor Lageregelkreis

— Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis
— |-Anteil Drehzahlregelkreis

— D-Anteil Drehzahlregelkreis
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8 Inbetriebnahme - Positionierung

8.1 Sicherheitshinweise

GEFAHR:
@ Schalten Sie vor der Installation und der Verdrahtung die Versorgungsspan-

nung der SPS und andere externe Spannungen aus.

® Beim Ausfall der externen Versorgungsspannung oder bei einem Fehler der
SPS kénnen undefinierte Zustidnde auftreten. Sehen Sie deshalb auBerhalb
der SPS Vorkehrungen (z. B. NOT-AUS-Schaltkreise, Verriegelungen mit
Schiitzen, Endschalter etc.) zur Vermeidung von gefédhrlichen Betriebszu-
stdnden und von Schéden vor.

® Wenn die SPS bei der Selbstdiagnose einen Fehler entdeckt, werden alle Aus-
gédnge ausgeschaltet. Tritt in den Ein- oder Ausgangsschaltkreisen ein Fehler
auf, den die SPS nicht erkennen kann, werden unter Umsténden die Ausgédnge
nicht mehr korrekt angesteuert. Sehen Sie externe Uberwachungseinrichtun-
gen und mechanische Sicherungen vor, damit auch in diesem Fall die Sicher-
heit gewiéhrleistet ist.

® Durch ein defektes Ausgangsmodul kann eventuell ein Ausgang nicht korrekt
ein- oder ausgeschaltet werden. Sehen Sie deshalb bei Ausgéngen, bei denen
dadurch ein gefédhrlicher Zustand eintreten kann, Uberwachungseinrichtun-
gen vor.

® Sehen Sie bei Endschaltern eine minusschaltende Verdrahtung vor, so
dass der Servomotor im spannungs-/stromlosen Zustand des Endschalters
abgeschaltet wird.

ACHTUNG:
® Zerlegen oder Modifizieren Sie die SPS oder das Positioniermodul nicht. Fiir

eine Reparatur wenden Sie sich bitte an Ihr zusténdiges Verkaufsbiiro oder
einen lhrer Vertriebspartner.

® Schalten Sie vor dem Anschluss oder dem Entfernen eines Erweiterungska-
bel oder von Erweiterungsgerédten und Sondermodulen die Versorgungs-
spannung der SPS aus. Wird dies nicht beachtet, k6nnen die Geréte besché-
digt werden oder es kann zu Fehlfunktionen kommen.
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8.2

Hinweise zur Einstellung der Parameter

Die folgenden Positionier- und Servoparameter missen entsprechend dem verwendeteten
System eingestellt werden.

Achsenzuordnung der Servoverstarker

Die Zuordnung von X- und Y-Achse erfolgt beim 20SSC-H in der Reihenfolge der jeweiligen
Einstellung der Stationsnummer am Servoverstarker.

Stellen Sie die Servoparameter daher entsprechend der Stationsnummerneinstellung der Ser-
voverstarker ein. Wenn an zwei Servoverstarkern die gleiche Stationsnummer eingestellt ist,
kann beim 20SSC-H ein externer Fehler (Fehlercode 4011) auftreten.

a Servoverstéarker
Servoverstéarker Vel e L
gesteuerte Achse Drehschalter (SW1) Achsenzuordnung
X-Achse 0 Stationsnr. 1
MR-J3-C0B -
Y-Achse 1 Stationsnr. 2

Tab. 8-1:  Einstellbeispiel fiir die Achsenzuordnung

(@D Modellbezeichnung des Servoverstarkers
[Servoparameter (Grundeinstellung)]

Dieser Parameter ist notwendig, um die Servoparameter vom Positioniermodul in den
Servoverstarker zu Ubertragen (siehe auch Abschnitt 7.2.3). Stellen Sie Modellbezeich-
nung entsprechend dem verwendeten Servoverstarker ein. Die Servoparameter missen
im Flash-Speicher des Positioniermoduls abgelegt sein.

Details zu diesem Parameter finden Sie in Abschnitt 12.2.1.

(® Funktionsauswahl| C-4
[Servoparameter (erweiterte Einstellung)]

Referenzpunkteinstellung im absoluten Positioniersystem.

Stellen Sie diesen Parameter direkt nach dem Einschalten auf ,1 (Standardeinstellung):
Nachdem die Spannungsversorgung eingeschaltet wurde, muss der Z-Phasenimpuls des
Motors nicht Gberfahren werden.

Ist die Einstellung auf ,,0“, muss der Servomotor direkt nach dem Einschalten mit dem
JOG-Vorschub (Tipp-Betrieb) oder mit dem Handrad um mehr als eine Umdrehung ge-
dreht werden.

Details zu diesem Parameter finden Sie in Abschnitt 9.1.1 und 12.2.3.

® Sperre Nullpunktfahrt
[Positionierparameter (Betriebsparameter 2)]

Dieser Parameter sperrt die Ausfiihrung des START-Befehls solange, wie die Nullpunkt-
fahrt nicht beendet wurde.

Deaktivieren Sie diesen Parameter direkt nach dem Einschalten (Einstellung 0).

Details zu diesem Parameter finden Sie in Abschnitt 8.10.10 und 12.1.2.
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Inbetriebnahme - Positionierung Hinweise zur Einstellung der Parameter

8.2.1 Methoden zur Parametereinstellung
Die Parameter des FX3U-20SSC-H kdénnen auf zwei verschiedene Arten eingestellt werden.

HINWEIS Verwenden Sie zum Erstellen der Positionierparameter, Servoparameter und Daten der Ta-
bellenfunktion mdglichst immer die Software FX Configurator-FP. Speichern Sie die erstell-
ten Daten in den Flash-Speicher des Positioniermoduls.

Die Verwendung eines Ablaufprogramms fir die Parametererstellung bedeutet einen we-
sentlich héheren Aufwand an Schritten und Operanden, was zu einem sehr komplexen
Programm mit einer langeren Zykluszeit fuhrt.

FX Configurator-FP

@ Einstellung der Parameter (Empfohlene Methode)
Stellen Sie die Positionier- und Servoparameter mit dem FX Configurator-FP ein.
(Verwenden Sie Daten zur Einstellung aus dem Flash-Speicher) (Siehe Abschnitt 8.2.2)

@ Initialisierung der Parameter

Initialisieren Sie die Positionier- und Servoparameter des 20SSC-H mit dem FX Configu-
rator-FP (Siehe Abschnitt 8.2.3)

Ablaufprogramm

@ Einstellung der Parameter

— Einstellung vom Flash-Speicher
Stellen Sie die Positionier- und Servoparameter zu Beginn vom Flash-Speicher ein.
(Siehe Abschnitt 8.2.5)

— Einstellung vom Pufferspeicher
Stellen Sie die Parameter vom Pufferspeicher ein (ab Modulversion 1.10)

@ Initialisierung der Parameter

Initialisieren Sie die Positionier- und Servoparameter des 20SSC-H mit dem Ablaufpro-
gramm (Siehe Abschnitt 8.2.6)

Sonstige Anderungen
— Anpassung der Positionierparameter

Freigabe zur Anderung der Positionierparameter (iber das Ablaufprogramm
(Siehe Abschnitt 8.2.7)

— Anpassung einiger Servoparameter

Ubertragung der folgenden geénderten Servoparameter mit Hilfe des Ablaufprogramms
zum Servoverstarker (Siehe Abschnitt 8.2.8):

Auto-Tuning

Ansprechverhalten des Auto-Tunings

Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward)
Massentragheitsverhéltnis

Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis
Verstarkungsfaktor Lageregelkreis

Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis

I-Anteil Drehzahlregelkreis

D-Anteil Drehzahlregelkreis
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— Speichern der Positionierparameter, Servoparameter und der Tabelleninformation in den
Flash-Speicher

Kopieren Sie die im Pufferspeicher abgelegten Positionierparameter, Servoparameter
und Tabelleninformation mit Hilfe des Ablaufprogramms in den Flash-Speicher.
(Siehe Abschnitt 8.2.9)

8.2.2 Einstellung der Parameter mit dem FX Configurator-FP

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie die Positionier- und Servoparameter mit dem
FX Configurator-FP eingestellt werden.

HINWEIS Weitere Informationen zur Anwendung des FX Configurator-FP finden Sie im ,,OPERATION
MANUAL" der Software.

Einstellung der Positionierparameter

Doppelklicken Sie in der Dateiliste im linken unteren Fenster des Anzeigebildschirms auf Posi-
tionioning parameters. Der Punkt befindet sich unter der MenlUabfolge Dateiname — Edit.

Das Dialogmenu zur Einstellung der Postionierparameter erscheint.

82 Unset file / FX3U-20SSC-H / Positioning parameters (module:0) M=1E3
ttem K-aiz i -aiE ~

Systemn of units O:Motor(PLS Hz) O:Motar(PLS Hz)
Pulse rate Pulse per rotation 262144 PLSIREY 262144 PLS/REY
Feed rate Travel per rotation 52425500 PLSREY 52425800 PLS/REY
Position dsta magnification 0:¥ 1 times oo 1 times [
Ring counter setting 10 Inwalicd O Irealicl
Ring courter upgpet limit value 359999 PLS 359999 PLS
Maximum speed 4000000 Hz 4000000 Hz
JOG speed 2000000 Hz 2000000 Hz
JOG instruction evaluation time 300 ms 300 ms
ACCIDEC mode 0:Trapezoid ACCIDEC 0: Trapezoid ACCDEC B

Abb. 8-1: Einstellmeni Positionierparameter

Informationen zu allen Positionierparametern finden Sie in Abschnitt 12.1.
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Einstellung der Servoparameter

Doppelklicken Sie in der Dateiliste im linken unteren Fenster des Anzeigebildschirms auf Servo
parameters. Der Punkt befindet sich unter der Menulabfolge Dateiname — Edit.

Das Dialogfenster zur Einstellung der Servoparameter erscheint.

B3 Unset file / FX3U-20SSC-H / Servo parameters {module:0)

3
Kind Item H-axis Y-axis A~
Servo |
amplifier |3ervo anplifier series 0:Mot uzed 0:Mot used
series
! Selection of . .
Regenerat ive brake ;i 00: Rezenerative brake|00: Rezenerative brake =
option regene;g“;z brake option is not used option is not used T
Ao Selection of P -
fbzolute pogition o 0:Uzed in incremental | O:lzed in incremental
detect jon system adzsfelcﬂtieonpossy'stt';nr aysten ayeten L
f 0:5ignal allocated by| 0:8ignal allocated by
: : fuﬂnucttpiuotn Sslegln:clt ison Output =iznal 3 Output =iznal 3
Funct ion selection function selection function selection
" Servo forced stop 0:alid (Use the 0:Valid (Use the
zelect ion forced stop signal.l| forced stop =igznal.)
Basic ; n
e ; Gain adiustment . . . :
pasr':tni;altr::grs futo tuning raile i e Tihuto tuning mode 1 Tituto tuning mode 1
futo tuning responze 12:37.0Hz 12:37.0H=
In-position ranze 100 pulse 100 pulse
D:FDEwarSI rotat ion U:FDEwargl rotat ion
’ ’ ’ f CEW) with the CCW) with the
Rotation direction selection inoresse of the inorease of the
pogitioning address. pozitioning address.
Encoder output pulze 4000 pulsefrey 4000 pulzefrey
Adapt ive tuning
mode Filter tuning mode . o
ﬁglaptivefilter select ion 0:Filter OFF 0:Filter OFF
Wibration
suppression control Yibration S . S .
filter tuninz mode suppression Deifibrat fon De¥fibrat fon
(b ibra lem | el sumhie suppression control suppression control
SUPPress ion mode OFF UFF
contral )
Feed forward zain 0k 0k
Ratio of load inertia moment to servo . .
motor inertia momernt 7.0 times 7.0 tines 7

Abb. 8-2: Einstellmeni der Servoparameter

Informationen zu allen Servoparametern finden Sie in Abschnitt 12.2, sowie in der Bedienungs-
anleitung des eingesetzten Servoverstérkers.
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Einstellung der Verbindungsdaten zum PC

Klicken Sie in der Menlleiste auf Online und im AufklappmenU auf Connection Setup.

Fuhren Sie in dem erscheinenden Dialogfenster alle Einstellungen durch und betéatigen Sie die
Schaltflache OK.

Connection setup | |

PC side Module oK

(+ RS-232C Mociule Mo, o - I
ancel

(FR-USB-AWIFX3U-USB-B0 Included)

£

ik

" USB(GOT Transparent)

CiOM port CiOhd hd
Transmizzsion speed  |1152kbps +

Time check

5 Sec

Comm. Test

Abb. 8-3: Einstellment der Verbindungsdaten

Anschluss eines PCs an den Hauptbaugruppentrager der SPS

Der Anschluss eines PCsistin der Bedienungsanleitung des FX Configurator-FP beschrieben.

Ubertragung von Positionier- und Servoparameter in den Flash-Speicher des 20SSC-H

Klicken Sie in der Menlleiste auf Online und im Aufklappmeni auf Write to module.

Wahlen Sie in dem daraufhin erscheinenden Dialogfenster die Daten aus, die Ubertragen wer-
den sollen und betatigen Sie danach die Schaltflache OK.

Beachten Sie bei den Einstellungen, dass Sie das Kontrollkdstchen Flash ROM write aktivie-
ren, damit die Parameter auch in den Flash-Speicher des 20SSC-H geschrieben werden.

@® Abspeichern der Parameter in den Pufferspeicher

Vergewissern Sie sich, dass Sie die Parameter in den Flash-Speicher gespeichert haben.
Wenn die Spannungsversorgung des 20SSC-H ausgeschaltet und wieder eingeschaltet
wird, werden die folgenden Daten vom Flash-Speicher in den Pufferspeicher tGbertragen.

Write to module

COM part |—1 Tranzmiszion speed Ikaps Module Mo, I—U
tem
|v Posttioning parameters v ¥-axis
v v-axis
v Servo parameters v ¥-axis
v -axis
Jv Table information v ¥-axis ’D— - W
v f-axis ’D— - W
v Hv-axis ’D— - W
[v Flash ROM write Ok | Cancel |

Abb. 8-4: Einstellmenii Schreiben ins Modul
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Inbetriebnahme - Positionierung Hinweise zur Einstellung der Parameter

Bei den Einstellungen des in Abb. 8-4 gezeigten Menus ,Write to module“ werden die Da-
ten der folgenden Pufferspeicherbereiche tGbertragen.

Parameter BFM-Nummer
X-Achse #14000 bis #14199
Positionierparameter
Y-Achse #14200 bis #14399
X-Achse #15000 bis #15199
Servoparameter
Y-Achse #15200 bis #15399
X-Achse #1000 bis #3999
Tabelleninformation Y-Achse #4000 bis #6999
XY-Achse #7000 bis #12999

Tab. 8-2:  Pufferspeicherbereiche (BFM) der libertragenen Daten

Ubertragung der Servoparameter in den Servoverstirker

(@ Schalten Sie die Spannungsversorgung des Servoverstarkers und der SPS (inklusive des
20SSC-H) aus.

@ Schalten Sie zuerst die Spannungsversorgung des Servoverstarkers wieder ein.

(® Schalten Sie danach die Spannungsversorgung der SPS (inklusive des 20SSC-H) wieder
ein.

Ubertragung der Servoparameter durch System-Reset (ab Modulversion 1.10 des 20SSC-H

Die Servoparameter werden auch nach Riicksetzen des Systems (Reset) zum Servoverstarker
Ubertragen. (Dies gilt nur fiir das 20SSC-H ab der Version 1.10 und den FX Configurator-FP ab
der Version 1.10.)

@ Klicken Sie in der Meniileiste auf Online und im Aufklappmeni auf System reset.
@ Betatigen Sie die Schaltflache Yes, wenn die folgende Meldung erscheint.
Betatigen Sie die Schaltflache No, um den Vorgang abzubrechen.
FX Configurator-FP - WADbb. 8-5: Bestétigung zum System-Reset
' Swskem reset request,
[ Ae you sure?

Yes Mo
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8.2.3 Initialisierung der Parameter

Dieser Abschnitt beschreibt, wie die Positionier- und Servoparameter im 20SSC-H (iber den FX
Configurator-FP initialisiert werden.

Die Initialisierung setzt voraus, dass mit dem FX Configurator-FP eine Datei erzeugt wurde.

Einstellung der Verbindungsdaten zum PC

Klicken Sie in der Mentileiste auf Online und im Aufklappmeni( auf Connection Setup.

Flhren Sie in dem erscheinenden Dialogfenster alle Einstellungen durch und betatigen Sie die
Schaltflache OK.

Connection setup | |

PC zicle hociule o e

(¢ RS-232C Mocule Mo, a

(FR-USB-2F X 3U-USE-B0 Included)

£

Cancel

ik

" USB(GOT Transparert)

COM port COm =~
Transmizsion speed  |115.2kbps +

Time check

5 Sec

Comimn. Test

Abb. 8-6: Einstellmeni der Verbindungsdaten

Anschluss eines PC an den Hauptbaugruppentrager der SPS

Der Anschluss eines PCs istin der Bedienungsanleitung des FX Configurator-FP beschrieben.
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Initialisierung der im Pufferspeicher des 20SSC-H gespeicherten Positionier- und Ser-
voparameter

Klicken Sie in der Menlleiste auf Online und im Aufklappmen( auf Initialize module.

Wahlen Sie in dem daraufhin erscheinenden Dialogfenster die Daten aus, die initialisiert wer-
den sollen und betatigen Sie danach die Schaltflache OK.

Initialize module

COM port 1 Transmission speed 152kbps  podule No. 0
tem
Iv Posttioning parameters v ¥-axis
v -axis
v Servo parameters v ¥-axis
v -axis
Jv Table information v ¥-axis
v -axis
v H-axis
[ Flash ROM wtite Ok | Cancel |

Abb. 8-7: Einstellmenti Modulinitialisierung

ACHTUNG:

A Die X-Achse und Y-Achse kénnen nicht initialisiert werden, wenn die Initialisierung
bei einer der Achsen gesperrt ist, weil beispielsweise eine der beiden Achsen gerade
eine Positionierung ausftihrt.

Warten Sie so lange, bis die Initialisierung fiir beide Achsen wieder freigegeben ist
und initialisieren Sie dann erneut die Parameter.

Verédndern von Standardwerten der Positionier- und Servoparameter

Die Vorgehensweise zum Andern von Parameterstandardwerten ist in Abschnitt 8.2.2
beschrieben.
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8.2.4

Parametereinstellung aus dem Flash-Speicher (Ablaufprogramm)

In diesem Abschnitt wird gezeigt, wie man die Positionier- und Servoparameter beim Startvor-
gang aus dem Flash-Speicher heraus einstellt.

Wurde die Einstellung einmal ausgefuhrt, wird sie fir den normalen Programmablauf nicht
mehr bendtigt. Daher sollte dieser Programmteil als separates Unterprogramm geschrieben
werden, welches getrennt vom Ablaufprogramm ausfiihrbar ist.

Die direkte Ansprache des Pufferspeichers mit FROM-/TO- und weiteren zugehdrigen Anwei-
sungen ist in Abschnitt 13.1 und in der Programmieranleitung beschrieben.

Besonderheiten bei Einsatz eines 20SSC-H vor der Modulversion 1.10

Es wird empfohlen, bei einem 20SSC-H vor der Modulversion 1.10 das Einstellprogramm
FX Configurator-FP zum Einstellen der Servoparameter zu verwenden.

Wollen Sie die Servoparameter mit dem Ablaufprogramm &ndern, achten Sie darauf, dass Sie
die im Pufferspeicher abgelegten Servoparameter nur wahrend einer der nachfolgend
aufgefihrten Bedingungen andern. Speichern Sie die Servoparameter in den Flash-Speicher
und schalten Sie dann die Spannungsversorgung von Servoverstarker und SPS (mit dem
20SSC-H) aus und wieder ein.

— Die Spannungsversorgung des Servoverstarkers ist ausgeschaltet.

— Der Servoverstarker ist nicht mit dem 20SSC-H verbunden.
Verbinden Sie den Servoverstarker mit dem 20SSC-H, bevor Sie die Spannungsversor-
gung der SPS (mit dem 20SSC-H) wieder einschalten.

— Die Bits von Servostatus 2 sind wie in der folgenden Tabelle eingestellt.
Andern Sie keine Servoparameter im Servoverstarker, wenn Sie die Servoparameter im
20SSC-H andern.Wenn die Servoparameter im Servoverstarker gedndert werden, startet
die automatische Aktualisierung der Servoparameter.

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Status | Beschreibung

® Dieses Bit wird aktiviert, so-
bald die automatische Ak-
tualisierung der Servopara-
meter beendet ist.

EIN | @ Dieses Bit wird deaktiviert,
wenn die Anweisung zum
Speichern oder Initialisieren
der Servoparameter been-
Servostatus 2 det ist.

Flag Parameteraktua- #72 #172
lisierung beendet b0 b0

Dieses Bit ist aktiviert, wahrend
AUS | die Servoparameter aktualisiert
werden.

Flag Parameteraktua- #72 #172
lisierung lauft b1 b1

Flag Anforderuna der Dieses Bit schaltet ein, sobald

9 g der Servoverstarker eine Anfor-

Parameteraktualisie- AUS o

run b2 b2 derung zur Aktualisierung der
9 Servoparameter sendet.

Tab. 8-3: Servostatus 2
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HINWEISE Vergewissern Sie sich, dass die folgenden Positionier- und Servoparameter im Flash-Spei-
cher abgelegt sind, wenn Sie diese Einstellmethode verwenden.

Positionierparameter (ab Modulversion 1.10)
Stellen Sie den folgenden Ubertragungsmodus der Servoparameter ein:

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

3 Deaktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
Verfahr- Ubertragungsmodus #14002 #14202 | programm.

parameter 2 Servoparameter b15 b15 (Die im Flash-Speicher abgelegten Daten
werden in den Servoverstéarker Ubertragen.)

Tab. 8-4: \Verfahrparameter 2

Servoverstarkerserie
Stellen Sie die Servoverstérkerserie wie folgt ein:

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

Stellen Sie mit dem Ablaufprogramm die
Servoverstarkerserie ein, die an das
20SSC-H angeschlossen ist.

1: MR-J3-B

Servoverstarkerserie #15000 #15200

Tab. 8-5: Servoparameter

(@ Beenden Sie den Positionierbetrieb
Stellen Sie sicher, dass der Positionierbetrieb beendet ist, wenn Sie die Positionier- und
Servoparameter andern wollen.

@ Stoppen Sie die automatische Aktualisierung der Servoparameter (ab Modulversion 1.10).
Deaktivieren Sie das Bit zum Stopp der Servoparameteraktualisierung im Ausfuhrungs-
befehl 2 (EIN — AUS).

Der Ausfiihrungsbefehl 2 wird in Abschnitt 12.4.11 naher beschrieben.

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

Ausfihrungs- Stopp der Servopara- #519 #619 Deaktivieren Sie dieses Bit mit dem Ab-
befehl 2 meteraktualisierung b11 b11 laufprogramm.

@ Dieses Bitwird aktiviert, sobald die au-
tomatische Aktualisierung der Servo-

parameter beendet ist.
Flag Parameteraktua- #72 #172 ] o . )
lisierung beendet b0 b0 ® Dieses Bit wird deaktiviert, wenn die

Anweisung zum Speichern oder Initia-
lisieren der Servoparameter beendet

Servostatus 2 ist.
Flag Parameteraktua- #72 #172 Dieses Bit ist aktiviert, wahrend die Ser-
lisierung lauft b1 b1 voparameter aktualisiert werden.
Flag Anforderung der #70 #172 Dieses Bit schaltet ein, sobald der Servo-
Parameteraktualisie- b2 b2 verstarker eine Anforderung zur Aktuali-
rung sierung der Servoparameter sendet.

Tab. 8-6: Ausflihrungsbefehl 2 und Servostatus 2

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 8-11



Hinweise zur Einstellung der Parameter Inbetriebnahme - Positionierung

@ Stellen Sie die Positionierparameter im Pufferspeicher ein.

Verandern Sie die Werte der Positionierparameter durch direkten Zugriff auf den Puffer-
speicher Uber die FROM-/TO- und weitere Anweisungen.

Der Pufferspeicherbereich fur die Positionierparameteristin Abschnitt 12.1 beschrieben.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse
Positionierparameter #14000-#14199 #14200-#14399

Tab. 8-7: Positionierparameter

Stellen Sie den folgenden Ubertragungsmodus der Servoparameter ein
(ab Modulversion 1.10):

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

: Deaktivieren Sie dieses Bit mit dem Ab-
Verfahr- Ubertragungsmodus #14002 #14202 | laufprogramm.

parameter 2 Servoparameter b15 b15 (Die im Flash-Speicher abgelegten Daten
werden in den Servoverstérker Ubertragen.)

Tab. 8-8: Verfahrparameter 2

Stellen Sie die Servoparameter im Pufferspeicher ein.

Verandern Sie die Werte der Servoparameter durch direkten Zugriff auf den Pufferspei-
cher Uber die FROM-/TO- und weitere Anweisungen.

Der Pufferspeicherbereich flir die Servoparameter ist in Abschnitt 12.2 beschrieben.

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

Stellen Sie mit dem Ablaufprogramm die

Servoparameter Servoverstérkerserie ein, die an das
(Servoverstarkerserie) #15000 #15200 20SSC-H angeschlossen ist.

1: MR-J3-B
Servoparameter #15001— | #15201— | Stellen Sie die Parameter entsprechend
(auBer Servoverstéarkerserie) #15199 #15399 | der Systemkonfiguration ein.

Tab. 8-9: Servoparameter

Freigabe der Steuerbefehle
Die Freigabe/Sperre der Steuerbefehle ist in Abschnitt 12.4.14 beschrieben.

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

Schreiben Sie den Wert K5220 mit dem

Freigabe/Sperre der Steuerbefehle #522 Ablaufprogramm

Tab. 8-10: Steuerbefehle freigeben
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

(® Aktivieren Sie die Befehlbits zum Speichern der Positionier- und Servoparameter. Wenn
die Speicherung der Parameter abgeschlossen ist, werden die Befehlbits zum Speichern
in den Flash-Speicher wieder deaktiviert.
Die Steuerbefehle sind in Abschnitt 12.4.15 beschrieben.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
?efeF']' zum Speichern| 4555 #523 | Aktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
er Positionierpara- bo b1 programm.
Steuerbefehl meter
Befehl zum Speichern #523 #523 Aktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
der Servoparameter b5 b6 programm.
® Dieses Bit ist aktiviert, sobald Daten
vom Pufferspeicher in den Flash-Spei-
Status- Speichern in den #28 cher geladen werden.
information Flash-Speicher b11

® Nach beendeter Ubertragung der Da-
ten in den Flash-Speicher wird das Bit
automatisch deaktiviert.

Tab. 8-11: Steuerbefehle und Statusinformation

Fihren Sie eine der folgenden beiden Aktionen aus:

Ubertragen Sie die zuvor im Flash-Speicher abgelegten Positionier- und Servoparameter
in den Pufferspeicher.
Ubertragen Sie die Servoparameter danach in den Servoverstérker.

@ Fihren Sie fir das 20SSC-H einen System-Reset aus.

Geben Sie die Steuerbefehle frei.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Freigabe/Sperre der Steuerbefehle 4500 Schreiben Sie den Wert K5220 mit dem

Ablaufprogramm.

Tab. 8-12: Steuerbefehle freigeben

Aktivieren Sie das System-Reset-Bit fur mindestens 100 ms und deaktivieren Sie es

dann wieder.

Die Steuerbefehle sind in Abschnitt 12.4.15 beschrieben.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
. Aktivieren Sie das Bit fur mindestens
;t’;\ggll’:rgungs- Befehl System-Reset #219 100 ms mit dem Ablaufprogramm und

deaktivieren Sie es dann wieder.

Tab. 8-13: Steuerbefehl System-Reset

20SSC-H) aus und dann wieder ein.

— Schalten Sie die Spannungsversorgung des Servoverstarkers und der SPS (mit
dem 20SSC-H) aus.

Schalten Sie die Spannungsversorgung des Servoverstarkers und der SPS (mit dem

— Schalten Sie die Spannungsversorgung des Servoverstarkers ein.

— Schalten Sie die Spannungsversorgung der SPS (mit dem 20SSC-H) ein.
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Inbetriebnahme - Positionierung

Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel werden die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Positionier- und
Servoparameter flr die X- und die Y-Achse fur die Modulnummer 1 eingestellt.

Die eingestellten Positionier- und Servoparameter werden zuerst in den Flash-Speicher abge-
legt und die Servoparameter dann in den Servoverstarker Ubertragen. Die restlichen nicht ein-
gestellten Parameter verbleiben auf ihren Standardwerten.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse

Stellen Sie den Wert H0007 ein.

b0: EIN (Das Signal ,In-Position” zeigt das Ende
der Positionierung an.)

b1: EIN (Das Betriebsbereitschaftssignal des
Servos wird beim Start und wahrend des
Betriebs gepriift.)

b2: EIN: (Gibt den START-Befehl frei, sobald die
Nullpunktfahrt beendet ist.)

b3: AUS: (Deaktiviert den Ringbetrieb) ®

b4: AUS: (Die Auswahl flr den Schnellstopp bei
Stopp-Kommando wird auf Normalstopp mit
Bremsung eingestellt.)

o b5: AUS: (Die Auswahl fur den Schnellstopp bei
Posmontler- Verfahrparameter 2 #14002 #14202 Softwarebegrenzung wird auf Normalstopp mit
parameter Bremsung eingestellt.)

b6: AUS: (Die Auswahl flr den Schnellstopp bei
SPS-Begrenzung wird auf Normalstopp mit
Bremsung eingestellt.)
b7: AUS: (Die Auswahl flir den Schnellstopp bei
Servoverstarkerbegrenzung wird auf Normal-
stopp mit Bremsung eingestellt.)
b8 bis b13: AUS (nicht einstellbar)
b14: AUS: (Fiir das Ubersetzungsverhéltnis bei der
Interpolation wird die X-Achse eingestellt.)
b15: AUS: Moduseinstellung der Servoparameter-
Ubertragung (Die im Flash-Speicher abgelegten
Daten werden in den Servoverstarker
Ubertragen.)
Servoverstarkerserie #15000 #15200 1:  MR-J3-B
Auswahl
Absolutwertsystem #15003 #15203 HO001: Absolutwertsystem
Servoparameter
1:  Nachdem die Spannungsversorgung einge-
Funktionswahl C-4 #15080 #15280 schaltet wurde, muss der Z-Phasenimpuls des
Motors nicht Uberfahren werden.

Tab. 8-14: Einstellungen des Programmbeispiels

@ Die Funktion muss bei einem 20SSC-H vor der Modulversion 1.10 nicht eingestellt werden, da diese von dem Mo-

dul nicht unterstitzt wird.

@ Die Funktion muss bei einem 20SSC-H vor der Modulversion 1.20 nicht eingestellt werden, da diese von dem Mo-

dul nicht unterstitzt wird.
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

|
Beginn der Einstellung von Positionier- und Servoparametern (X- und Y-Achse)

— rametereinstellprogramms wird

Zur nachsten Seite

X030
— RST M500
M500
W SET M300
Merker Abschluss
Parameter-
einstell- SET M301
programm
Stellt die Positionier- und Servoparameter ein und
speichert diese in den Flash-Speicher des 20SSC-H
Mot FNC 01
— caL | PO
\J

Zur nachsten Seite

Merker fur den Abschluss des
Parametereinstellprogramms
wird ausgeschaltet

Merker zur Ausfiihrung des Pa-

eingeschaltet

\J

Abb. 8-8: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

Inbetriebnahme - Positionierung

Von vorheriger Seite

System-Reset ausfliihren [ab Modulversion 1.10]

Bei der Modulversion vor 1.10 muss die Spannungsversorgung des 20SSC-H
aus und wieder eingeschaltet werden.

Wenn die Spannungsversorgung wieder eingeschaltet wird, ist dieser Abschnitt
des Kontaktplans uberflissig.

Ablauf zum Abschalten der Spannungsversorgung:

1) Prifen Sie mit der Operandeniiberwachung, ob M500 abgeschaltet ist.

2) Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

3) Schalten Sie die Spannungsversorgung des Servoverstérkers ein.

4) Schalten Sie die Spannungsversorgung der SPS (mit dem 20SSC-H) ein.

Von vorheriger Seite

Y \

Das Programm zum System-
Reset startet

M306
I FNC 01
L} | P1
Nach System-Reset benétigt das 20SSC-H min. 20 ms zum Starten.
Bei erneutem Einschalten der Spannung ist dieser Kontaktplanabschnitt Gberflissig.
M300 M308 — K1
— | 1t To
N
Merker Merker
Ausfihrung  Ausfiihrung
Parameter-  System-
einstell- Reset
programm
Anderungen, wenn die Spannung erneut eingeschaltet wird:
Kontakt TO in M306 und Anweisung ,RST M308“ in ,RST M306“
TO
— SET M500 |—
RST M300 |—
RST M308 |—
M500 M300 -
W 1t FNC 01 P63
C4l L) : II I
Merker Merker
Abschluss  Ausflihrung
Parameter-  Parameter-
einstell- einstell-
programm  programm

I Erstellen Sie das Programm flr den Positionierbetrieb. Im Positionier- und im Parameter- 1
einstellprogramm muss durch eine Verriegelung verhindert werden, dass beide Program- |

; me gleichzeitig ausgefiihrt werden kénnen. In diesem Beispiel dient dazu der Merker
| M300, der wahrend der Parametereinstellung eingeschaltet ist.

LS .

Merker fur den Abschluss des
Parametereinstellprogramms
wird eingeschaltet

Merker zur Ausfiihrung des Para-
metereinstellprogramms wird
ausgeschaltet

Merker zur Ausfiihrung des Sys-
tem-Resets wird ausgeschaltet

Sprung zur END-Anweisung

—-

Zur nachsten Seite

Zur nachsten Seite

Abb. 8-9: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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Inbetriebnahme - Positionierung Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
Y \
FNCO06 | |
FEND

Lesen der Statusinformation (X- und Y-Achse)

M301 . .
i FNC 12 Lesen der Statusinformation aus
PO it Moy~ | U1\G28 | D200 [ wioduinr. 1 (X-Achse)
FNC 12 U1\G128 D201 Lesen der Statusinformation aus
MoV | Modulnr. 1 (Y-Achse)
FNC 12 Lesen des Servostatus 2 aus
mov | UNG72 | D202 — nioquinr. 1 (X-Achse)
Lesen des Servostatus 2 aus
FNSVZ |une172 | D203 oduinr. 1 (Y-Achse)

D200.0 D202.1 M300
— W i} SET M302 |—
READY/ | Parame-
BUSY teraktuali-
X-Achse | slerung

D200.5 X-Achse
—

Fehler X-Achse

D201.0 D203.1 M300
— | W i SET M303 —
READY/ | Parame-
BUSY teraktuali-

Y-Achse ?{iirur?g
D201.5( Y CNse

—
Fehler Y-Achse

Stoppen der Servoparameteraktualisierung (X-Achse)
Bei Modulversion vor 1.10 entfallt die Programmierung dieses Abschnitts.

M302 "
1t FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
' MOV unes19 D204 aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b11 zum
SET D204.B |—| Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung

FNC 12 || Schreiben des Ausflihrungsbe-
MOV D204 uneste fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Stoppen der Servoparameteraktualisierung (X-Achse)
Bei Modulversion vor 1.10 entféllt die Programmierung dieses Abschnitts.

M303

" FNC 12 || Lesen des Ausfihrungsbefehls 2
" Moy | Uneet9 | D205 aus Modulnr. 1 (Y-Achse)
Einschalten des Bits b11 zum
SET D205.B — Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung
FNC 12 Schreiben des Ausfuihrungsbe-
MOV D205 ( UN\GB19 — fonis 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)
v \J
Zur néachsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-10: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (3)
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Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite

Y

Initialisierung der Positionier- und Servoparameter im Pufferspeicher fir X- und Y-Achse
In den folgenden Fallen ist die Initialisierung nicht notwendig:

— Wenn alle Positionier- und Servoparameter eingestellt werden sollen (X- und Y-Achse)
— Wenn alle Positionier- und Servoparameter den Initialwert haben.

In dem Kontaktplanabschnitt sind fur den o. a. Fall keine zwei MOV-Anweisungen nétig
und der Kontakt T1 muss durch M304 ersetzt werden.

M302 M303 . .
L 1t 2 FNC 12 Freigabe der Steuerbefehle in
—— | 1} t MOV K5220 UN\G522 — Modulnr. 1
ENC 12 Fir Modulnr. 1 werden alle Posi-
MOV H6300 | U1\G523 [— tionier- und Servoparameter auf
die Initialwerte eingestellt
SET M304 |—
Wenn T1 einschaltet, ist die In-
M304 N K1 itialisierung aller Parameter im
—t Q"/ Pufferspeicher des Modulnr. 1
beendet. Die Initialisierung dau-
Einstellung der Positionierparameter fur die X-Achse ert mindestens 20 ms.
™ ENC 12 Der Verfahrparameter 2 wird in

M MOV H0007 [U1\G14002— Modulnr. 1 auf den Wert HO007
eingestellt (X-Achse)

Einstellung der Positionierparameter fur die Y-Achse

L FNC 12 Der Verfahrparameter 2 wird in
— it MOV H0007 |U1\G14202— Modulnr. 1 auf den Wert HO007
eingestellt (Y-Achse)

Einstellung der Servoparameter fir die X-Achse

™ FNC 12 Die Servoverstarkerserie wird in
i1 MOV K1 U1\G15000— Modulnr. 1 auf den Wert 1 einge-
stellt (X-Achse)

FNC 12 Zur Positionierung wird in Mo-
MOV H1 U1\G15003 — dulnr. 1 das Absolutwertsystem
eingestellt (X-Achse)

FNC 12 || Die Funktionsauswahl C4 wird in
MoV K U1\G15080 Modulnr. 1 auf den Wert 1 einge-
stellt (X-Achse)

Einstellung der Servoparameter fir die Y-Achse

™ FNC 12 Die Servoverstarkerserie wird in
- MOV K1 UN\G156200— Modulnr. 1 auf den Wert 1 einge-
stellt (Y-Achse)

FNC 12 Zur Positionierung wird in Mo-
MoV H1 UNG15203— qyinr. 1 das Absolutwertsystem
eingestellt (Y-Achse)

FNC 12 || Die Funktionsauswahl C4 wird in
MoV K u1\615280 Modulnr. 1 auf den Wert 1 einge-
stellt (Y-Achse)

Speichern von Positionier- und Servoparametern in den Flash-Speicher (X-/Y-Achse)

™
1 FNC 12 Fur das Modulnr. 1 werden die
' MoV K5220 | UNGS22 |~ gioerbefehle freigegeben
FNC 12 Der Befehl zum Speichern von
MOV HO063 | UNG523 [— Positionier- und Servoparame-
tern in den Flash-Speicher wird
aktiviert (Modulnr. 1)
SET M305
M305 Wenn T2 einschaltet, ist die Pa-
i CT12) k40 rameterspeicherung fir die X-
’ N und Y-Achse in den Flash-Spei-
cher beendet. Der Speichervor-
gang dauert mindestens 4 s.
\J \J
Zur nachsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-11: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (4)
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Inbetriebnahme - Positionierung Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
\)
T2
— | SET M306 —

FNC 40
ZRST D200 D205 |—

FNC 40
ZRST M301 M305 —

RST ™ —
RST T2
FNC02 | |

SRET

System-Reset ausfiihren (ab Modulversion 1.10)
Bei Wiedereinschalten der Spannunsgversorgung ist dieses Unterprogramm unnétig

P1 M306 i i
! Fu% \'}2 k5220 | unes22 |— ’\Flll'gldguallrt:f ;:ier Steuerbefehle in
FNC 12 || Lesen des Ausfiihrungsbefehls 2
Moy~ | UNGS19| D204 aus Modulnr. 1 (X-Achse)
Aktivieren des Bits b1 firr den
SET D204.1 1 System-Reset von Modulnr. 1
FNC 12 Schreiben des Ausfiihrungsbe-
MOV D204 | UNGS8 |— s in Modulnr. 1 (X-Achse)
SET M307 —
Wenn das Kommando zum Sys-
M307 K2 tem-Reset langer als 100 ms
— | \T_3/ einschaltet und danach wieder
abschaltet, wurde das System
zurlick gesetzt.
I FNC 12 Lesen des Ausfiihrungsbefehls 2
i Moy | UN\GS19 | D204 I— o Modulnr. 1 (X-Achse)
Deaktivieren des Bits b1 fiir den
RST D204.1 System-Reset von Modulnr. 1
FNC 12 Schreiben des Ausfiuhrungsbe-
MOV D204 | UNG518 — fonis 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)
FNC 40
ZRST M306 M307 |
RST D204 [—
RST T
SET M308 || Merker des ausgeflihrten Sys-
tem-Resets wird eingeschaltet
FNCO02 |
SRET
END [—| Programmende

Abb. 8-12: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (5)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

Inbetriebnahme - Positionierung

8.2.5

HINWEIS

Parametereinstellung im Pufferspeicher liber das Ablaufprogramm

In diesem Abschnitt wird die Anderung von Positionier- und Servoparametern durch direkten
Zugriff auf den Pufferspeicher beschrieben. Dies gilt fir die Module ab Version 1.10.

Der Pufferspeicherbereich fiir die Positionierparameter ist in Abschnitt 12.1 beschrieben. Wei-
tere Informationen Uber den Zugriff auf den Pufferspeicher mit FROM-/TO- und weiteren Anwei-
sungen finden Sie in Abschnitt 13.1 und in der Programmieranleitung.

einstellen.

wurden.

Stellen Sie die Servoverstarkerserie wie folgt ein:

Stellen Sie bei Verwendung des direkten Zugriffs auf den Pufferspeicher sicher, dass Sie bei
den im Flash-Speicher abgelegten Servoparametern die folgende Servoverstarkerserie

Wird die Servoverstarkerserie, wie in dem spéter folgenden Programmbeispiel erwahnt,
nicht auf den Wert ,KO“ eingestellt, erfolgt nach der Initialisierung der Positionier- und Ser-
voparameter im Puffer- und im Flash-Speicher ein System-Reset.

Weiterhin werden die Parameter eingestellt, nachdem diese im Pufferspeicher initialisiert

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
. ’ Stellen Sie mit dem Ablaufprogramm den
Servoparameter | Servoverstarkerserie #15000 #15200 Wert KO (Initialwert) ein.

Tab. 8-15: Servoparameter

@ Stellen Sie die Positionierparameter im Pufferspeicher ein.
Veréndern Sie die Werte der Positionierparameter durch direkten Zugriff auf den Puffer-
speicher Uber die FROM-/TO- und weitere Anweisungen.

Der Pufferspeicherbereich fur die Positionierparameteristin Abschnitt 12.1 beschrieben.

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Positionierparameter

#14000-#14199 #14200—#14399

Tab. 8-16: Positionierparameter

Stellen Sie den folgenden Ubertragungsmodus der Servoparameter ein
(ab Modulversion 1.10):

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Deaktivieren Sie diese Bits mit dem Ab-
" laufprogramm

Verfahr- Ubertragungsmodus #14002 #14202 (DiepimgPufferspeicher abgelegten Daten
parameter 2 Servoparameter b15 b15 werden in den Servoverstarker

Ubertragen)

Tab. 8-17: Verfahrparameter 2
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

@ Stellen Sie die Servoparameter im Pufferspeicher ein.

Verandern Sie die Werte der Servoparameter durch direkten Zugriff auf den Pufferspei-
cher Uber die FROM-/TO- und weitere Anweisungen.

Der Pufferspeicherbereich flr die Servoparameter ist in Abschnitt 12.2 beschrieben.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Servoparameter #15001— | #15201— | Stellen Sie die Parameter entsprechend
(auBer Servoverstarkerserie) #15199 | #15399 | der Systemkonfiguration ein.

Tab. 8-18: Servoparameter

Schalten Sie das Bit zum Aktivieren der Positionierparameter im Pufferspeicher ein.

Wenn das Bit zum Aktivieren der Positionierparameter eingeschaltet wird, wahrend die
Zielachse nicht im Positionierbetrieb ist, verwendet das System die gednderten Positio-
nierparameter fir den nachsten Positionierablauf.

Der Ausfiihrungsbefehl 2 ist in Abschnitt 12.4.11 beschrieben.

BFM-Nummer .
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Ausfiihrungs- Positionierparameter #519 #619 Aktivieren Sie diese Bits mit dem Ablauf-
befehl 2 aktivieren b4 b4 programm.
@ Diese Bits schalten ein, wenn die An-
derung der Positionierparameter
. o beendet ist.
Status- Anderung Positionier- #32 #132 ) ) )
information 2 parameter beendet b bo ® Diese Bits werden automatisch ausge-
schaltet, wenn das Kommando ,,Posi-
tionierparameter aktivieren® ausge-
schaltet wird.

Tab. 8-19: Ausfiihrungsbefehl 2 und Statusinformation 2

@ Einstellung der Servoverstarkerserie
Ubertragen Sie die Servoparameter zum Servoverstérker.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Stellen Sie mit dem Ablaufprogramm die
. . Servoverstarkerserie ein, die an das
Servoverstérkerserie #15000 | #15200 | 5n55G H angeschlossen ist.
1: MR-J3-B

Tab. 8-20: Servoparameter
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Hinweise zur Einstellung der Parameter Inbetriebnahme - Positionierung

Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel werden die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Positionier- und
Servoparameter flr die X- und die Y-Achse fur die Modulnummer 1 eingestellt. Die eingestellten
Servoparameter werden in den Servoverstarker lbertragen. Die restlichen nicht eingestellten
Parameter verbleiben auf ihren Standardwerten.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Stellen Sie den Wert H8007 ein.

b0: EIN (Das Signal ,In-Position“ zeigt das Ende
der Positionierung an.)

b1: EIN (Das Betriebsbereitschaftssignal des
Servos wird beim Start und wahrend des
Betriebs geprtift.)

b2: EIN: (Gibt den START-Befehl frei, sobald die
Nullpunktfahrt beendet ist.)

b3: AUS: (Deaktiviert den Ringbetrieb) ®

b4: AUS: (Die Auswahl flr den Schnellstopp bei
Stopp-Kommando wird auf Normalstopp mit
Bremsung eingestellt.)

b5: AUS: (Die Auswahl flr den Schnellstopp bei

Verfahrparameter 2 #14002 #14202 Softwarebegrenzung wird auf Normalstopp mit
Bremsung eingestellt.)

b6: AUS: (Die Auswahl flir den Schnellstopp bei
SPS-Begrenzung wird auf Normalstopp mit
Bremsung eingestellt.)

b7: AUS: (Die Auswahl fir den Schnellstopp bei

E:rselltrlr? gt'::_ Servoverstarkerbegrenzung wird auf Normal-
stopp mit Bremsung eingestellt.)
b8 bis b13: AUS (nicht einstellbar)
b14: AUS: (Firr das Ubersetzungsverhéltnis bei der
Interpolation wird die X-Achse eingestellt.)
b15: EIN: Moduseinstellung der Servoparameter-
Uibertragung (Die im Pufferspeicher abgelegten
Daten werden in den Servoverstarker
Ubertragen.)
Maximale #14009, #142009, .
Geschwindigkeit 12008 #14208 Einstellung von K2000000
JOG-Geschwindigkeit | 14013, #14213, Einstellung von K1000000
#14012 #14212
Geschwindigkeit Null- #14025, #14225, .
punktfahrt schnell 14024 #1494 Einstellung von K2000000
Geschwindigkeit Null- #14027, #14227, .
punktfahrt Kriechen 14026 #14226 Einstellung von K50000
Servoverstarkerserie #15000 #15200 1:  MR-J3-B
Auswahl
Absolutwertsystem #15003 #15203 HO0001: Absolutwertsystem
Servoparameter | Funktionsauswahl A-1 | #15004 #15204 HO100: Nicht aktiv (Die NOT-AUS-

Funktion wird nicht verwendet)

1:  Nachdem die Spannungsversorgung einge-
Funktionswahl| C-4 #15080 #15280 schaltet wurde, muss der Z-Phasenimpuls des
Motors nicht Gberfahren werden.

Tab. 8-21: Einstellungen des Programmbeispiels

@ Die Funktion muss bei einem 20SSC-H vor der Modulversion 1.10 nicht eingestellt werden, da diese von dem Mo-
dul nicht unterstitzt wird.

@ Die Funktion muss bei einem 20SSC-H vor der Modulversion 1.20 nicht eingestellt werden, da diese von dem Mo-
dul nicht unterstitzt wird.
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

|
Beginn der Einstellung von Positionier- und Servoparametern (X- und Y-Achse)
1
Lesen der Statusinformation (X- und Y-Achse)
M8000 . .
. FNC 12 Lesen der Statusinformation aus
— MoV une28 D280 — Modulnr. 1 (X-Achse)
ENC 12 Lesen der Statusinformation aus
MOV une1s D281 Modulnr. 1 (Y-Achse)
FNC 12 Lesen des Servostatus aus
DMOV unees D282 — Modulnr. 1 (X-Achse)
FNC 12 Lesen des Servostatus aus
DMOV un\c163 D284 i — Modulnr. 1 (Y-Achse)
D2809 D2819  M385
" 1 w o\ K10 Wartezeit wahrend des Startens
N o - Qm/ eines Servoverstarkers
Modul ~ Modul  Merker
bereit  bereit Ausflihrung
X-Achse X-Achse System-Reset
Start des Programms zur Parameterinitialisierung
T0 M32% M510 M385 M386  D283.0 Der Ausfiuihrungsmerker des Pro-
—| H H H H 1t SET M380 | — gramms zur Parameterinitialisie-
Merker  Merker Merker Merker | Bereit rung wird eingeschaltet
Ausfiih-  Abschluss Ausfiih- Ab- X-Achse
rung Para- Parame- rung  schluss | D285.0
meter- terein-  System- System- p FNC 01 Pl |- Start des Programms zur Para-
einstell- stellpro- Reset  Reset o ot CALL meterinitialisierung
programm gramm Y-Achse
M385 Ki Der Neustart des 20SSC-H nach
—t /—\.1’11, dem System-Reset dauert min-
Merker Ausfiihrung destens 100 ms.
System-Reset
™
— RST M385 |
SET M386 |—
v \J
Zur nachsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-13: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Inbetriebnahme - Positionierung

Von vorheriger Seite

Von vorheriger Seite

Y
Einstellung der Positionier- und Servoparameter fur X- und Y-Achse
0 M380 Merker fur den Abschluss des
—t H RST M510 | Parametereinstellprogramms
Merker wird ausgeschaltet
Ausfiihrung | M§10 Merker fiir die Ausfiihrung des
Parameter- HF SET M390 — Parametereinstellprogramms
initialisie- Merker Abschluss wird eingeschaltet
;urg%srﬁro- Parametereinstell-
programm
M390 )
; FNC 01 || Start des Parametereinstellpro-
—! CALL PO gramms
Merker Ausfiihrung
Parametereinstell-
programm
Mo W OO0 | o
T 1r N CJ 1
Merker Merker Ausflihrung
Abschluss Parametereinstell-
Parameter- programm
einstellpro-
gramm

Erstellen Sie das Programm fuir den Positionierbetrieb.

dass beide Programme gleichzeitig ausgefuhrt werden kénnen. In diesem Beispiel dienen dazu die
Merker M380, M385 oder M390, die wéhrend der Parametereinstellung eingeschaltet sind.

.
 Im Positionier- und im Parametereinstellprogramm muss durch eine Verriegelung verhindert werden,

FNC 06
FEND

Einstellprogramm der Positionier- und Servoparameter fur X- und Y-Achse

PO M39%0 D280.0 D281.0 D2830 D285.0
— | i} L +F g
Merker Aus- READY/ READY/ X-Achse Y-Achse
flihrung Para- BUSY ~ BUSY  bereit  bereit

metereinstell- X-Achse X-Achse
programm

SET

Initialisierung der Positionier- und Servoparameter fur X- und Y-Achse
Im folgenden Fall ist die Initialisierung nicht notwendig:

— Wenn alle Positionier- und Servoparameter eingestellt werden sollen (X- und Y-Achse)
Der Kontaktplanabschnitt kann flr den o. a. Fall weggelassen werden und der Kontakt

T12 muss durch M391 ersetzt werden.

Zur nachsten Seite

M391
FNC 12 G522 || Furdas Modulnr. 1 werden die
it Mov Ks220 un Steuerbefehle freigegeben
Far Modulnr. 1 werden alle Posi-
FNC 12 H6300 uUnGss || tionier- und Servoparameter auf
Mov die Initialwerte eingestellt
SET M392 | —
M392 Wenn T12 einschaltet, ist die In-
: T Ki itialisierung aller Parameter im
i N Pufferspeicher des Modulnr. 1
beendet. Die Initialisierung dau-
ert mindestens 20 ms.

\/

Zur nachsten Seite

Abb. 8-14: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite

Y

Einstellung der Positionierparameter fur die X-Achse

Von vorheriger Seite

\

T2
—i1

FNC 12
Mov

Der Verfahrparameter 2 wird in
H8007 U1\G14002 — Modulnr. 1 auf den Wert H8007
eingestellt (X-Achse)

FNC 12
DMOV

In Modulnr. 1 wird die maximale

K2000000 | UN\G14008 — Geschwindigkeit eingestellt

(X-Achse)

FNC 12
DmoV

In Modulnr. 1 wird die JOG-Ge-

K1000000 | U1\G14012 (— schwindigkeit eingestellt

(X-Achse)

FNC 12
DMOV

In Modulnr. 1 wird die Geschwin-
K2000000  U1\G14024 — digkeit der schnellen Nullpunkt-
fahrt eingestellt (X-Achse)

FNC 12
DmMoOV

In Modulnr. 1 wird die Kriechge-
K50000 | U1\G14026 — schwindigkeit der Nullpunktfahrt
eingestellt (X-Achse)

SET M383

Einstellung der Positionierparameter fur die Y-Achse

T2
—iM

FNC 12
MoV

Der Verfahrparameter 2 wird in
H8007 UN\G14202 |—| Modulnr. 1 auf den Wert H8007
eingestellt (Y-Achse)

FNC 12
DMoOV

In Modulnr. 1 wird die maximale
K2000000  U1\G14208 — Geschwindigkeit eingestellt
(Y-Achse)

FNC 12
DMOV

In Modulnr. 1 wird die JOG-Ge-
K1000000 | Uf\G14212 |— schwindigkeit eingestellt

(Y-Achse)

FNC 12
DMOV

In Modulnr. 1 wird die Geschwin-
K2000000 | U1\G14224 |— digkeit der schnellen Nullpunkt-
fahrt eingestellt (Y-Achse).

FNC 12
DMOV

In Modulnr. 1 wird die Kriechge-
K50000 | U1\G14226 |— schwindigkeit der Nullpunktfahrt
eingestellt (Y-Achse)

SET M3g4 —

Einstellung der Servoparameter (auBer Servoverstérkerserie) fir die X-Achse

T2
—i1

FNC 12
Mov

Zur Positionierung wird in Mo-
HO0001 U1\G15003 — dulnr. 1 das Absolutwertsystem
eingestellt (X-Achse)

FNC 12
MoV

Die Funktionsauswahl A1 wird in
H0100 UN\G15004 — Modulnr. 1 auf den Wert HO100
eingestellt (X-Achse)

FNC 12
Mov

Die Funktionsauswahl C4 wird in
K1 U1\G15080 — Modulnr. 1 auf den Wert 1 einge-
stellt (X-Achse)

Einstellung der Servoparameter (auBBer Servoverstarkerserie) f

Ur die Y-Achse

Zur Positionierung wird in Mo-
H0001 | UN\G15208 — dulnr. 1 das Absolutwertsystem
eingestellt (Y-Achse)

Die Funktionsauswahl A1 wird in
HO100 [ U1\G15204 — Modulnr. 1 auf den Wert HO100
eingestellt (Y-Achse)

Ti2
- B
FNC 12
MoV
FNC 12

Die Funktionsauswahl C4 wird in
K1 UN\G15280 — Modulnr. 1 auf den Wert 1 einge-

\/

Zur nachsten Seite

stellt (Y-Achse)

Zur nachsten Seite

Abb. 8-15: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (3)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter Inbetriebnahme - Positionierung

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
Y
Einschalten des Kommandos ,Positionierparameter aktivieren® fir die X-Achse
Mass FNC 12 Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
it MoV unest9 D26 I aus Modulnr. 1 (X-Acr?se)

SET p2864 |— Einschalten des Bits b4 zum Ak-
tivieren der Positionierparameter

FNC 12 || Schreiben des Ausfiihrungsbe-
Mov D288 unesto fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)

SET M395 —

Ausschalten des Kommandos ,Positionierparameter aktivieren® fur die X-Achse
*Schalten Sie die Aktivierung bei Modulen vor Ver. 1.20 erst nach einem SPS-Zyklus ab.

M395 Lesen des Statusinformation 2
— it F'ﬁ%\}z unesz D288 [ aus Modulnr. 1 (X-Achse)
D288.0 .
a FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
W Mov uniest9 D286 | aus Modulnr. 1 (X-Achse)
Merker
Abschluss .

Prep Ausschalten des Bits b4 zum Ak-
[F)’grs;%oer;ger[- ReT D2884 tivieren der Positionierparameter.
anderung )

(X-Achse) || Schreiben des Ausfiihrungsbe-
(Ab Mov D286 unests fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)
Ver. 1.20)

RST M395 |—

Einschalten des Kommandos ,Positionierparameter aktivieren® fur die Y-Achse

R S [ vromn | oam | Lese s sttt
ser [ omna || Sotstengesote vz
TOR | oa | vnams | S es ustngsts

SET M396 |—

Ausschalten des Kommandos ,,Positionierparameter aktivieren® fur die Y-Achse
*Schalten Sie die Aktivierung bei Modulen vor Ver. 1.20 erst nach einem SPS-Zyklus ab.

M3%6 Lesen des Statusinformation 2
—t Fu%\}z un\e132 D263 | aus Modulnr. 1 (Y-Achse)
D289.0 .
. FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
IF MOV u1\eeto D27 | aus Modulnr. 1 (Y-Achse)
Merker
Abschluss .
D Ausschalten des Bits b4 zum Ak-
Positionier- RST D2874 | . VP
parameter- tivieren der Positionierparameter
anderung )
(Y-Achse) || Schreiben des Ausfiihrungsbe-
(Ab Mov D287 unesto fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)
Ver. 1.20)
RST M3%6 [—
\J \/
Zur néachsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-16: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (3)
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
Y
Einstellen der Servoverstarkerserie und Ubertragung der Servoparameter zum
Servoverstérker flr die X-Achse
M395" FNC 12 Einstellung der Servoverstarker.
I Mov Kt UN\G15000 |— serie flr X-Achse in Modulnr. 1
M391  D283.0
— | i} SET M397 |
X-Achse
bereit
Einstellen der Servoverstarkerserie und Ubertragung der Servoparameter zum
Servoverstarker fur die Y-Achse
_|Mass| FNC 12 Einstellung der S tark
L K1 un\e1s200 |—| Einstellung der Servoverstarker-
Mov serie fur X-Achse in Modulnr. 1
M391  D285.0
— | i} SET M398 |—
Y-Achse
bereit
M391 M3g7 M398
— | i} 1t + RST T2 |—
FNC 40
ZRST M390 M398 |
FNC 40
ZRST D286 D289  |—
SET M510  —
FNCO02 | |
SRET
Initialisierung der Parameter im Pufferspeicher und Ubertragung in den
Flash-Speicher. System-Reset nach erfolgreicher Parameteribertragung.
M380
| FNC 12 Lesen des Servostatus 2 aus
— MOV unerz D20 ' Modulnr. 1 (X-Achse)
NG 12 Lesen des Servostatus 2 aus
MOV UN\G172 D291 [ Modulnr. 1 (Y-Achse)
D280.0 D290.1  M380
— | H 1t SET M382 |—
READY/ | Parame-
BUSY teraktuali-
X-Achse | sierung
p2s05 | (X-Achse)
_"_
Fehler X-Achse
D281.0 D2911  M380
— | +F it SET M381 [
READY/ | Parame-
BUSY teraktuali-
Y-Achse | sierung
D281.5 (Y'AChSG)
_"_
Fehler Y-Achse
\J \J
Zur néachsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-17: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (4)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H



Hinweise zur Einstellung der Parameter

Inbetriebnahme - Positionierung

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
Y Y
M3e2 FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
i MoV utesto D288 aus Modulnr. 1 (X-Achse)
Einschalten des Bits b11 zum
SET D286B — Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung
FNC 12 Schreiben des Ausfiihrungsbe-
MOV D286 | UNGS19 [ fenis 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)
M3s1 FNC 12 U1\G619 D287 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
it MoV | aus Modulnr. 1 (Y-Achse)
Einschalten des Bits b11 zum
SET D287B |— Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung
FNC 12 Schreiben des Ausfiihrungsbe-
MOV D287 UNGBI9 | fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)
M382 M381 . ’
) - . FNC 12 Fir das Modulnr. 1 werden die
i i ' MoV K5220 UNG52 | — steyerbefehle freigegeben
1z Far Modulnr. 1 werden alle Posi-
HB363 |__| tionier- und Servoparameter in-
Mov unes23 itialisiert und in den Flash-Spei-
cher geschrieben
SET M383 |—
Wenn T13 einschaltet, ist die In-
M3s3 Ké1 itialisierung aller Parameter im
—} @ Pufferspeicher und die Ubertra-
gung in den Flash-Speicher des
Modulnr. 1 beendet. Die Initiali-
sierung dauert mindestens
20 ms und die Speicherung in
den Flash-Speicher mindestens
4s.
T3 FNC 12 Fir das Modulnr. 1 den di
I K5220 G522 |—| Furdas Modulnr. 1 werden die
' MoV unes Steuerbefehle freigegeben.
FNC 12 | | Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
MoV unest9 D286 aus Modulnr. 1 (X-Achse)
Einschalten des Bits b1 fiir den
SET D286 System-Reset von Modulnr. 1
12 || Schreiben des Ausflihrungsbe-
I:u(:’(')v D286 unest9 fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)
SET M384 |—
M384 Wenn das Kommando zum Sys-
E—T Kr;.t\ K2 tem-Reset langer als 100 ms
~— einschaltet und danach wieder
abschaltet, wurde das System
zuriick gesetzt.
\J
Zur nachsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-18: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (5)
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite

Von vorheriger Seite

\

\
—T|1:4 iz | uneste | D2
RST | D286
FMCI2 | bzss | unests
M0 | mea0 M384
M | pzse D287
MR | b0 D291
SET M3g5
FNC 02
SRET
END

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Ausschalten des Bits b1 fir den
System-Reset von Modulnr. 1

Schreiben des Ausfuhrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Programmende

Abb. 8-19: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (5)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter Inbetriebnahme - Positionierung

8.2.6

Parameterinitialisierung liber das Ablaufprogramm

In diesem Abschnitt wird gezeigt, wie man die Positionier- und Servoparameter des 20SSC-H
mit Hilfe des Ablaufprogramms einstellt.

Die direkte Ansprache des Pufferspeichers mit FROM-/TO- und weiteren zugehdérigen Anwei-
sungen ist in Abschnitt 13.1 und in der Programmieranleitung beschrieben.

Besonderheiten bei Einsatz eines 20SSC-H vor der Modulversion 1.10

Es wird empfohlen, bei einem 20SSC-H vor der Modulversion 1.10 das Einstellprogramm
FX Configurator-FP zum Initiallisieren der Servoparameter zu verwenden.

Wollen Sie die Servoparameter mit dem Ablaufprogramm initialisieren, achten Sie darauf, dass
Sie die im Pufferspeicher abgelegten Servoparameter nur wahrend einer der nachfolgend auf-
geflihrten Bedingungen initialisieren. Speichern Sie die Servoparameter in den Flash-Speicher
und schalten Sie dann die Spannungsversorgung von Servoverstarker und SPS (mit dem
20SSC-H) aus und wieder ein.

— Die Spannungsversorgung des Servoverstarkers ist abgeschaltet.

— Der Servoverstérker ist nicht mit dem 20SSC-H verbunden.
Verbinden Sie den Servoverstarker mit dem 20SSC-H, bevor Sie die Spannungsversor-
gung der SPS (mit dem 20SSC-H) wieder einschalten.

@ Freigabe der Steuerbefehle
Die Freigabe/Sperre der Steuerbefehle ist in Abschnitt 12.4.14 beschrieben.

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

Schreiben Sie den Wert K5220 mit dem

Freigabe/Sperre der Steuerbefehle #522 Ablaufprogramm

Tab. 8-22: Steuerbefehle freigeben

@ Aktivieren Sie die Befehlbits zum Initialisieren der Positionier- und Servoparameter. Diese
Befehlsbits des Steuerbefehls initialisieren nur die Positionier- und Servoparameter im
Pufferspeicher. Die Parameter im Flash-Speicher werden nicht initialisiert.

Die Steuerbefehle sind in Abschnitt 12.4.15 beschrieben.

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

Befehl zum Initialisie- | 4555 #523 | Aktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
ren der Positionierpa- b8 b9 programm
rameter ’
Steuerbefehl
Befehl zum Initialisie- - - T
ren der Servoparame- #523 #523 | Aktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
b13 b14 programm.

ter

Tab. 8-23: Steuerbefehle
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

® Wenn die Initialisierung der im Pufferspeicher abgelegten Positionier- und Servoparame-
ter abgeschlossen ist, wird das entsprechende Bit ,Initialisierung des Pufferspeichers ist

aktiv® ausgeschaltet.

Die Statusinformation ist in Abschnitt 12.3.17 beschrieben.

BFM-Nummer

X-Achse | Y-Achse

Beschreibung

Status- Initialisierung des
information Pufferspeichers

#28
b11

Dieses Bit ist aktiviert, sobald die Daten
des Pufferspeichers initialisiert werden.
Nach beendeter Initialisierung wird das
Bit automatisch deaktiviert.

Tab. 8-24: Statusinformation

@ Andern Sie die Positionier- und Servoparameter im Pufferspeicher entsprechend Ihren

Vorgaben.

Die Vorgehensweise zum Andern der Parameter mit einem Ablaufprogramm istin dem Ab-
schnitt 8.2.4 oder 8.2.5 beschrieben.

Programmbeispiel

In dem folgenden Programm werden die Positionier- und Servoparameter fir die X- und die
Y-Achse, die im Pufferspeicher des Modulnr. 1 abgelegt sind, initialisiert.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H



Hinweise zur Einstellung der Parameter Inbetriebnahme - Positionierung

|
Beginn der Initialisierung der im Pufferspeicher abgelegten Positionier-
und Servoparameter fiir die X- und die Y-Achse

X033
it SET M340 [—
Lesen der Statusinformation (X- und Y-Achse)
M340I FNC 12 Lesen der Statusinformation aus
: MOV unezs D240 1 Mmodulnr. 1 (X-Achse)
FNC 12 | | Lesen der Statusinformation aus
MOV ut\e12s D241 Modulnr. 1 (Y-Achse)
FNC 12 Lesen des Servostatus 2 aus
mov | UNG72 | D242 — nioquinr. 1 (X-Achse)
FNC 12 Lesen des Servostatus 2 aus
M%V UNG172 D243 —| Modulnr. 1 (Y-Achse)
D240.0 D242.1 M340
—t H ik SET M341 |—

READY/ | Parame-
BUSY | teraktuali-

X-Achse | sierung

X-Ach
p240.5|" " °"°
_“_
Fehler X-Achse

D241.0 D243.1 M340
— H i}
READY/ | Parame-

BUSY teraktuali-

Y-Achse | sierung
Y-Achse
D241.5

_“_
Fehler Y-Achse

SET M342 —

Stoppen der Servoparameteraktualisierung (X-Achse)
Bei Modulversion vor 1.10 entféllt die Programmierung dieses Abschnitts.

M341 .
I FNC 12 || Lesen des Ausfiihrungsbefehls 2
) Moy |UNG519 [ D244 aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b11 zum
SET D244.B — Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung

FNC 12 || Schreiben des Ausfihrungsbe-
MoV D244 | unes19 fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Stoppen der Servoparameteraktualisierung (X-Achse)
Bei Modulversion vor 1.10 entféllt die Programmierung dieses Abschnitts.

M342 .
FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
it MOV un\Gse19 D245 [ aus Modulnr. 1 (Y-Achse)
Einschalten des Bits b11 zum
SET D245.B — Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung
FNCU2 | D24s | un\@e19 | Schreiben des Ausfiihrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)
\l \J
Zur néachsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-20: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
Initialisierung der im Pufferspeicher abgelegten Positionier- und Servoparameter
fur die X- und die Y-Achse
M341  M342 . .
L " N FNC 12 Freigabe der Steuerbefehle in
— it g MOV K5220 | U1\G522 Modulnr. 1
ENC 12 Far Modulnr. 1 werden alle Posi-
MOV H6300 | U1\G523 tionier- und Servoparameter auf
die Initialwerte eingestellt
SET M343
Wenn T40 einschaltet, ist die In-
M343 —_ K1 itialisierung aller Parameter im
— | T40 Pufferspeicher des Modulnr. 1
~—r beendet. Die Initialisierung dau-
ert mindestens 20 ms.
Es dauert mindestens 200 ms,
wenn sowohl die Parameter, als
auch die Tabelleninformationen
initialisiert werden.
40 FNC 40
— ZRST M340 M343
FNC 40
ZRST D240 D245
END Programmende
Abb. 8-21: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
HINWEIS Wenn Sie das o. a. Programmbeispiel in einem 20SSC-H ab Modulversion 1.10 ausfihren,

wird die automatische Aktualisierung, bei der die Servoparameter aus dem Servoverstarker
ausgelesen werden, sowohl fur die X-, als auch fir die Y-Achse gestoppt.

Stellen sie in diesem Fall die Parameter nach dem Programmende wieder ein.

Wenn Sie die Einstellung der Parameter und die Ubertragung der Servoparameter in den
Servoverstarker beendet haben, aktivieren Sie das Bit b11 der BFM-Nummern #519 und
#619 zum Stoppen der Servoparameteraktualisierung oder setzen Sie das System zur(ick.

Die Vorgehensweise zum Andern der Parameter mit einem Ablaufprogramm ist in dem Ab-
schnitt 8.2.4 oder 8.2.5 beschrieben.
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

Inbetriebnahme - Positionierung

8.2.7

Aktualisierung der Positionierparameter mit dem Ablaufprogramm

In diesem Abschnitt wird die Vorgehensweise zum Aktualisieren der Positionierparameter
beschrieben, die mit einem Ablaufprogramm geéndert wurden.

Die direkte Ansprache des Pufferspeichers mit FROM-/TO- und weiteren zugehdérigen Anwei-
sungen ist in Abschnitt 13.1 und in der Programmieranleitung beschrieben.

@ Stellen Sie die folgenden im Pufferspeicher abgelegten Positionierparameter mit einem
Ablaufprogramm ein.
Erstellen Sie ein Programm, mit dem die Werte der Positionierparameter durch direkten
Zugriff auf den Pufferspeicher Gber die FROM-/TO- und weitere Anweisungen geandert
werden. Speichern Sie die geénderten Einstellungen danach in den Pufferspeicher.

Der Pufferspeicherbereich fiir die Positionierparameter istin Abschnitt 12.1 beschrieben.

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Positionierparameter

#14000—#14199 #1420—#14399

Tab. 8-25: Positionierparameter

@ Schalten Sie das Bit zum Aktivieren der Positionierparameter im Pufferspeicher ein.
Wenn das Bit zum Aktivieren der Positionierparameter eingeschaltet wird, wahrend die
Zielachse nicht im Positionierbetrieb ist, verwendet das System die gednderten Positio-
nierparameter fir den nachsten Positionierablauf.
Wird das Bit zum Aktivieren der Positionierparameter im Pufferspeicher nicht aktiviert,
lauft der Positionierbetrieb mit den alten Positionierungsdaten aus dem Flash-Speicher

weiter.

Der Ausflihrungsbefehl 2 ist in Abschnitt 12.4.11 beschrieben.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Ausfihrungs- Positionierparameter #519 #619 Aktivieren Sie diese Bits mit dem Ablauf-
befehl 2 aktivieren b4 b4 programm.
@ Diese Bits schalten ein, wenn die An-
derung der Positionierparameter
" . beendet ist.
Status- Anderung Positionier- #32 #132 ) ) i
information 2 parameter beendet b0 b0 ® Diese Bits werden automatisch ausge-
schaltet, wenn das Kommando ,Posi-
tionierparameter aktivieren“ ausge-
schaltet wird.

Tab. 8-26: Ausflihrungsbefehl 2 und Statusinformation 2
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel werden die folgenden Positionierparameter fur die Modulnummer 1
geandert. Danach werden die ge&dnderten Parameter aktiviert.

BFM-Nummer .
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Positionier- S #14013 #14213 .
JOG-Geschwindigkeit ’ ’ Einstellung von K1000000
parameter g #14012 #14212 g

Tab. 8-27: Einstellung des Programmbeispiels

Beginn der Anderung der Positionierparameter

\/

Zur nachsten Seite

X031
—1t SET M320 — Programmbeginn
Lesen der Statusinformation (X- und Y-Achse)
M3|20 FNC 12 L der Statusinf ti
. || Lesen der Statusinformation aus
) MoV unezs D220 Modulnr. 1 (X-Achse)
FNC 12 || Lesen der Statusinformation aus
Mov | Utei2s( D221 Modulnr. 1 (Y-Achse)

Zur nachsten Seite

Abb. 8-22: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter Inbetriebnahme - Positionierung

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
\
Einstellung der Positionierparameter fir die X-Achse: JOG-Geschwindigkeit
M320  D220.0 FNG 12 In Modulnr. 1 wird die JOG-Ge-
— i} + DMoOv | K1000000 U1N\G14012 — schwindigkeit eingestellt

READY/ (X-Achse)
BUSY
e FNCU2 |uneste | D222 |

SET D222.4 —

FNG 12 |
Mov- | D222 | uneste

SET M321 —

Ausschalten des Kommandos ,Positionierparameter aktivieren fir die X-Achse
*Schalten Sie die Aktivierung bei Modulen vor Ver. 1.20 erst nach einem SPS-Zyklus ab.

M321 . .
Y FNC 12 Lesen der Statusinformation 2
) | MOV unes2 D224 aus Modulnr. 1 (X-Achse)
D224.0 .
FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
- Moy~ | UNG519 [ D222 | ;s 'Modulnr. 1 (X-Achse)
erker
Abschluss :
Prs. || Ausschalten des Bits b4 zum
[F:gfgg]oer;;er[— RST D2224 Aktivieren der Positionierpara-
K meter.
anderung ; .
- FNC 12 || Schreiben des Ausfihrungsbe-
e MOV | D222 | YNG9 1™ fehis 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)
Ver. 1.20)
RST M321 —
Einstellung der Positionierparameter fir die Y-Achse: JOG-Geschwindigkeit
M320 D221.0 In Modulnr. 1 wird die JOG-Ge-
——} it 4 lg"l\?c;\? K1000000 |UN\G14212|— schwindigkeit eingestellt
READY/ (Y-Achse).
BUSY ENC 12 Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
Y-Achse MOV U1N\G619 D223 — aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einschalten des Bits b4 zum Ak-
SET D223.4 — tivieren der Positionierparameter

FNC 12 Schreiben des Ausfiihrungsbe-
MOV D223 | U1\GB19 | fehis 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

SET | M322 (—
\/ \J

Zur nachsten Seite Zur nachsten Seite

Abb. 8-23: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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Inbetriebnahme - Positionierung

Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite

Von vorheriger Seite

Ausschalten des Kommandos ,Positionierparameter aktivieren® fiir die Y-Achse
*Schalten Sie die Aktivierung bei Modulen vor Ver. 1.20 erst nach einem SPS-Zyklus ab.

\ |

Ms22 FNC 12
— | MOV UN\G132 D225
D225.0
. FNCV2 |uteets | D223
Merker
Abschluss
Positionier- RST D223.4
parameter-
anderung
a FNC 12
EX t;\chse) MOV D223 UN\G619
Ver. 1.20)
RST M322
M320 M321
—t N SET M323
M320 M322
—F i SET M324
M323 M324 NG 40
— i} % ZRST M320 M324
FNC 40
ZRST D220 D225
END

Lesen der Statusinformation 2
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Ausschalten des Bits b4 zum
Aktivieren der Positionierpara-
meter

Schreiben des Ausfuhrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Programmende

Abb. 8-24: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter Inbetriebnahme - Positionierung

8.2.8

HINWEIS

Aktualisierung einzelner Servoparameter mit dem Ablaufprogramm

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie einzelne Servoparametern mit einem Ablaufpro-
gramm geandert und in den Servoverstérker tbertragen werden.

Die folgende Tabelle zeigt die Servoparameter, die in Zusammenhang mit der Auto-Tuning-Ein-
stellung Ubertragbar sind.

Weitere Informationen zum Ausfihrungsbefehl 2 finden Sie in Abschnitt 12.4.11.
Die direkte Ansprache des Pufferspeichers mit FROM-/TO- und weiteren zugehdrigen Anwei-
sungen ist in Abschnitt 13.1 und in der Programmieranleitung beschrieben.

Servoparameter Verstéarkungseinstellmethode bei Auto-Tuning
Interpolation | Auto-Tuning 1 | Auto-Tuning 2 Manuell

Auto-Tuning v 4 4 4
Ansprechverhalten des Auto-Tuning 4 4 4 v
Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) 4 4 4 4
Massentragheitsverhaltnis @ @) v v
Verstarkungsfaktor virtueller Regelkreis v ® ® v
Verstarkungsfaktor Lageregelkreis [©) @) ® v
Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis [©) ® ® v
I-Anteil Drehzahlregelkreis @ @ ® 4
D-Anteil Drehzahlregelkreis 4 4 4 4

Tab. 8-28: Auto-Tuning-Einstellungen

v': Servoparameter ist Ubertragbar

@ Diese Parameter werden bei der Interpolation automatisch eingestellt.
@ Diese Parameter werden beim Auto-Tuning 1 automatisch eingestellt.

@ Diese Parameter werden beim Auto-Tuning 2 automatisch eingestellt.

Bedingung fiir die Ubertragung der Servoparameter (BFM #519/#619, b9)

Das Kommando zur Ubertragung der Servoparameter wird erst freigegeben, wenn das Bit
»,READY/BUSY*“ der Statusinformation (BFM #28/#128, b0) eingeschaltetist, d. h. wenn das
Positioniermodul in Bereitschaft ist.

Das Kommando zur Ubertragung der Servoparameter wird ignoriert, wenn das System im
Positionierbetrieb ist.
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Inbetriebnahme - Positionierung Hinweise zur Einstellung der Parameter

@ Stellen Sie die folgenden Servoparameter im Pufferspeicher ein, damit sie spater in der
Servoverstarker Ubertragen werden kénnen.

Erstellen Sie ein Programm, mit dem die Werte der Servoparameter durch direkten Zugriff
auf den Pufferspeicher Gber die FROM-/TO- und weitere Anweisungen geéandert werden.
Speichern Sie die gednderten Einstellungen danach in den Pufferspeicher.

Der Pufferspeicherbereich fiir die Servoparameter ist in Abschnitt 12.2 beschrieben.

BFM-Nummer

Servoparameter Beschreibung

X-Achse Y-Achse
Auto-Tuning #15008 #15208
Ansprechverhalten des Auto-Tuning #15009 #15209
Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) #15022 #15222
Massentragheitsverhltnis #15024 #15224 Stellen Sie diese Parameter ir_1 Ubfer(—;-_instimmung mit

Ihrem verwendeten System ein. Die Uibertragbaren
Verstéarkungsfaktor virtueller Regelkreis #15025 #15225 Servoparameter hangen von der Verstarkungsein-
- - stellmethode beim Auto-Tuning ab

Verstarkungsfaktor Lageregelkreis #15026 #15226 (siehe Tabelle 8-28).
Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis #15027 #15227
I-Anteil Drehzahlregelkreis #15028 #15228
D-Anteil Drehzahlregelkreis #15029 #15229

Tab. 8-29: Servoparameter fiir die Ubertragung

@ Ubertragung der Servoparameter in den Servoverstarker
Schalten Sie das Bit des Ausfiihrungsbefehls 2 zum Ubertragen der Servoparameter ein.
Das Bit ,Ubertragung der Servoparameter ist aktiv* bleibt wahrend der gesamten Zeit der
Servoparameterlbertragung eingeschaltet.

Der Ausfuhrungsbefehl 2 ist in Abschnitt 12.4.11 und die Statusinformation in Abschnitt
12.3.17 beschrieben.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Ausfihrungs- Ubertragung #519 #619 Aktivieren Sie diese Bits mit dem Ablauf-
befehl 2 Servoparameter b9 b9 programm.
Diese Bits werden aktiviert, sobald die
; Ubertragung der Servoparameter gestar-
Status- Ubertragung der Ser- #28 #128 | tet wird. i
information voparameter ist aktiv b0 b0 Nach beendeter Ubertragung der Para-
meter werden die Bits automatisch deak-
tiviert.

Tab. 8-30: Ausfihrungsbefehl 2 und Statusinformation

® Schalten Sie die Bits des Ausfuhrungsbefehls 2 zur Ubertragung der Servoparameter wie-
der aus, wenn die Ubertragung beendet ist. Die Ubertragung ist dann beendet, wenn die
Bits der Statusinformation, welche die Aktivitat der Servoparameterlbertragung anzei-
gen, automatisch ausgeschaltet werden.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Ausfihrungs- Ubertragung #519 #619 Deaktivieren Sie diese Bits mit dem Ab-
befehl 2 Servoparameter b9 b9 laufprogramm.

Tab. 8-31: Ausfiihrungsbefehl 2 nach Ubertragung der Servoparameter

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 8-39
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Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel werden die folgenden Servoparameter fir die Modulnummer 1 geén-
dert. Danach werden die gednderten Servoparameter in den Servoverstarker Ubertragen.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Auto-Tuning #15008 #15208 Einstellung von HO001, was Auto-Tuning 1 entspricht
Ansprechverhalten des Auto-Tuning #15009 #15209 Einstellung von K12

Tab. 8-32: Einstellung des Programmbeispiels

|
Anderung der Servoparameter

X032
it SET M330 — Programmbeginn
Lesen der Statusinformation (X- und Y-Achse)
M330 FNC 12 Lesen der Statusinformation aus
— mov | UNG28 | D230 I vioquinr. 1 (X-Achse)
FNC 12 | | Lesen der Statusinformation aus
mov | Ul\G128| D231 Modulnr. 1 (Y-Achse)
FNC 12 || Lesen des Servostatus 2 aus
MOV unGr2 D232 Modulnr. 1 (X-Achse)
FNC 12 || Lesen des Servostatus 2 aus
mov | Ut\Gé172| D233 Modulnr. 1 (Y-Achse)

M330 D230.0 D232.1

—| i} H SET M331 |—
READY/ Parameter-
BUSY aktualisierung
X-Achse  X-Achse

M330 D231.0 D233.1
— | L H SET M332 |—
READY/ Parameter-
BUSY aktualisierung
Y-Achse Y-Achse

\J \J

Zur nachsten Seite Zur nachsten Seite

Abb. 8-25: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite

Von vorheriger Seite

Anderung der Servoparameter fiir die X-Achse
M331 FNC 12
—it MOV HO001 |U1\G15008 —
FNC 12 -
MOV K12  |U1\G15009
FNC 12 -
MOV U1\G519 D234
SET D234.9 —
FNC 12 -
MOV D234 UN\G519
Anderung der Servoparameter fiir die Y-Achse
Ms32 FNC 12
—i1 MOV HO0001 |U1\G15208 —
FNC 12 -
MOV K12 |U1\G15209
FNC 12
MOV U1\G619 D235
SET D235.9 | —
FNC 12
MOV D235 UN\G619 [—
Ausschalten Kommandobit zur Ubertragung der Servoparameter bei der X-Achse
M331 D230.A NG 12
— 2 MOV U1N\G519 D234 —
RST D234.9 —
FNC 12 -
MOV D234 U1N\G519
SET M333 —

Ausschalten Kommandobit zur Ubertragung der Servoparameter bei der Y-Achse

M332 D231.A ENG 12
— 1t MoV~ | U1\G619 [ D285 —
RST D235.9 —
FNC 12 -
MOV D235 | UN\G619
SET M334 —
M334 FNC 40
I T 4 ZRST M330 M334
FNC 40 -
ZRST D230 D235
END [—

\

In Modulnr. 1 wird Auto-Tuning 1
eingestellt (X-Achse)

In Modulnr. 1 wird das Ansprech-
verhalten des Auto-Tunings ein-
gestellt (X-Achse)

Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b9 zum Ak-
tivieren der Servoparameter-
Ubertragung

Schreiben des Ausfiihrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)

In Modulnr. 1 wird Auto-Tuning 1
eingestellt (Y-Achse)

In Modulnr. 1 wird das Ansprech-
verhalten des Auto-Tunings ein-
gestellt (Y-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einschalten des Bits b9 zum Ak-
tivieren der Servoparameter-
Ubertragung

Schreiben des Ausfiuihrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Ausschalten des Bits b9 zum
Aktivieren der Servoparameter-
Ubertragung

Schreiben des Ausfuhrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Ausschalten des Bits b9 zum
Aktivieren der Servoparameter-
Ubertragung

Schreiben des Ausfuhrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Programmende

Abb. 8-26: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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Inbetriebnahme - Positionierung

8.2.9

HINWEISE

Speichern von Parametern und Tabelleninformation in den Flash-Spei-
cher mit dem Ablaufprogramm

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie die Positionierparameter, Servoparametern und
Tabelleninformation mit einem Ablaufprogramm aus dem Pufferspeicher in den Flash-Speicher

abgelegt werden.

Die direkte Ansprache des Pufferspeichers mit FROM-/TO- und weiteren zugehdrigen Anwei-
sungen ist in Abschnitt 13.1 und in der Programmieranleitung beschrieben.

Positionierparameter (ab Modulversion 1.10)
Stellen Sie den folgenden Ubertragungsmodus der Servoparameter ein:

Vergewissern Sie sich, dass die folgenden Positionier- und Servoparameter im Flash-Spei-
cher abgelegt sind, wenn Sie diese Einstellmethode verwenden.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
) Deaktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
Verfahr- Ubertragungsmodus #14002 #14202 | programm.
parameter 2 Servoparameter b15 b15 (Die im Flash-Speicher abgelegten Daten
werden in den Servoverstarker Ubertragen.)

Tab. 8-33: Verfahrparameter 2

Servoverstarkerserie

Stellen Sie die Servoverstarkerserie wie folgt ein:

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Stellen Sie mit dem Ablaufprogramm die
. . Servoverstarkerserie ein, die an das
Servoverstarkerserie #15000 #15200 20SSC-H angeschlossen ist.
1: MR-J3-B

Tab. 8-34: Servoparameter

@ Freigabe der Steuerbefehle

Die Freigabe/Sperre der Steuerbefehle ist in Abschnitt 12.4.14 beschrieben.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
. Schreiben Sie den Wert K5220 mit dem
Freigabe/Sperre der Steuerbefehle #522 Ablaufprogramm.

Tab. 8-35: Steuerbefehle freigeben
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

@ Aktivieren Sie die Befehlbits zum Speichern der Positionier-, Servoparameter und Tabel-

leninformation.

Die Steuerbefehle sind in Abschnitt 12.4.15 beschrieben.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse | Y-Achse
Befehl zum Speichern| 4553 #523 | Aktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
der Positionierpara- bo b1 programm
meter ’
Defen) 2um Speichern| 4523 | #523 | Akivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
b2 b3 rogramm.
Steuerbefehl on (X- und Y-Achse) prog
Bofahl 2um Speichern #523 Aktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
on (XY-Achse) b4 programm.
Befehl zum Speichern|  #523 #523 Aktivieren Sie dieses Bit mit dem Ablauf-
der Servoparameter b5 b6 programm.
® Dieses Bit ist aktiviert, sobald Daten
vom Pufferspeicher in den Flash-Spei-
Status- Speichern in den #28 cher geladen werden.
information Flash-Speicher b11

® Nach beendeter Ubertragung der Da-
ten in den Flash-Speicher wird das Bit
automatisch deaktiviert.

Tab. 8-36: Steuerbefehle und Statusinformation
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Programmbeispiel

|
Speichern der Positionier- und Servoparameter flr die X- und Y-Achse aus dem
Pufferspeicher in den Flash-Speicher

X034
—i SET M350 [— Programmbeginn

Lesen der Statusinformation fiir die X- und Y-Achse

M350 ) )

—i Mow? [ uncas | om0 [ fessn e Seinomaton a
G2 [unoan | oam |- kst oef Spigismaton ave
Now? [ unerz | oame [ fessnes Sevostaws 2aue
G2 [unorra| oass | kisindos Sonstaus 2aue

D250.0 D252.1 MB350
— H i} SET M351 |—
READY/ | Parameter-
BUSY aktualisierung
X-Achse | X-Achse

D250.5
_| |_
Fehler X-Achse

D251.0 D253.1 MB350
— H i} SET M352 |—
READY/ | Parameter-
BUSY aktualisierung
Y-Achse | Y-Achse
D251.5

—

Fehler Y-Achse

Stoppen der Servoparameteraktualisierung (X-Achse)
Bei Modulversion vor 1.10 entféllt die Programmierung dieses Abschnitts.

M351
1t FNC 12 .| Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
' Mov [ UNGS19| D254 aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b11 zum
SET D254.B |— Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung

FNC 12 | | Schreiben des Ausflihrungsbe-
Mov | D254 | UNGS19 1 {052 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Stoppen der Servoparameteraktualisierung (Y-Achse)
Bei Modulversion vor 1.10 entfallt die Programmierung dieses Abschnitts.

M352
1 FNC 12 || Lesen des Ausfuhrungsbefehls 2
! MOV ut\ee19 D255 aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einschalten des Bits b11 zum

SET D255.B [— Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung
FNC 12 | | Schreiben des Ausfiihrungsbe-
MoV D255 ut\ce19 fehls 2 aus Modulnr. 1 (Y-Achse)
\J \J
Zur nachsten Seite Zur nachsten Seite

Abb. 8-27: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Hinweise zur Einstellung der Parameter

Von vorheriger Seite

Y

Von vorheriger Seite

Speichern der Positionier- und Servoparameter in den Flash-Speicher (X- und Y-Achse)

M351 M352 NG 12
— it 4 MOV K5220 | U1\G522
FNC 12
MOV HOO7F | U1\G523
SET M353
M353 K70
L @
T50 FNC 12
—t MOV U\G519 D254
RST D254.B
FNC 12
MOV D254 UNG519
FNC 12
MOV U1\G619 D255
RST D255.B
FNC 12
MOV D255 uUN\G619
FNC 40
ZRST M350 M353
FNC 40
ZRST D250 D255
END

Freigabe der Steuerbefehle in
Modulnr. 1

Der Befehl zum Speichern aller
Parameter und der Tabellenin-
formation in den Flash-Speicher
wird aktiviert (Modulnr. 1).

Der Merker zeigt an, dass der
Speichervorgang in Modulnr. 1
beendet ist

Wenn T50 einschaltet, ist die Pa-
rameter- und Tabelleninforma-
tionsspeicherung fiir die X und
Y-Achse in den Flash-Speicher
beendet. Der Speichervorgang
dauert mindestens 7 s.

Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Ausschalten des Bits b11 zum
Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung

Schreiben des Ausfiuihrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Ausschalten des Bits b11 zum
Stoppen der Servoparameterak-
tualisierung

Schreiben des Ausfuihrungsbe-
fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Programmende

Abb. 8-28: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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Inbetriebnahme - Positionierung

8.3

Ubersicht verschiedener Positionierablaufe

Der Zusammenhang zwischen Geschwindigkeit, Beschleunigungs-/Bremsrampe und Verfahr-

weg wird hier dargestellt.

Beschleunigungs- Brems-
Geschwindigkeit 1 rampe maximale | rampe |
! 1 Geschwindigkeit 1 ‘
| e e - |
! ’l A \ !
| / \ |
Trapezférmige | / \ l
Beschleunigung/ | !
Bremsung | \
! |
| Verfahr- :
| geschwindigkeit \ |
| |
y > Zeit
Angenéherte s-formige e s-férmige Zeitkonstante
Beschleunigung/Bremsung (fest auf 64 msek)
EIN
Flag —I
Positionierung beendet AUS
Abb. 8-29: Unabhéngiger Betrieb der Achsen
Interpolations- Interpolations-

Geschwindigkeit A

Trapezférmige
Beschleunigung/
Bremsung

zeitkonstante

maximale «—>
‘ Geschwindigkeit |

|

|

[ it A
! A v
v

A

Vi

A}

| Verfahr-
} geschwindigkeit

zeitkonstante

Flag
Positionierung beendet AUS

Abb. 8-30: Simultaner 2-Achsenbetrieb (mit Interpolation)
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Ubersicht verschiedener Positionierablaufe

Parameter

Maximale Geschwindigkeit

Verfahr-
Geschwindig-
keit

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse

#14009, #14008 | #14209, #14208 | Obere Geschwindigkeitsgrenze in jeder Betriebsart
Verfahr-
geschwindig- #503, #502 #603, #602 Verfahrgeschwindigkeit in jeder Betriebsart
keit 1
Verdahr- Verfahrgeschwindigkeit bei 2-Geschwindigkeitspositionierung
geschwindig- #507, #506 #607, #606 d bei | 2.Geschwindiakei i
Keit 2 und bei Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung
JOG- Geschwindigkeit manueller Links-/ Rechtslauf bei JOG-Be-
Geschwindig- | #14013, #14012 | #14213, #14212 trieb (JOG4/ JOG
keit 1 rieb (JOG+/ JOG-)

Beschleunigungs-/

Auswahl des Beschleunigungs-/Bremsmodus

In der Betriebsart Interpolation wird die trapezférmige Be-
schleunigung/Bremsung automatisch ausgefuhrt.

[Statusinformation]

Bremsmodus #14000 b11 #14200 b11 AUS: Trapezférmige Beschleunigung/Bremsung
[Verfahrparameter 1] EIN: Angenéhert s-férmige Beschleunigung/ Bremsung,
auBer bei der Interpolation, bei der automatisch die
trapezférmige Beschleunigung/Bremsung eingestellt
wird.
Wabhlen Sie gewlnschte die Beschleunigungs-/Bremsrampe
aus.
Umschaltbefehl Die Beschleunigungs-/Bremsrampe wéhrend der Interpolation
i _ wird allerdings durch die Interpolationszeitkonstante
peschleunigungs / BFM #519 BFM#619 | pestimmt.
remsrampe b5 b5
(ab Version 1.30) AUS: Der Positionierbetrieb wird mit der Beschleunigungs-
[Ausfiihrungsbefehl 2] rampe und der Bremsrampe ausgefuhrt.
EIN: Der Positionierbetrieb wird mit der Beschleunigungs-
rampe 2 und der Bremsrampe 2 ausgefihrt.
Beschleuni- #14018 #14218
gungsrampe o i ) )
- Zeit, die benétigt wird, um vom Stillstand auf maximale Ver-
Beschleuni- fahrgeschwindigkeit zu beschleunigen.
gungsrampe 2 #14108 #14208
(ab Ver. 1.30)
Beschleuni- Bremsrampe #14020 #14220
gungsrampe/ [ g oo Zeit, die benétigt wird, um von maximaler Verfahrgeschwin-
Bremsrampe rampe 2 #14110 #14310 digkeit auf Stillstand zu bremsen.
(ab Ver. 1.30)
Beschleunigungs-/Bremsrampe bei der Interpolation
Interpolations- #14022 #14222 Zeit, die bendtigt wird, um vom Stillstand auf Verfahrsollge-
zeitkonstante schwindigkeit zu beschleunigen und Zeit, die bendtigt wird,
um von Verfahrsollgeschwindigkeit auf Stillstand zu bremsen.
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600 Zielposition (absolute Adresse) oder der Verfahrweg (relative
Adresse) bei jeder Betriebsart.
Verfahrweg - — -
Zieladresse 2 #505, #504 #4605, #604 Zielposition (absolute A_dre_sse)_ oder_d_er _Verfahrweg (relative
Adresse) bei 2-Geschwindigkeitspositionierung.
Das Flag wird zu Beginn jeder Operation oder Auftreten ei-
nes Fehlers ausgeschaltet. Es wird nach normaler Beendi-
gung jeder Operation gesetzt.
Allerdings wird das Flag bei den folgenden Operationen nicht
o eingeschaltet, auch wenn diese normal beendet wurden:
Positionierung beendet #98 b6 #128 b6 e STOPP

® JOG-Betrieb

® Mechanische Nullpunktfahrt (bei Nullpunkteinstellung)
@ Handradbetrieb

® Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Tab. 8-37: Parameter und Steuerdaten fir die Positionierung
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Hinweise

Wird die angenédherte s-férmige oder trapezférmige Beschleunigung/Bremsung unter den
gleichen Bedingungen (Verfahrweg, Verfahrgeschwindigkeit und Beschleunigung/Brem-
sung) ausgeflihrt, wird die Positionierzeit der angenaherten s-férmige Beschleuni-
gung/Bremsung um 64 msek langer.

Die Beschleunigungsrampe, bzw. Beschleunigungsrampe 2 und Bremsrampe bzw. Brems-
rampe 2 der angendherten s-férmigen Beschleunigung/Bremsung muss mindestens auf
64 msek oder langer eingestellt werden (64 bis 5000 msek).

Ist die Verfahrsollgeschwindigkeit 0 Hz, so ist die Ist-Verfahrgeschwindigkeit 1 Hz. Das gilt
fur die JOG-Geschwindigkeit, Verfahrgeschwindigkeit 1, Verfahrgeschwindigkeit 2, Null-
punktfahrt mit hoher Geschwindigkeit und Nullpunktfahrt mit Kriechgeschwindigkeit.

Wird wahrend der Interpolation die Geschwindigkeit durch die Funktion Geschwindigkeits-
Ubersteuerung gedndert, andert sich die Beschleunigungs-/Bremsrampe bei konstanter In-
terpolationszeitkonstante um das gleiche Verhéltnis, wie die Geschwindigkeit gedndert
wurde.

130 %
100 %

Anderung der
Geschwindigkeit

B

Neue !
Geschwin-
digkeit

Geschwin- |
digkeit

100 msek © 100 msek ©

130 msek @ 130 msek ®

o Interpolationszeitkonstante (Beschleunigungs-/Bremsrampe)

@ Interpolationszeitkonstante nach der Geschwindigkeitsiibersteuerung.
Die Beschleunigungs-/Bremsrampe wurde um den gleichen Faktor (30%) erhdht, wie die Geschwindigkeit.

Abb. 8-31: Geschwindigkeitserh6hung mit der Geschwindigkeitsiibersteuerung
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HINWEISE

Wenn die relative in Impulse umgerechnete Verfahrstrecke zwischen der aktuellen Adresse
und der Zieladresse den Bereich von -2 147 483 647 bis 2 147 483 647 bei absoluter Adres-
sierung Uberschreitet, tritt ein Fehler auf.

Stellen Sie die Beschleunigungs-/rampe ein, bevor Sie mit der Positionierung beginnen.
Wird die Beschleunigungs-/Bremsrampe wahrend der Positionierung ge&ndert, verhalt sich
das System entsprechend den folgenden Betriebszustéanden:

— Die Beschleunigungs-/Bremsrampe wird wahrend der Beschleunigung/Bremsung geéndert.

Das System tbernimmt die neue Beschleunigungs-/Bremsrampe fur den Betrieb. Es soll-
te in diesem Fall allerdings der Positionierbetrieb genau beobachtet werden, da hier das
Zeitverhalten fir Beschleunigung und Bremsung von den Vorgabewerten abweichen
kann.

Die Anderung der Beschleunigungs-/Bremsrampe erfolgt wéhrend der Positionierung bei
Sollgeschwindigkeit.

Das System Ubernimmt die neue Bremsrampe fiir den Betrieb. Wird die Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe direkt vor Beginn der Bremsung geandert, kann es sein, dass die
Bremsung nicht mit der neuen Einstellung erfolgt. Wenn die fir den verbleibenden Ver-
fahrweg bendtigte Zeit kirzer ist, als die gednderte Zeit der Bremsrampe, kann es sein,
dass die Impulsausgabe wahrend der Bremsung plétzlich verringert wird.

Bei der 2-Geschwindigkeitspositionierung, der Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionie-
rung mit konstanter Vorschubrate, dem Betrieb mit variabler Geschwindigkeit und dem
Betrieb mit Multigeschwindigkeit, setzt das System den Betrieb mit der neuen Beschleu-
nigungs-/Bremsrampe fort.

Die Beschleunigungs-/Bremsrampe wird wéhrend der Bremsung geéndert.

Das System setzt den Betrieb mit der alten Bremsrampe vor der Anderung fort. Bei der
2-Geschwindigkeitspositionierung, der Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit
konstanter Vorschubrate, dem Betrieb mit variabler Geschwindigkeit und dem Betrieb mit
Multigeschwindigkeit, verwendet das System allerdings die neue Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe flir den Betrieb.
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8.4 Endschalter Rechts- und Linkslauf

8.4.1 Beispielanordnung
Endschalter 2 Endschalter 1 Endschalter 1 Endschalter 2
Linkslauf Linkslauf Rechtslauf Rechtslauf
(Servoverstarker) (SPS) (SPS) (Servoverstarker)
LSR LSF
Servomotor ‘ ‘

1 Hl — “

Linkslauf Rechtslauf

Abb. 8-32: Beispielanordnung der Endschalter flir Rechts- und Linkslauf

Stopp- . Abschnitt-
Endschalter funktionen Beschreibung verweis
Endschalter 2 Legen Sie die Positionen der Endschalter so fest, dass die Ma-
Servo- Rechtslauf Bremsung bis schine bis zum Erreichen der Schalter nicht beschadigt werden 8.43
verstarker Endschalter 2 zum Stopp ® kann. Nach Ansprache des Endschalters bremst die Maschine bis | = ™
Linkslauf zum Stopp. Die Sicherheit muss immer gewahrleistet sein.
Dieser Endschalter ist fur die Rickstellung mit der SPS notwen-
Endschalter 1 dig, wenn die Nullpunktfahrt tiber die DOG-Suchfunktion ausge-
Rechtslauf Bremsung bis flhrt wird oder wenn der Endschalter wahrend dem Rechts- oder
SPS 9 ® Linkslauf bei einer anderen Funktion als der Referenzfahrt an- 8.4.4
Endschalter 1 zum Stopp spricht
Linkslauf Ordnen Sie diese Schalter so an, dass sie beim Rechts- und
Linkslauf immer vor den Endschaltern 2 ansprechen.
Diese Verfahrwegbegrenzung basiert auf der Istposition des Mo-
Obere Softwarebegrenzung Bremsung bis tors, die sich auf die Position der zuvor erfolgten Nullpunktfahrt 8.45
Untere Softwarebegrenzung zum Stopp ® bezieht. Die Position zur Aktivierung der Softwarebegrenzung des | ~
Verfahrwegs sollte vor den Positionen der Schalter 1 und 2 liegen.

Tab. 8-38: Ubersicht der méglichen Endschalter einer Maschine fiir Rechts- und Linkslauf

HINWEISE

@ Ab der Version 1.20 kann der Schnellstopp oder der Normalstopp mit Bremsung ausgewahit werden.

Das Positioniermodul FX3U-20SSC-H hat keine Eingénge flr Endschalter. Verwenden Sie
fur eine Begrenzung des Rechts- und Linkslaufs die entsprechenden Eingéange der SPS
bzw. des Servoverstarkers.

Sehen Sie fur Rechts- und Linkslauf Endschalter vor, wenn Sie in dem System die Null-
punktfahrt Gber das DOG-Signal (Naherungsschalter) einsetzen wollen. Die Nullpunktsu-
che mit Naherungsschalter funktioniert unabhangig davon, ob die Endschalter an der SPS
oder am Servoverstérker angeschlossen sind.

2 MITSUBISHI ELECTRIC
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8.4.2 Neustart nach Ansprechen der Endschalter

Nach der Aktivierung eines Endschalters héalt das Werksttick an und es erfolgt eine Fehlermel-
dung wegen Grenzuberschreitung. Das Werkstuck kann nicht mehr Gber den Endschalter hin-
aus weiter bewegt werden. Bewegen Sie das Werkstiick mit der JOG-Funktion oder mit dem
Handrad um es in entgegengesetzter Richtung aus der Begrenzung heraus zu bewegen.

Bremsung bis zum Stoppen

> / Bei Handradbetrieb wird unmittelbar gestoppt.

Istgeschwindigkeit

|
|
|
|
|
|
|
!
|
|
|

T
I
Eingang fir Rechtslaufbegrenzung EIN |
T
I
AUS i
|
M)
N\
Linkslauf im JOG-Betrieb oder mit Rechtslauf im JOG-Betrieb oder mit
dem Handrad ist moglich dem Handrad ist nicht méglich

Abb. 8-33: Ansprechen des Endschalters und Neustart

8.4.3 Endschalter 2 Rechts- (FLS) und Linkslauf (RLS) [Servoverstéarker]

ACHTUNG:

A Beachten Sie bei der Auswahl der Montageposition der Endschalter, dass innerhalb
des Verfahrwegs der Maschine bis zum Erreichen und nach Ansprechen des End-
schalters keine Kollisionen oder Beschéddigungen der Maschine auftreten kénnen.
Achten Sie auf die Einhaltung der Sicherheit.

@ Verbinden Sie den Endschalter 2 Rechtslauf und den Endschalter 2 Linkslauf mit den ent-
sprechenden Eingadngen des Servoverstarkers (DI1: oberer Endschalter (FLS), DI2: unte-
rer Endschalter (RLS)).

@ Am Servoverstarker muss der externe Signaleingang fur die Endschalter aktiviert werden:

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
) Qi Schalten Sie b0 ein. (Das FLS/RLS-Signal des Servo-
Externe Signal- Auswahl FLS-/RLS-Signal | #14044 b0 #14244 b0 verstarkers wird genutzt)
auswahl - . Schalten Sie b8 ein. (Erfassung des FLS/RLS-Signals
FLS-/RLS-Signallogik #14044 b8 #14244 b8 des Servoverstarkers beim Ausschalten (Offner))

Tab. 8-39: Parametereinstellungen zur Nutzung des FLS-/RLS-Signals am Servoverstérker

® Neustart nach Ansprache eines Endschalters (siehe Abschnitt 8.4.2)
Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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8.4.4

Endschalter 1 Rechts- (LSF) und Linkslauf (LSR) [SPS]

Stellen Sie den Ausfiihrungsbefehl 2 zur Auswertung der Endschalter 1 von der SPS mit dem

Ablaufprogramm ein.

Montieren Sie die Endschalter 1 fir Rechts- und Linkslauf an einer Position, so dass diese auf
dem Verfahrweg immer zuerst vor den jeweiligen Endschaltern 2 des Servoverstarkers ange-

sprochen werden.

@ Verbinden Sie den Endschalter 1 Rechtslauf und den Endschalter 1 Linkslauf mit den ent-
sprechenden Eingadngen der SPS.
Beachten Sie die entsprechenden Hinweise in der Bedienungsanleitung der MELSEC
FX3u-Serie ,Hardware-Beschreibung®, Artikelnummer: 168807 und in der Bedienungsan-
leitung der MELSEC FX3uc-Serie, ,Hardware Edition®, Artikelnummer: JY997D28701.

@ Stellen Sie die Flags Rechtslaufbegrenzung und Linkslaufbegrenzung des Positioniermo-
duls FX3U-20SSC-H entsprechend der an die SPS angeschlossenen Endschalter 1

Rechtslauf und Endschalter 1 Linkslauf ein.

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Beschreibung

Ausfiihrungs-
befehl

Begrenzung Rechtslauf
(LSF)

#518 b2

#618 b2

Schalten Sie b2 ein. (Die Positionierung wird bis zum
Stoppen abgebremst, wahrend Rechtslaufdrehimpul-
se ausgegeben werden.)

Begrenzung Linkslauf
(LSR)

#518 b3

#618 b3

Schalten Sie b3 ein. (Die Positionierung wird bis zum
Stoppen abgebremst, wahrend Linkslaufdrehimpulse
ausgegeben werden.)

Tab. 8-40: Parametereinstellungen zur Nutzung des LSF-/LSR-Signals an der SPS

® Neustart nach Ansprache eines Endschalters (siehe Abschnitt 8.4.2)
Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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8.4.5 Softwarebegrenzung Rechts- und Linkslauf

Diese Begrenzungsposition basiert auf der Nullposition (Adresse) nach erfolgreicher Nullpunkt-
fahrt.

Legen Sie die Softwarebegrenzungen fur Rechts- und Linkslauf auf eine Position, so dass diese
aufdem Verfahrweg immer zuerst vor den jeweiligen Endschaltern 1 der SPS aktiviert werden.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
) #14035 #14235 i
Obere Softwarebereichsgrenze ’ ) Einstellung der oberen und unteren Softwaregrenze
9 #14034 #14234 Einstellbereich:
Untere Softwarebereichsgrenze #14037, #14237, (147 483 648 t-)ls 2(%47 483647
#14036 #14236 (Anwendereinheiten )

Tab. 8-41: Parametereinstellungen der Softwarebegrenzung Rechts-/Linkslauf

@ Stellen Sie den Wert in umgerechneten Impulsdaten (PLS) ein. Hinweise zu den Anwendereinheiten und den um-
gerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

Bedingungen fiir die Aktivierung der Softwarebegrenzung:
— Obere Grenze > untere Grenze

— Das Flag fur die beendete Nullpunktfahrt muss aktiviert sein.
(Das ist nach der Referenzfahrt auf den mechanischen Nullpunkt und beendeter Posi-
tionierung auf den Nullpunkt der Fall. Ebenso gilt das im System der Absolutwert-Posi-
tionserkennung, wenn die Istposition eindeutig festliegt).

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Das Bit wird aktiviert, wenn die mechanische Null-
punktfahrt erfolgreich abgeschlossen wurde oder die
aktuelle Position durch das System der Absolut-
wert-Positionserkennung erkannt wurde.
Statusinformation | Nullpunktfahrt beendet #28 b3 #128 b3 Nach Ausldsen des Befehls fiir die mechanische Null-

punktfahrt, nach einem Neustart durch Ab- und Wie-
dereinschalten der Betriebsspannung oder wenn die
Position der Absolutwerterkennung verloren geht,
wird dieses Bit deaktiviert.

Tab. 8-42: Statusinformation beendete Nullpunktfahrt

HINWEIS Stellen Sie zur Deaktivierung der Softwarebegrenzung die Bedingung folgendermaf3en ein:
Obere Grenze = untere Grenze oder
Obere Grenze < untere Grenze
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ACHTUNG:
® Bei den folgenden Steuerungsabldufen sind die Softwarebegrenzungen

unwirksam:

— Mechanische Nullpunktfahrt

— Anderung der Stromeinstellung

— Aktivierung des Kreiszéhlers (ab Version 1.10)

® Die spezifizierten Softwaregrenzen kénnen durch bestimmte Betriebsarten
verdndert werden. Dies kann bei der zirkularen Interpolation geschehen,
wobei auch nach Uberschreiten der Softwaregrenzen keine Bremsung des
Motors eintritt. (Siehe nachfolgende Abbildung)
Besteht diese Fehlermdglichkeit, sollten mechanische Endschalter einge-
setzt werden.

Y-Achse
A Hier wird nicht gebremst

Begrenzung fir
die Y-Achse

Adresse Kreisbogen

Adresse Endpunkt

,ﬁ Adresse Startpunkt

> X-Achse

Abb. 8-34: Fehler der Softwarebegrenzung bei zirkularer Interpolation

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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8.5

Handhabung des Stoppbefehls

Der Servomotor bremst bis zum Stoppen, wenn der Stoppbefehl vom Positioniermodul
FX3U-20SSC-H wahrend der Positionierung aktiviert wird.

Ab der Version 1.20 kann der Schnellstopp oder der Normalstopp mit Bremsung ausgewahlt
werden.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Ausflhrungs-
befehl 1

Bei Aktivierung diese Bits wird die Positionierung bis
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1 zum Stoppen abgebremst. Ist das Bit aktiviert, wird
der Stoppstatus fortgesetzt.

Tab. 8-43: Ausfiihrungsbefehl — Stoppbefehl

Folgender Status ist dann vorhanden:

BFM-Nummer
Status nach dem Stopp
X-Achse Y-Achse
READY/BUSY #28 b0 #128 b0 EIN
Statusinformation —
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6 AUS

Tab. 8-44: Statusinformation

8.5.1

Stoppbefehl bei JOG-Betrieb, Handradbetrieb oder Betrieb mit varia-
bler Geschwindigkeit

Bei einem Stoppbefehl bei JOG-Betrieb, Handradbetrieb oder Betrieb mit variabler
Geschwindigkeit bremst der Servomotor bis zum Stoppen ohne Einhaltung des eingestellten
Stoppmodus. Die vorstehende Tabelle zeigt den Status des Flags ,Positionierung beendet,
wenn der Motor stoppt.

Anhalten des JOG-Betriebs, Handradbetriebs oder Betriebs mit variabler Geschwindigkeit

Die Betriebsarten JOG-Betrieb, Handradbetrieb oder Betrieb mit variabler Geschwindigkeit
werden angehalten, indem man die jeweilige Betriebsart deaktiviert, bzw. indem man die
Impulsausgabe vom Handrad in den Eingang beendet.

(Der Stoppbefehl wird nicht verwendet.)

Der Betrieb wird fortgesetzt, wenn der Stoppbefehl deaktiviert wird, der Rechts- oder Linkslauf
im JOG-Betrieb aktiviert ist und wenn der Handradbetrieb oder der Betrieb mit variabler
Geschwindigkeit wieder aufgenommen wird.
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8.5.2 Stoppbefehl wahrend der Positionierun

(ohne JOG-Betrieb, ohne

Handradbetrieb oder Betrieb mit variabler Geschwindigkeit)

Wahrend der Positionierung wird der Stopbefehl entsprechend dem eingestellten Stoppmodus

ausgefuhrt.

@ Positionierung beenden

Mit dem Stoppbefehl wird der Servomotor gebremst und gestoppt. Nach dem deaktivieren
des Stoppbefehls wird mit dem Startbefehl die néchste Positionierung ausgefihrt.

Geschwindigkeit Unterdriickung
der Steuerung mit
dem Stoppbefehl

3 ‘/ Nachste
S Positionierung
| A p Zeit
EIN " EIN
Startbefehl 4 1AUS EIN ! £AUS
Stoppbefehl hAUS
Bereitschaft flr
Restfahrweg nach
dem Stoppen

Abb. 8-35: Zeitlicher Verlauf des Stoppbefehls im Modus Positionierung beenden

@ Abarbeitung des Restfahrwegs

Mit dem Stoppbefehl wird der Servomotor gebremst und gestoppt. Das Positioniermodul
FX3uU-20SSC-H geht fur die spatere Abarbeitung des Restfahrwegs in einen Bereit-
schaftszustand. Wéhrend dieser Zeit ist das Flag ,,Bereitschaft fir Restfahrweg nach dem
Stoppen® aktiviert. Nach dem Deaktivieren des Stoppbefehls und Aktivieren des Startbe-
fehls wird die Positionierung fir den verbleibenden Verfahrweg fortgesetzt.

Geschwindigkeit Unterdriickung
der Steuerung mit
dem Stoppbefehl
! Abarbeitung
& Restfahrweg
| e P Zeit
EIN . EIN
Startbefehl 41AUS — £ AUS
Stoppbefehl [F]AUS
EIN
Bereitschaft flr [ 1AUS
Restfahrweg nach
dem Stoppen

Abb. 8-36: Zeitlicher Verlauf des Stoppbefehls im Modus Abarbeitung des
Restfahrwegs
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Handhabung des Stoppbefehls

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse

Startbefehl #518 b9 #618 b9
Ausfuihrungsbefehl 1 Steuerdaten

Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Bereit zur Abarbeitung des . . -
Restfahrwegs nach Stopp Statusinformation #28 b7 #128 b7 Uberwachungsdaten

Tab. 8-46: Ausflihrungsbefehl — Statusinformation

Abbruch der Abarbeitung des Restfahrwegs im Modus ,,Abarbeitung des Restfahr-
wegs*“

Wird der Befehl ,Abbruch Abarbeitung des Restfahrwegs” wahrend der Bereitschaft akti-
viert, wird der Restfahrweg nicht mehr abgearbeitet und die Positionierung wird beendet.

Geschwindigkeit
x ---.  Abarbeitung Restfahrweg
Y / / (Abbruch)
‘ Y/ ) p Zeit
EIN | |
Startbefehl £1AUS = ;
Stoppbefehl [ AUS
° EIN o] AUS
® E'N(ﬁ AUS

Abb. 8-37: Zeitlicher Verlauf des Stoppbefehls im Modus Abbruch der Abarbeitung
des Restfahrwegs

© Bereitschaft flr Restfahrweg nach dem Stoppen
@® Abbruch Abarbeitung des Restfahrwegs

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Startbefehl R #518 b9 #618 b9

Ausfihrungsbefehl 1 Steuerdaten
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Bereit zur Abarbeitung des . ) -
Restfahrweg nach Stopp Statusinformation #28 b7 #128 b7 Uberwachungsdaten
Abbruch Abarbeitung .
Restfahrweg Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b0 #619 b0 Steuerdaten

Tab. 8-45: Ausflihrungsbefehl — Statusinformation
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8.5.3

8.5.4

Anschluss eines Stoppschalters

Der Stopschalter wird an die entsprechende Eingangsklemme der SPS angeschlossen.

Beachten Sie die entsprechenden Hinweise in der Bedienungsanleitung der MELSEC
FX3u-Serie ,Hardware-Beschreibung®, Artikelnummer: 168807 und in der Bedienungsanlei-
tung der MELSEC FX3UcC-Serie, ,Hardware Edition“, Artikelnummer: JY997D28701.

Stoppbefehl

Der Stoppbefehl fur das Positioniermodul FX3U-20SSC-H wird durch den Stoppschalter der
SPS ausgelost.
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8.6 Auswahl fur Schnellstopp (ab Version 1.20)

Mit dieser Funktion kann das Werkstlick wahrend des Positionierablaufs schnell gestoppt wer-
den. Uber Parameter kann ausgewéhlt werden, ob der Schnellstopp durch den Stoppbefehl,
die Endschalter 2 fir Rechts- (FLS)/Linkslauf (RLS), die Endschalter 1 fir Rechts- (LSF)/Links-
lauf (LSR) oder die Softwarebegrenzung ausgeldst werden soll.

8.6.1 Parametereinstellung zur Ausfiihrung des Schnellstopps
BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
EIN: Schnellstopp bei Aktivierung des Stoppbefehls
(Ssctr;nelilaset?ephpl))auswahl #1§202 #1§§02 AUS: Normalstopp mit Bremsung bei Aktivierung des
PP Stoppbefehls
EIN: Schnellstopp bei Aktivierung der Software-
Schnellstoppauswahl #14002 #14202 begrenzung
(Softwarebegrenzung) b5 b5 AUS: Normalstopp mit Bremsung bei Aktivierung der
Softwarebegrenzung
Ausfihrungs-
befehl 2 EIN: Schnellstopp bei Aktivierung des Endschalters
Schnellstoppauswahl #14002 #14202 der SPS
(Endschalter SPS) b6 b6 AUS: Normalstopp mit Bremsung bei Aktivierung des
Endschalters der SPS
Schnellstoppauswahl EIN: Schnellstopp bei Aktivierung des Endschalters
(Endsch o #14002 #14202 des Servoverstarkers
Servoverstarker) b7 b7 AUS: Normalstopp mit Bremsung bei Aktivierung des
Endschalters des Servoverstarkers
Stellen Sie die bendtigten Zeit fur den Schnellstopp
ein, um bei maximaler Geschwindigkeit den Stillstand
Bremsrampe Schnellstopp #14102 #14302 2u erreichen.
Einstellbereich: 1 bis 5000 ms
Stellen Sie die benétigten Zeit fur den Schnellstopp
ein, um bei Sollgeschwindigkeit wahrend der Interpo-
Interpolationszeitkonstante Schnellstopp #14104 #14304 |alﬁorl;I den IStiIIstgand Zl\iwemle%ch:ary P
Einstellbereich: 1 bis 5000 ms

Tab. 8-47: Parametereinstellungen fiir Schnellstoppfunktion
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8.6.2 Ablauf beim Schnellstopp
Aktivierung des Schnellstopps wéhrend der Positionierung
Das Werkstlck stoppt abrupt entsprechend der Bremsrampe flr den Schnellstopp, wenn der
Stoppbefehl oder ein Endschalter wéhrend des Betriebs aktiviert wird. Wenn die Bremsrampe
fur den Schnellstopp langer eingestellt ist, als die Bremsrampe flir den Normalstopp, stoppt das
Werkstuck allerdings nach Ablauf der Bremsrampe fir den Normalstopp. Bei der Interpolation
verlauft die Bremsung nicht entsprechend der Bremsrampe, sondern der Interpolationszeitkon-
stante.
® Beiindividuellem Achsenbetrieb
Geschwindigkeit
Maximal- ‘
geschwindigkeit / ‘
Soll- L ! '
geschwindigkeit \ i
\ § NS Zeit
Reale Bremsrampe Schnellstopp ——«<+— !
: «———> Reale Bremsrampe
Bremsrampe Schnellstopp- QQ& l«—— i Bremsrampe
EIN
Stoppbefehl AUS
Abb. 8-38: Zeitlicher Verlauf des Schnellstopps
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Begrenzung Rechtslauf (LSF) | Ausflihrungsbefehl 1 #518 b2 #618 b2 Steuerdaten
Begrenzung Linkslauf (LSR) #518 b3 #618 b3
e e e | ngangosts saro noavo |
— — N Uberwachungsdaten
Aktivierung mit einem Servoverstarker 48 b1 4108 b1
RLS-Signal am Eingang
Maximale Geschwindigkeit #140009, #14008 #14209,#14208 Positionierparameter
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
— Steuerdaten
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606
JOG-Geschwindigkeit #14013, #14012 #14213, #14212
Verfahrgeschwindigkeit P
Geschwindigkelt Null- #14025, #14024 #14225, #14224 s
punktfahrt schnell Positionierparameter
Kriechgeschwindigkeit
Nullpunktfahrt #14027, #14026 #14227, #14226
Anderungskommando
Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5 Steuerdaten
(Ab Version 1.30)
Bremsrampe #14020 #14220
Bremsrampe (ab Version 1.30) #14110 #14310 Positionierparameter
Bremsrampe Schnellstopp #14102 #14302
Tab. 8-48: Datendbersicht (1)
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® Bei simultanem 2-Achsenbetrieb (Interpolation)

Geschwindigkeit

Maximal-
geschwindigkeit

Soll- -
geschwindigkeit

1

Zeit
Interpolationszeitkonstante Schnellstopp Interpolations-
zeitkonstante
EIN
Stoppbefehl AUS
Abb. 8-39: Zeitlicher Verlauf des Schnellstopps
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Begrenzung Rechtslauf (LSF) | Ausfiihrungsbefehl 1 #518 b2 #618 b2 Steuerdaten
Begrenzung Linkslauf (LSR) #518 b3 #618 b3
Aktivierung mit einem
; ) #8 b0 #108 b0
FLS-Signal am Eingang Eingangsstatus "
M Uberwachungsdaten
Aktivierung mit einem Servoverstarker 48 b1 #108 b1
RLS-Signal am Eingang
Maximale Geschwindigkeit #140009, #14008 #14209,#14208 Positionierparameter
o Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Verfahrgeschwindigkeit — Steuerdaten
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606
Interpolationszeitkonstante #14022 #14222 o
- - Positionierparameter
Interpolationszeitkonstante Schnellstopp #14104 #14304

Tab. 8-49: Datenlibersicht
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Aktivierung des Schnellstopps wéhrend der normalen Abbremsung

Das Werkstlck stoppt abrupt entsprechend der Bremsrampe flr den Schnellstopp, wenn der
Stoppbefehl oder ein Endschalter wéhrend der normalen Abbremsung aktiviert wird. Bei der

Interpolation verlauft die Bremsung nicht entsprechend der Bremsrampe, sondern der Interpo-
lationszeitkonstante.

@® Beiindividuellem Achsenbetrieb

Geschwindigkeit
Maximal-
geschwindigkeit / |
Soll-
geschwindigkeit |
s Zeit
Reale Bremsrampe Schnellstopp — : Bremsrampe
Reale Bremsrampe ', Schnelistopp
Bremsrampe
EIN
Stoppbefehl AUS 1
Abb. 8-40: Zeitlicher Verlauf des Schnellstopps
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Begrenzung Rechtslauf (LSF) | Ausfiihrungsbefehl 1 #518 b2 #618 b2 Steuerdaten
Begrenzung Linkslauf (LSR) #518 b3 #618 b3
Aktivierung mit einem
FLS-Signal am Eingang Eingangsstatus #8 b0 #108 b0 "
— — N Uberwachungsdaten
Aktivierung mit einem Servoverstarker 48 b1 #108 b1
RLS-Signal am Eingang
Maximale Geschwindigkeit #140009, #14008 #14209,#14208 Positionierparameter
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
— Steuerdaten
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606
JOG-Geschwindigkeit #14013, #14012 #14213, #14212
Verfahrgeschwindigkeit PRTS N
Geschwindigkeit Nul #14025, #14024 #14225, #14224 .
punktfahrt schnell Positionierparameter
Kriechgeschwindigkeit
Nullpunktfahrt #14027, #14026 #14227, #14226
Anderungskommando
Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5 Steuerdaten
(Ab Version 1.30)
Bremsrampe #14020 #14220
Bremsrampe (ab Version 1.30) #14110 #14310 Positionierparameter
Bremsrampe Schnellstopp #14102 #14302
Tab. 8-50: Dateniibersicht

2 MITSUBISHI ELECTRIC



Inbetriebnahme - Positionierung Auswabhl fir Schnellstopp (ab Version 1.20)

® Bei simultanem 2-Achsenbetrieb (Interpolation)

Geschwindigkeit

Maximal-
geschwindigkeit

Soll-
geschwindigkeit

Zeit

Reale Interpolationszeitkonstante Schnellstopp

Interpolationszeit-
konstante Schnellstopp

Interpolationszeitkonstante

EIN
Stoppbefehl AUS
Abb. 8-41: Zeitlicher Verlauf des Schnellstopps
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Begrenzung Rechtslauf (LSF) | Ausflihrungsbefehl 1 #518 b2 #618 b2 Steuerdaten
Begrenzung Linkslauf (LSR) #518 b3 #618 b3
Aktivierung mit einem
FLS-Signal am Eingang Eingangsstatus #8 b0 #108 b0 .
— — S Ark Uberwachungsdaten
Aktivierung mit einem ervoverstarker 48 b1 #108 b1
RLS-Signal am Eingang
Maximale Geschwindigkeit #14009, #14008 #14209,#14208 Positionierparameter
o Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Verfahrgeschwindigkeit ——— Steuerdaten
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606
Interpolationszeitkonstante #14022 #14222 o
- - Positionierparameter
Interpolationszeitkonstante Schnellstopp #14104 #14304

Tab. 8-51: Datentibersicht
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8.7 Anderungen wahrend des Betriebs
8.7.1 Geschwindigkeit &ndern mit der Geschwindigkeitsiibersteuerung

Diese Funktion erméglicht die Anderung der Geschwindigkeit wéhrend des Positionierbetriebs
auf Basis eines Verhaltniswerts. Das Verhaltnis der Geschwindigkeitsdnderung kann mit Hilfe
der Geschwindigkeitsibersteuerung zwischen 0,1 und 3 000,0 % eingestellt werden.

Wenn die Geschwindigkeit tber die Geschwindigkeitslibersteuerung geéndert wird, ist eine
Freigabe des Bits b12 (Anderungssperre wahrend Positionierung) von BFM #518 fir die
X-Achse, bzw. BFM #618 fiir die Y-Achse nicht notwendig.

Verhiltnisseinstellung fiir die Geschwindigkeitsiibersteuerung

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Geschwindigkeitstbersteuerung #508 #608 Einstellwert: 1 bis 30 000 (x 0,1 %)

Tab. 8-52: Steuerdateneinstellung

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Geschwindigkeitsiibersteuerung anwendbar:

Mechanische Nullpunktfahrt (bei hoher Geschwindigkeit)

JOG-Betrieb

1-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
2-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
Interrupt-Stopp

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Betrieb mit Multigeschwindigkeit

Lineare Interpolation

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Zirkulare Interpolation

Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Geschwindigkeitsiibersteuerung nicht
anwendbar:

Mechanische Nullpunktfahrt (bei Kriechgeschwindigkeit)
Handradbetrieb
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Geschwindigkeit
A

Geschwindigkeit
vor Ubersteuerung

» Zeit
Sollgeschwindigkeit 100 | i
eingestellte
Geschwindigkeits- 100 % 200 % 150 %
Ubersteuerung >< ><
Abb. 8-42: Zeitlicher Verlauf der Geschwindigkeitsiibersteuerung
HINWEISE Ist die aktuelle Geschwindigkeitsiibersteuerung kleiner als eins, wird der Wert auf ,1“ ein-

gestellt.
| Bei einem Ubersteuerungswert von 100 % &ndert sich die Geschwindigkeit nicht.

Die Geschwindigkeit kann auch wahrend der Positionierung geédndert werden.
Die Geschwindigkeitstibersteuerung ist wéhrend dem Bremsen nach dem Stoppbefehl und
wahrend der Positionierung nicht aktiv.

Wird wahrend der Interpolation die Geschwindigkeit durch die Geschwindigkeitstibersteue-
rung gedndert, andert sich die Beschleunigungs-/Bremsrampe bei konstanter Interpola-
tionszeitkonstante um das gleiche Verhaltnis, wie die Geschwindigkeit geédndert wurde.

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel wird die Geschwindigkeit fur den Betrieb wie folgt geéndert.

Anderungspunkte
X-Achse
X035 = EIN Das Verhéltnis der Geschwindigkeit wird auf 200,0 % geéndert.
Y-Achse
X-Achse
X035 = Aus YoAch Das Verhaltnis der Geschwindigkeit wird auf 100,0 % geéndert.
-Achse

Tab. 8-53: Prozentuale Geschwindigkeitsdnderungen

|
Betrieb mit der Geschwindigkeit ,200 %"

X035 Einstellung der Geschwindig-
I— Fu%\}z K2000 | UN\G508 || keitsiibersteuerung in Modulnr. 1
auf 2000 (200 %) (X-Achse)

Einstellung der Geschwindig-
FNC 12 K2000 U1\G608 —{ keitstbersteuerung in Modulnr. 1

Mov auf 2000 (200 %) (Y-Achse)
Betrieb mit der Geschwindigkeit ,, 100 %
X035 Einstellung der Geschwindig-
W Fug\}z K1000 | UN\G508 || keitsiibersteuerung in Modulnr. 1

auf 1000 (100 %) (X-Achse)

FNC 12 Einstellung der Geschwindig-
MOV K1000 U1\G608 — keitslibersteuerung in Modulnr. 1
auf 1000 (100 %) (Y-Achse)

END |— Programmende

Abb. 8-43: Ablaufprogramm des Programmbeispiels
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8.7.2 Geschwindigkeit andern mit der Geschwindigkeitsédnderung

Mit dieser Funktion kann die Verfahrgeschwindigkeit zu jedem beliebigen Zeitpunkt geéndert
werden. Das gilt allerdings nicht fir die mechanische Nullpunktfahrt nach der Ansprache des
Naherungsschalters (DOG) sowie nach Beginn der Bremsung auf Kriechgeschwindigkeit.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Ausflhrungs-

Anderungssperre wahrend
Positionierung

Schalten Sie diese Bits aus.

#518 b12 #0618 b12 | Befehle fiir Geschwindigkeits- und Zielpositionsénde-
rung sind wahrend der Positionierung giltig.

befehl1

Geschwindigkeits- - ) . A
anderung wahrend #518 b13 #618 b13 Bei Einschalten dieser Bits wird die aktuellen Ge-

Positionierung

Schalten Sie diese Bits ein.

schwindigkeit in die mit dem Wert ,Geschwindigkeits-
anderung” eingestellte Geschwindigkeit geandert.

Geschwindigkeitsénderung

Einstellbereich: -2 147 483 648 bis 2 147 483 647
(Anwendereinheit *)

Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten
zwischen 1 und 50 000 000 Hz liegen.

#513, #512 #613, #612

Tab. 8-54: Einstellungen zur Funktion Geschwindigkeitsénderung

@ Stellen Sie den Wert in umgerechneten Impulsdaten (PLS) ein. Hinweise zu den Anwendereinheiten und den um-
gerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Geschwindigkeitsdnderung anwendbar:

Mechanische Nullpunktfahrt (bei hoher Geschwindigkeit)

JOG-Betrieb

1-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
2-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
Interrupt-Stopp

Betrieb mit Multigeschwindigkeit

Lineare Interpolation

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Zirkulare Interpolation

Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Geschwindigkeitsdnderung nicht anwendbar:

Mechanische Nullpunktfahrt (bei Kriechgeschwindigkeit)
Handradbetrieb

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit
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Geschwindigkeit A

Geschwindigkeit
nach Anderung

Geschwindigkeit
vor Anderung

Zieladresse

P Zeit
EIN
Befehl Geschwindigkeitsanderung AUS *
wahrend der Positionierung
EIN
Ausfilhrung AUS [ ]
Geschwindigkeitsanderung
Abb. 8-44: Zeitlicher Verlauf der Geschwindigkeitsénderung
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Steuerdaten
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606

Verfahrgeschwindigkeit JOG-Geschwindigkeit

#14013, #14012

#14213, #14212

Geschwindigkeit Null-

#14025, #14024

#14225, #14224

Positionierparameter

aktiv

punktfahrt schnell
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110 Uberwachungsdaten
And_e_rur_]gssperre wéahrend #518 b12 #618 b12
Positionierung
Goschwindiokeitsand Ausfuhrungsbefehl 1 St dat
eschwindigkeitsanderung euerdaten
wahrend Positionierung #518 b13 #618b13
Geschwindigkeitsénderung #513, #512 #613, #612
Geschwindigkeitsanderung ist Statusinformation #28, b13 #128 b13 Uberwachungsdaten

Tab. 8-55: Datenlibersicht

Anderungsablauf

(@ Deaktivieren Sie die folgenden Bits des Ausflihrungsbefehls 1 (AUS):

— Anderungssperre wahrend der Positionierung

— Geschwindigkeitsdnderung wéahrend der Positionierung

@ Stellen Sie den Wert fur die Geschwindigkeitséanderung ein.

(® Aktivieren Sie das Bit fuir die Geschwindigkeitsanderung wahrend der Positionierung

@ Stellen Sie die Bits des Ausfiihrungsbefehls 1 wie folgt ein, wenn das Bit ,Geschwindig-
keitsanderung ist aktiv‘ vom Zustand EIN nach AUS schaltet:

— Deaktivieren Sie das Bit fiir die Geschwindigkeitsanderung wahrend der Positionierung.

— Aktivieren Sie das Bit fir die Anderungssperre wéhrend der Positionierung.
Diese Einstellung dient dazu, dass unbeabsichtigte Geschwindigkeitsdnderungen
wéhrend der Positionierung keine Wirkung haben (ausgenommen Geschwindigkeits-
anderungen mit der Ubersteuerungsfunktion).
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HINWEISE Wurde der Stoppbefehl wahrend der Positionierung erteilt und zuvor die Geschwindigkeit
geéndert, wird die nachste Operation mit der gednderten Geschwindigkeit ausgefihrt.

Die Geschwindigkeit kann bei folgenden Zustanden nicht gedndert werden:

— Der Betrieb wurde bereits durch Startbefehl oder Signal am Starteingang gestartet
Andern Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1, Verfahrgeschwindigkeit 2, JOG-Geschwindig-
keit © oder schnelle Nullpunktfahrtgeschwindigkeit nur vor dem Start des Betriebs durch
Startbefehl oder Signal am Starteingang.

— Wahrend der Bremsung durch den Stoppbefehl

— Wéhrend der automatischen Bremsung bei der Positionssteuerung

Ist die eingegebene Geschwindigkeitsdnderung gréBer als die Maximalgeschwindigkeit,
wird eine Fehlermeldung ausgegeben und die Maximalgeschwindigkeit eingestellt.

Bei der Interpolationssteuerung muss die Geschwindigkeitsdnderung fiir die X-Achse ein-
gestellt werden.

Wahrend der mechanischen Nullpunktfahrt (bei Kriechgeschwindigkeit) kann die Ge-
schwindigkeit nicht ge&ndert werden. Der Eingabewert wird ignoriert.

@ Andern Sie die JOG-Geschwindigkeit oder die schnelle Nullpunktfahrtgeschwindigkeit tiber die Positionierpara-
meter.

Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel wird die Geschwindigkeit wahrend der Positionierung wie folgt geéndert.

Anderungspunkte
X-Achse
Y-Achse

Die Geschwindigkeit wird auf 2 000 000 geandert.

Tab. 8-56: Geschwindigkeitsdnderung
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Andern der Geschwindigkeit fiir die X-Achse mit der Geschwindigkeitsanderungsfunktion

Beginn der Anderung der Ge-
— schwindigkeit im Betrieb fir die
X-Achse

on

Beginn der Anderung der Ge-
— schwindigkeit im Betrieb fur die
Y-Achse

Lesen der Statusinformation aus
Modulnr. 1 (X-Achse)

Lesen der Statusinformation aus
Modulnr. 1 (Y-Achse)

Lesen des Ausfiihrungsbefehls 1
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Ausschalten des Bits b12 zur An-
— derungssperre wéahrend der Po-
sitionierung

Ausschalten des Bits b13 zur
—— Geschwindigkeitsanderung wah-
rend der Positionierung

Ausschalten des Bits b14 der
— Zielpositionsdnderung wéhrend
der Positionierung

Schreiben des Ausfiihrungsbe-
fehls 1 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Schreiben des Werts 2000000
— fur die Geschwindigkeitsande-
rung in Modulnr. 1 (X-Achse)

Lesen des Ausfuihrungsbefehls 1
—1 aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Ausschalten des Bits b12 zur An-
— derungssperre wahrend der Po-
sitionierung

Ausschalten des Bits b13 zur
— Geschwindigkeitsdnderung wah-

rend der Positionierung

Ausschalten des Bits b14 zur
— Zielpositionsanderung wahrend
der Positionierung

Schreiben des Ausfiuihrungsbe-
| fehls 1 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Schreiben des Werts 2000000
— flur die Geschwindigkeitsande-

rung in Modulnr. 1 (Y-Achse)

\/

Zur nachsten Seite

X036
—" SET M360
Andern der Geschwindigkeit fiir die Y-Achse mit der Geschwindigkeitsanderungsfunkti
X037
—i1 SET M361
Lesen der Statusinformation der X-Achse
FNC 12
—t MOV U1\G28 D260
Lesen der Statusinformation der Y-Achse
M3s FNC 12
—t MOV uU1\G128 D261
Vorbereitung der Geschwindigkeitsanderung fir die X-Achse
M360 D260.D FNC 12
—t H 4 MOV U1\G518 D262
Flag Geschwin-
digkeitsdnderung
wéhrend Positio- RST D262.C
nierung
(X-Achse)
RST D262.D
RST D262.E
FNC 12
MOV D262 UN\G518
FNC 12
DMOV K2000000| U1\G512
SET M362
Vorbereitung der Geschwindigkeitsédnderung fur die Y-Achse
M361 D261.D ENG 12
—t H 1 MOV U1\G618 D263
Flag Geschwin-
digkeitsédnderung
wahrend Positio- RST | D263.C
nierung
(Y-Achse)
RST D263.D
RST D263.E
FNC 12
MOV D263 UN\G618
FNC 12
DMOV K2000000| U1\G612
SET M363

\J

Zur nachsten Seite

Abb. 8-45: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Anderungen wahrend des Betriebs

Von vorheriger Seite

\

Von vorheriger Seite

Aktivierung der Geschwindigkeitsdnderung wahrend der Positionierung (X-Achse)

Mooz FNC 12
—t MoV~ | unests | D262
SET |D262D
FNC 12
Mov- | D262 [ unesis
SET | M3s4

Aktivierung der Geschwindigkeitsdnderung wahrend der Positionierung (Y-Achse)

M364 D260.D

Mg FNG 12
—t NGw2 | uneets | D263
SET | D263.D
FNG 12
MOV- | D283 | uncets
SET | M3es

Deaktivierung der Geschwindigkeitsénderung wahrend der Positionierung (X-Achse)

—ii u

FNG 12
MoV | unests | D262
SET | D262.C
RST | D262.D
FNG 12
Now? | D262 | unests
SET | M3se

Deaktivierung der Geschwindigkeitsdnderung wahrend der Positionierung (Y-Achse)

M365 D261.D
—i} Wk

M366  M367
—i 1

FNC 12

NovZ | unests | D263
SET |D263C
RST [D263D
FNG 12
Mov> | D263 | uneets
SET | M367
R FNC 40
. JReT | Maso | Mms3er
FNG 40
ey | D260 | D263
END

\

Lesen des Ausfuihrungsbefehls 1
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b13 zur Ge-
schwindigkeitsanderung wah-
rend der Positionierung

Schreiben des Ausfuhrungsbe-
fehls 1 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 1
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einschalten des Bits b13 zur Ge-
schwindigkeitsdnderung wah-
rend der Positionierung

Schreiben des Ausfiihrungsbe-
fehls 1 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 1
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b12 zur An-
derungssperre wahrend der Po-
sitionierung

Ausschalten des Bits b13 zur
Geschwindigkeitsénderung wah-
rend der Positionierung

Schreiben des Ausfuhrungsbe-
fehls 1 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 1
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einschalten des Bits b12 zur An-
derungssperre wahrend der Po-
sitionierung

Ausschalten des Bits b13 zur
Geschwindigkeitsénderung wéh-
rend der Positionierung

Schreiben des Ausfiihrungsbe-
fehls 1 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Programmende

Abb. 8-46: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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8.7.3 Anderung der Zieladresse wihrend der Positionierung

Mit dieser Funktion wird die Zieladresse bei der Positionssteuerung geandert.

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Beschreibung

Anderungssperre wahrend
Positionierung

#518 b12

#618 b12

Schalten Sie diese Bits aus.

Befehle fur Geschwindigkeits- und Zielpositionsande-
rung sind wahrend der Positionierung gultig.

Ausfiihrungs-
befehlt
Zielpositionsanderung
wéahrend Positionierung

#518 b14

#618 b14

Schalten Sie diese Bits ein.

Bei Einschalten dieser Bits wird die Zielposition wah-
rend der Positionierung auf den in der ,neuen Ziel-
adresse” eingestellten Wert (flr Position und Ge-
schwindigkeit) geandert.

Neue Zieladresse (Position)

#515, #514

#615, #614

Einstellbereich: -2 147 483 648 bis 2 147 483 647
(Anwendereinheit ®)

Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten
zwischen -2 147 483 648 und 2 147 483 647 PLS
(Impulse) liegen.

Neue Zieladresse (Geschwindigkeit)

#517, #516

#617, #616

Einstellbereich: -2 147 483 648 bis 2 147 483 647
(Anwendereinheit ®)

Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten
zwischen 1 und 50 000 000 Hz liegen.

Tab. 8-57: Einstellungen zur Funktion der Anderung der Zieladresse

@ Stellen Sie den Wert in umgerechneten Impulsdaten (PLS) ein. Hinweise zu den Anwendereinheiten und den um-

gerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

HINWEIS Soll die Geschwindigkeit bei der Anderung der Zieladresse nicht gedndert werden, stellen
Sie beider Eingabe ,Neue Zieladresse (Geschwindigkeit)“ den aktuellen Geschwindigkeits-

wert ein.
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Anderungen wahrend des Betriebs

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Geschwindigkeitsdnderung anwendbar:

1-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
2-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
Interrupt-Stopp

Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

Beifolgenden Positionierfunktionen ist die Geschwindigkeitsdnderung nicht anwendbar:

Mechanische Nullpunktfahrt (bei hoher Geschwindigkeit)
Mechanische Nullpunktfahrt (bei Kriechgeschwindigkeit)
Handradbetrieb

JOG-Betrieb

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Betrieb mit Multigeschwindigkeit

Lineare Interpolation

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Zirkulare Interpolation

Geschwindigkeit 4

Geschwindigkeit
nach Anderung

Geschwindigkeit
vor Anderung

\ neue Zieladresse

\
\
\

% P Zeit
Befehl Adressanderung Zieladresse
(Geschwindigkeit) wahrend AUS EIN ﬁ
der Positionierung EIN
Ausfiihrung AUS I

Anderung Zieladresse

Abb. 8-47: Zeitlicher Verlauf der Anderung von Zieladresse und Geschwindigkeit
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BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
o Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Verfahrgeschwindigkeit —— Steuerdaten
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110 Uberwachungsdaten
Anderungssperre wahrend
Positionierung #518 b12 #618 b12
Zieloositionsand zhrend Ausfiihrungsbefehl 1
ielpositionsdnderung wahren
Positionierung #518 b14 #618 b14
_ Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600 Steuerdaten
Zieladresse
Zieladresse 2 #505, #504 #605, #604
Neue Zieladresse (Position) #515, #514 #0615, #614
Neue Zieladresse (Geschwindigkeit) #517, #516 #617, #616
Zieladresse (Position) tbernommen #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) Gbernommen #27, #26 #127, #126 Uberwachungsdaten
Zieladressenanderung ist aktiv #28, b14 #128 b14

Tab. 8-58: Datentibersicht

Anderungsablauf

(@ Deaktivieren Sie die folgenden Bits des Ausflihrungsbefehls 1 (AUS):
— Anderungssperre wéhrend der Positionierung

— Zielpositionsdnderung wéhrend der Positionierung

@ Stellen Sie den Wert der neuen Zieladresse fiir Position und Geschwindigkeit ein.

(® Aktivieren Sie das Bit fiir die Zielpositionsénderung wéahrend der Positionierung

@ Stellen Sie die Bits des Ausfiihrungsbefehls 1 wie folgt ein, wenn das Bit ,Zieladressenén-
derung ist aktiv® vom Zustand EIN nach AUS schaltet:

— Deaktivieren Sie das Bit fur die Zielpositionsdnderung wéahrend der Positionierung.

— Aktivieren Sie das Bit fiir die Anderungssperre wéahrend Positionierung.
Diese Einstellung dient dazu, dass unbeabsichtigte Geschwindigkeitsdnderungen
wahrend der Positionierung keine Wirkung haben (ausgenommen Geschwindigkeits-
anderungen mit der Ubersteuerungsfunktion).
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HINWEISE

Ablauf bei Richtungswechsel

Wenn sich bei der Anderung der Zieladresse die Drehrichtung &ndert, bremst das System bis
zum Stopp ab, kehrt die Drehrichtung um und fahrt zur neuen Zieladresse.

Geschwindigkeit
Zieladresse ! N
| ; - P Zeit
| neue Ziel-
l adresse
I
'Umkehr
punkt
I
Befehl Adressénderung |
(Geschwindigkeit) wahrend AUS EIN ﬁ
der Positionierung EIN
Ausfliihrung AUS I
Anderung Zieladresse

Abb. 8-48: Zeitlicher Verlauf der Zieladressédnderung bei einem Richtungswechsel

Die Geschwindigkeit kann bei folgenden Zustanden nicht ge&ndert werden:

— Der Betrieb wurde bereits durch Startbefehl oder Signal am Starteingang gestartet
Andern Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1, Verfahrgeschwindigkeit 2, JOG-Geschwindig-
keit oder schnelle Nullpunktfahrtgeschwindigkeit nur vor dem Start des Betriebs durch
Startbefehl oder Signal am Starteingang.

— Wahrend der Bremsung durch den Stoppbefehl

— Wéhrend der automatischen Bremsung bei der Positionssteuerung

Ist der Anderungswert der Zielposition (Adresse) nach der Umrechnung in die Anzahl Im-
pulsen auBerhalb des Einstellbereichs, erscheint eine Fehlermeldung.

Ist der Anderungswert der Zielposition (Geschwindigkeit) auBerhalb des Einstellbereichs,
wird die Geschwindigkeitseinstellung auf ,1“ (wenn der untere Grenzwert unterschritten
wird) oder auf Maximalgeschwindigkeit eingestellt (wenn der obere Grenzwert Uberschrit-
ten wird).

Wenn die Anderung der Zieladresse eine Umkehr der Drehrichtung erfordert, fahrt das
Werkstiick bei den folgenden Positionierfunktionen bis zu der Adresse, an welcher der Inter-
rupt-Eingang aktiviert wird und stoppt dort.

— Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate @

— Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

Folgende Anderungen der Zieladresse sind wahrend der 2-Geschwindigkeitspositionie-

rung nicht zul&ssig:

— Die Anderung der Zieladresse erfordert bei der ersten Geschwindigkeit eine Verfahrrich-
tungsumkehr, wahrend die Positionierung mit der ersten Geschwindigkeit lauft.

— Die Anderung der Zieladresse erfordert eine Zieladressadnderung bei der zweiten Ge-
schwindigkeit, wahrend die Positionierung mit der ersten Geschwindigkeit 1auft.

@ Allerdings unterscheidet sich der Ablauf im Modus Stopp an konstanter Position (siehe Abschnitt 10.3)
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Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel wird die Geschwindigkeit und die Zieladresse wahrend der Positio-
nierung wie folgt gedndert.

Anderungspunkte
Geschwindigkeitsanderung X-Achse ) o .
wéhrend Positionierung V-Achse Die Geschwindigkeit wird auf 2 000 000 geandert.
Zielpositionsanderung wah- X-Achse Die Zieladresse wird auf 5 000 000 geéndert
rend Positionierung Y-Achse ¢ ’

Tab. 8-59: Anderungen der Geschwindigkeit und Zieladresse

Andern von Geschwindigkeit und Zielposition fiir die X-Achse mit der
Zieladressanderungsfunktion

X040 Beginn der Anderung von Ge-
M SET M370 |— schwindigkeit und Zielposition fr
die X-Achse

Andern von Geschwindigkeit und Zielposition fiir die X-Achse mit der
Zieladressanderungsfunktion

X041 Beginn der Anderung von Ge-
—1} SET M371 | schwindigkeit und Zielposition fiir
die Y-Achse
\/ \J
Zur néchsten Seite Zur néchsten Seite

Abb. 8-49: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (1)
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Anderungen wahrend des Betriebs

Von vorheriger Seite

Lesen der Statusinformation der X-Achse

Von vorheriger Seite

\/

Zur nachsten Seite

Ms70 FNC 12
—t MOV U1\G28 D270
Lesen der Statusinformation der Y-Achse
Ma71 FNC 12
—t MOV Ui1\G128 | D271
Vorbereitung der Zielpositionsanderung fur die X-Achse
M370 D270.E FNC 12
—1 H 4 MOV UI\G518 | D272
Flag Zieladres-
sendnderung ist
e RST | D272cC
(X-Achse)
RST D272.D0
RST D272.E
FNC 12
MOV D272 U1N\G518
FNC 12
DMov | K5000000 U1\G514
FNC 12
pMov | K2000000| UN\G516
SET M372
Vorbereitung der Zielpositionsénderung fur die Y-Achse
M371 D271.E FNG 12
—t H ) 4 MOV U1\G618 D273
Flag Zieladres-
sendnderung ist
aktiv RST D273.C
(Y-Achse)
RST D273.D
RST D273.E
FNGC 12
MOV D273 u1\G618
FNC 12
DMOV K5000000 ( U1\G614
FNC 12
DMoV | K2000000 U1\G616
SET M373

\

v

Zur nachsten Seite

Lesen der Statusinformation aus
Modulnr. 1 (X-Achse)

Lesen der Statusinformation aus
Modulnr. 1 (Y-Achse)

Lesen des Ausfuhrungsbefehls 1
aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Ausschalten des Bits b12 zur An-
derungssperre wahrend der Po-
sitionierung

Ausschalten des Bits b13 zur
Geschwindigkeitsdnderung wéh-
rend der Positionierung

Ausschalten des Bits b14 der
Zielpositionsédnderung wahrend
der Positionierung

Schreiben des Ausflihrungsbe-
fehls 1 in Modulnr. 1 (X-Achse)

Schreiben des Werts 50000000
fur die neue Zieladresse (Posi
tion) in Modulnr. 1 (X-Achse)

Schreiben des Werts 20000000
fur die neue Zieladresse
(Geschwindigkeit) in Modulnr. 1
(X-Achse)

Lesen des Ausfiihrungsbefehls 1
aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Riicksetzen des Bits b12 zur An-
derungssperre wahrend der Po-
sitionierung

Ausschalten des Bits b13 zur
Geschwindigkeitsdnderung wéh-
rend der Positionierung

Ausschalten des Bits b14 zur
Zielpositionsénderung wéhrend
der Positionierung

Schreiben des Ausfiihrungsbe-
fehls 1 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Schreiben des Werts 50000000
fur die neue Zieladresse (Posi
tion) in Modulnr. 1 (Y-Achse)
Schreiben des Werts 20000000
fur die neue Zieladresse
(Geschwindigkeit) in Modulnr. 1
(Y-Achse)

Abb. 8-50: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (2)
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Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite

\

Aktivierung der Zielpositionsénderung wahrend der Positionierung (X-Achse)

M372 .
w FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 1
" Moy~ | UN\GS18 [ D272 | —| 4i5 Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b14 zur
SET D272.E [— Zielpositionsédnderung wéhrend
der Positionierung

ENC 12 Schreiben des Ausfihrungsbe-
MOV D272 [ UNG518 [ fehls 1 in Modulnr. 1 (X-Achse)

SET M374 |—

Aktivierung der Zielpositionsanderung wéhrend der Positionierung (Y-Achse)

_WM373 FNC 12 Lesen des Ausfihrungsbefehls 1
' Moy | UTNG618 | D278 I s Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einschalten des Bits b14 zur
SET D273.E — Zielpositionsanderung wéahrend
der Positionierung

FNC 12 Schreiben des Ausfuhrungsbe-
MOV D273 UN\G618 | fehis 1 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

SET M375 —
Deaktivierung des Anderungsanweisung wahrend der Positionierung (X-Achse)
M374 D270.E .
" 0 FNC 12 Lesen des Ausfuhrungsbefehls 1
) WA Mov | UN\G518 D272 — aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b12 zur An-
SET D272.C (—| derungssperre wahrend der Po-
sitionierung

Ruicksetzen des Bits b14 zur
RST D272.E |— Zielpositionsanderung wéhrend
der Positionierung

FNC 12 || Schreiben des Ausflihrungsbe-
Mov | D272 | UNG518 I fonis 1 in Modulnr. 1 (X-Achse)

SET M376 |—

Deaktivierung des Anderungsanweisung wahrend der Positionierung (Y-Achse)
M375 D271.E

; " ENC 12 Lesen des Ausfiihrungsbefehls 1
i W Moy | UNG618 [ D273 [ aus Modulnr. 1 (Y-Achse)
Einschalten des Bits b12 zur An-
SET D273.C —| derungssperre wahrend der Po-
sitionierung
Ausschalten des Bits b14 zur
RST D273.E — Zielpositionséanderung wéhrend
der Positionierung
ENC 12 Schreiben des Ausfiihrungsbe-
MOV D273 | UN\G618 — fehls 1 in Modulnr. 1 (Y-Achse)
SET M377 —
M376  M377 ENG 40
—1 it 4 ZRST M370 M377 |
FNC 40 ||
ZRST D270 D273

END |—{ Programmende

Abb. 8-51: Ablaufprogramm des Programmbeispiels (3)
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Auswahl der Beschleunigungs-/Bremsrampe

8.8

Auswahl der Beschleunigungs-/Bremsrampe

Ab der Modulversion 1.30 kann fir die Positionierung zwischen zwei Beschleunigungs-/ Brems-

rampen ausgewéahlt werden. Bei der Interpolation ist diese Auswahl nicht moglich.

Wabhlen Sie die gewunschte Beschleunigungs-/ Bremsrampe aus, bevor Sie die Positionierung

starten.
BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Waéhlen Sie gewiinschte die Beschleunigungs-/Bremsrampe aus.
Umschaltbefehl Die Beschleunigungs-/Bremsrampe wéhrend der Interpolation wird al-
Beschleunigungs-/ BEM #519 BEM #619 lerdings durch.c.iie .Interpc.)latiohszei?konstante bestir.‘nmt.
Bremsra_mpe b5 b5 AUS: Der Positionierbetrieb wird mit der Beschleunigungsrampe und
(ab V?rsmn 1.30) der Bremsrampe ausgefihrt.
[Ausfiihrungsbefehl 2] EIN: Der Positionierbetrieb wird mit der Beschleunigungsrampe 2
und der Bremsrampe 2 ausgefuhrt.
Beschleunigungsrampe #14018 #14218 o " . . .
Beschioun 5 Zeit, die benétigt wird, um vom Stillstand auf maximale Verfahrge-
eschleunigungsrampe schwindigkeit zu beschleunigen.
(Ab Ver. 1.30) #14108 #14208 9 g
Bremsrampe #14020 #14220 o " . . o
B > Zeit, die bendtigt wird, um von maximaler Verfahrgeschwindigkeit auf
remsrampe Stillstand zu bremsen.
(Ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-60: Einstellungen fiir die Auswahl der Beschleunigungs-/Bremsrampe

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Auswahl der Beschleunigungs-/Brems-
rampe anwendbar:

Mechanische Nullpunktfahrt (bei Kriechgeschwindigkeit)

Mechanische Nullpunktfahrt (bei hoher Geschwindigkeit)

JOG-Betrieb (auBer Tipp-Betrieb)

1-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
2-Geschwindigkeitspositionierung

Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
Interrupt-Stopp

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Betrieb mit Multigeschwindigkeit

Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)
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Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Auswahl der Beschleunigungs-/Bremsrampe
nicht anwendbar:

JOG-Betrieb (wahrend des Tipp-Betriebs)

Handradbetrieb

Lineare Interpolation

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Zirkulare Interpolation

Beschleu- Beschleu-
Geschwindigkeit  nigungs- Brems- nigungs- Brems-
rampe rampe rampe 2 rampe 2
1 U 1 1 1 U 1 1
1 h ' 1 " g " i
1 1 ) ) 1 1 1 )
i ; 1 i i ; \ i
A A S U : A S :
! \ 4 Ay

! ’ \ ! 1 ’ \ 1
1 H \ 1 1 4 Ny 1
1 y \ 1 1 ’ \ 1
! I \ 1 1 1 1y 1
1 7 \ [ 1 7 AN [
1 L Ky 1 1 /' \‘ 1
1 ) 1 ’ \ )
i i v/ oo
i i i i
! [Max. Ge- Sollge- \ ! ! Max. Ge- Sollge- !
1 [ schwin- schwin- \ 1 ! schwin- schwin- ' .
y/ digkeit digkeit | H digkeit digkeit ! Zeit
1 H 1
1 ! .

Startbefehl [1 ' |:|
1 1 1
1 1 1

Umschaltbefehl Beschleuni- E .EIN_|

gungs-/Bremsrampe ! AUS

Aktive Beschleunigungsrampe
wahrend der Positionierung

T |

X

X

Beschleunigungsrampe Beschleunigungsrampe 2

Aktive Bremsrampe wahrend

der Positionierung Bremsrampe

Bremsrampe 2

Abb. 8-47: Zeitlicher Verlauf bei Umschaltung von Beschleunigungs-/Bremsrampe

BFM-Nummer
Y-Achse

Datent
X-Achse b

Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe
(ab Version 1.30)

Ausfihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5 Steuerdaten

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220 Positionierparameter
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310
Tab. 8-61: Datendibersicht
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HINWEISE Aktivieren Sie die Einstellung von Beschleunigungs-/Bremsrampe, bevor Sie die Positionie-
rung starten.

Andern Sie den Zustand des Befehls zur Umschaltung der Beschleunigungs- und Brems-

rampe nicht wahrend der Positionierung. Wahlen Sie die gewlinschte Beschleunigungs-

und Bremsrampe aus, bevor Sie die Positionierung starten.

Wenn die Beschleunigungs- und Bremsrampe wahrend der Positionierung umgeschaltet

wird, verhalt sich das System abhangig von der Betriebsart wie folgt.

— Die Beschleunigungs- und Bremsrampe wird w&hrend der Beschleunigung oder Brem-
sung umgeschaltet.
Das System Gbernimmt die neue Beschleunigungs- und Bremsrampe. Es sollte in diesem
Fall allerdings der Positionierbetrieb genau beobachtet werden, da hier das Zeitverhalten
fir Beschleunigung und Bremsung von den Vorgabewerten abweichen kann.

— Die Beschleunigungs- und Bremsrampe wird wéhrend des Positionierbetriebs bei Sollge-
schwindigkeit umgeschaltet.
Das System Ubernimmt die neue Bremsrampe fiir den Betrieb. Wird die Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe direkt vor Beginn der Bremsung geandert, kann es sein, dass die
Bremsung nicht mit der neuen Bremsrampe erfolgt. Wenn die flr den verbleibenden Ver-
fahrweg bendtigte Zeit kirrzer ist, als die Zeit der umgeschalteten Bremsrampe, kann es
sein, dass die Impulsausgabe wéhrend der Bremsung plétzlich verringert wird.
Bei der 2-Geschwindigkeitspositionierung, der Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionie-
rung mit konstanter Vorschubrate, dem Betrieb mit variabler Geschwindigkeit und dem
Betrieb mit Multigeschwindigkeit, setzt das System den Betrieb mit der neuen Beschleu-
nigungs-/Bremsrampe fort.

— Die Beschleunigungs-/Bremsrampe wird wahrend der Bremsung umgeschaltet.
Das System setzt den Betrieb mit der alten Bremsrampe vor der Umschaltung fort. Bei der
2-Geschwindigkeitspositionierung, der Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit
konstanter Vorschubrate, dem Betrieb mit variabler Geschwindigkeit und dem Betrieb mit
Multigeschwindigkeit, verwendet das System allerdings die neue Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe flir den Betrieb.

Programmbeispiel

In dem folgenden Beispiel wird die Beschleunigungs-/Bremsrampe wie folgt umgeschaltet.

Anderungspunkte

X042 = EIN | Umschaltung auf Beschleunigungs-/Bremsrampe 2 fiir die X-Achse

X042 = AUS | Umschaltung auf Beschleunigungs-/Bremsrampe fir die X-Achse

X043 = EIN | Umschaltung auf Beschleunigungs-/Bremsrampe 2 fiir die Y-Achse

X043 = AUS | Umschaltung auf Beschleunigungs-/Bremsrampe fir die Y-Achse

Tab. 8-62: Umschaltung der Beschleunigungs-/Bremsrampe
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Einstellung der Beschleunigungsrampe 2 und Bremsrampe 2
far die X-Achse
X042 "
e FNC 12 | | Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
" MoV unesie D280 aus Modulnr. 1 (X-Achse)

Einschalten des Bits b5 zur Um-
SET D280.5 |— schaltung der Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe

FNC 12 Schreiben des Ausfuihrungsbe-
Mov | D280 [ UNGS19 — fonisoin Modulnr. 1 (X-Achse)

Einstellung der Beschleunigungsrampe und Bremsrampe
fur die X-Achse

X042 .
: FNC 12 Lesen des Ausflihrungsbefehls 2

e MOV unes19 D280 | aus Modulnr. 1 (X-Achse)
Ausschalten des Bits b5 zur Um-

RST D280.5 |— schaltung der Beschleuni-

gungs-/Bremsrampe

FNC 12 Schreiben des Ausfiihrungsbe-
Mov | D280 [ UNG519 \— fori™ n Modulnr. 1 (X-Achse)

Einstellung der Beschleunigungsrampe 2 und Bremsrampe 2
fir die Y-Achse

X043 .
FNC 12 Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
it MoV ut\ce19 D281 | aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einschalten des Bits b5 zur Um-
SET D281.5 |— schaltung der Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe

FNC 12 || Schreiben des Ausfiihrungsbe-
Mov D281 unest9 fehls 2 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

Einstellung der Beschleunigungsrampe und Bremsrampe
fur die Y-Achse

X043 "
i FNC 12 G6 Lesen des Ausflihrungsbefehls 2
MoV ut\ee19 D281 aus Modulnr. 1 (Y-Achse)

Ausschalten des Bits b5 zur Um-
RST D281.5 | schaltung der Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe

FNC 12 Schreiben des Ausfiihrungsbe-
Mov | D281 [ UNGE19 — {015 in Modulnr. 1 (Y-Achse)

END |— Programmende

Abb. 8-53: Ablaufprogramm des Programmbeispiels
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Kreiszahlerfunktion (ab Ver. 1.10)

8.9 Kreiszahlerfunktion (ab Ver. 1.10)

Mit der Kreiszahlerfunktion kébnnen an der aktuellen Anwenderadresse (Position) Kreispositio-
nierungen in einem Bereich von 0 bis zu einem voreingestellten Kreis-Grenzwert ausgefuhrt
werden. Bei der aktuellen Adresse in Impulsen erfolgt die Kreispositionierung im Bereich von 0
bis zu einem in Impulse umgerechneten voreingestellten Kreiswert.

Bei einem 20SSC-H ab Modulversion 1.30 ist der Verfahrweg der Kreisz&hlerfunktion bei der
Absolutwert-Positionserkennung unbegrenzt, so dass hier keine Einstellung erforderlich ist.

Allerdings unterstitzt die Bewegungsumkehranweisung den unbegrenzten Verfahrweg bei der
Kreiszéhlerfunktion und Absolutwert-Positionserkennung nicht.

HINWEISE Wenn die aktuelle auf den Nullpunkt bezogene Position den 32-Bit-Zahlenbereich

(-2 147 483 648 bis 2 147 483 647) Uberschreitet, wird das Bit b4 der Statusinformation fur
den BereichsUberlauf aktiviert.

Da 20SSC-H-Module vor der Version 1.30 keinen unbegrenzten Verfahrweg bei der Kreis-
z&hlerfunktion und der Absolutwert-Positionserkennung unterstitzen, tritt hier beim néchs-
ten Einschalten der Spannungsversorgung eine Fehlermeldung (Fehlercode 3004) auf.

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Beschreibung

Ausfiihrungs- Kreiszéhler-
befehl 2 funktion

#14002 b3

#14202 b3

Schalten Sie diese Bits zur Aktivierung der Kreiszahlerfunkti-
on an der aktuellen Adresse (Position) ein.

EIN: Aktivierung der Kreisz&hlerfunktion an der
aktuellen Adresse (Position)

AUS: Deaktivierung der Kreiszahlerfunktion an der
aktuellen Adresse (Position)

Mechanische Nullpunktadresse

#14029,
#14028

#14229,
#14228

Stellen Sie die mechanische Nullpunktadresse auf eine Wert
zwischen 0 dem Kreiswert ein.

Oberer Kreiszahlergrenzwert

#14101,
#14100

#14301,
#14300

Einstellung des Kreiswerts zur Aktivierung der Kreisfunktion
Einstellbereiche:

1 bis 359 999 999 in Anwendereinheiten ©
1 bis 359 999 999 als umgerechnete Impulsanzahl (PLS)

Zieladresse 1

#501, #500

#601, #600

Einstellbereiche:

-2 147 483 648 bis 2 147 483 647 in Anwendereinheiten @
1 bis 359 999 999 als umgerechnete Impulsanzahl (PLS)

Zieladresse 2

#505, #504

#605, #604

Einstellbereiche:

-2 147 483 648 bis 2 147 483 647 in Anwendereinheiten ©
1 bis 359 999 999 als umgerechnete Impulsanzahl (PLS)

Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion
bei absoluten Adresswerten

#530

#630

Einstellung der Drehrichtung der Kreiszéhlerfunktion bei ab-
soluten Adresswerten

0: Richtung des kirzeren Drehwegs

1: Richtung ansteigender Adresswerte (im Uhrzeigersinn)

2: Richtung abfallender Adresswerte (entgegen Uhrzeiger-
sinn)

Tab. 8-63: Einstellungen zur Kreiszéhlerfunktion

@ Weitere Informationen zu den Anwendereinheiten finden Sie im folgenden Abschnitt, bzw. in Abschnitt 8.11.
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Einstellbereich von Zieladresse und Drehrichtung

Stellen Sie die Zieladresse und die Drehrichtung wie folgt ein:

@® Festlegung der Adresse mit Absolutwerten

Bei der Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate (mit Aus-
nahme des Modus Stopp an konstanter Position) und der Interrupt 2-Geschwindigkeitspo-
sitionierung mit konstanter Vorschubrate arbeitet das System so, als ob Adresse und
Drehrichtung mit Relativwerten festgelegt worden wéaren, obwohl sie mit Absolutwerten
festgelegt wurden.

Zieladresse

Stellen Sie fur die Positionierung eine geeignete Adresse ein.

Der Einstellbereich ist an der aktuellen Adresse(Position) von 0 bis zum oberen Grenz-
wert der Kreiszahlerfunktion.

Drehrichtung
Stellen Sie die Drehrichtung der Ringz&hlerfunktion fiir die Absolutwertadresse ein.

Bei der Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
(Modus Stopp an konstanter Position)

Legen Sie die Drehrichtung mit dem Vorzeichen des Einstellwerts fir Zieladresse 1
(BFM #501, #500, #601, #600) fest.

+: Das System dreht in Richtung ansteigender Werte der aktuellen Adresse

—: Das System dreht in Richtung abfallender Werte der aktuellen Adresse

Bewegungsumkehranweisung

Stellen Sie Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion bei absoluten Adresswerten (BFM
#530, #630) auf den Wert 0, um die Richtung des klirzeren Drehwegs zu wahlen.

@® Festlegung der Adresse mit Relativwerten

Bei der Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate arbeitet
das System so, als ob Adresse und Drehrichtung mit Absolutwerten festgelegt worden
waren, obwohl sie mit Relativwerten festgelegt wurden.

Zieladresse
Stellen Sie fur jede Positionierung eine geeignete Adresse ein.

Drehrichtung
Stellen Sie fur jede Positionierung eine geeignete Drehrichtung ein.

Einstellung der mechanischen Nullpunktadresse

Stellen Sie die mechanische Nullpunktadresse innerhalb des folgenden Bereichs ein, um die
Ringzahlerfunktion an der aktuellen Adresse auszufiihren.
Bei einer Einstellung au3erhalb des zuldssigen Bereichs erfolgt eine Fehlermeldung.

Einstellbereich: 0 bis zum Kreiswert

Unbegrenzter Verfahrweg bei der Kreiszéhlerfunktion ab Modulversion 1.30

Bei einem 20SSC-H ab Modulversion 1.30 ist der Verfahrweg der Kreiszahlerfunktion bei der
Absolutwert-Positionserkennung unbegrenzt, so dass hier keine Einstellung erforderlich ist.

Allerdings unterstiitzt die Bewegungsumkehranweisung den unbegrenzten Verfahrweg bei der
Kreiszéhlerfunktion und Absolutwert-Positionserkennung nicht.
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Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Kreiszédhlerfunktion anwendbar:

— Mechanische Nullpunktfahrt

- JOG-Betrieb

— 1-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— 2-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— Interrupt-Stopp

— Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

— Betrieb mit Multigeschwindigkeit

— Handradbetrieb

— Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Kreiszdhlerfunktion nicht anwendbar:

— Lineare Interpolation
— Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

— Zirkulare Interpolation

Beispiel: Einheit: Winkelgrad, Kreiswert: 359 999
Aktuelle Position (Anwender)
Momentaner
359 000 359 000 359 000 44— Kreiswert
mGrad mGrad mGrad
0 mGrad 0 mGrad 0 mGrad 0 mGrad
Ruckwartsdrehung Vorwartsdrehung

270 000 90 000

(entgegen Uhrzeigersinn) (im Uhrzeigersinn)

180 000

Abb. 8-47: Ablauf der Kreiszdhlerfunktion
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BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100 Uberwachungsdaten
Kreiszéhlerfunktion Ausfihrungsbefehl 2 #14002 b3 #14202 b3 o
Positionierparameter
Oberer Kreiszéhlergrenzwert #14101, #14100 #14301, #14300
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Zieladresse -
Zieladresse 2 #505, #504 #605, #604 Steuerdaten
Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion bei absoluten
Adresswerten #530 #630

Tab. 8-64: Datentibersicht

Festlegung der Adresse mit Absolutwerten

® Das 20SSC-H positioniert den Motor mit der in BFM #530/#630 eingestellten Drehrich-
tung fir die Kreiszahlerfunktion.

Einstellbare Drehrichtungen: 0: Richtung des kurzeren Drehwegs
1: Richtung ansteigender Adresswerte
(im Uhrzeigersinn)
2: Richtung abfallender Adresswerte
(entgegen Uhrzeigersinn)

Kreiswert Kreiswert
359 999 359 999

0
Zieladresse 1 0
300 000
gilelagrgsse 1 Qlétggge Adresse Aktuelle Adresse
0 00 A\ 180 000 90 000
180 000

Abb. 8-47: Beispiel fiir die Drehung in Richtung des kiirzeren Drehwegs
(1-Geschwindigkeitspositionierung)

Kreiswert Kreiswert
359 999 359 999

0 Zieladresse 1 0
300 000 )
Zieladresse 1 Aktuelle Adresse Aktuelle Adresse
240 000 < 90 000 901000
180 000 180 000

Abb. 8-47: Beispiel fiir die Drehung in Richtung ansteigender Adresswerte
(1-Geschwindigkeitspositionierung)
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Kreiszahlerfunktion (ab Ver. 1.10)

Kreiswert Kreiswert
359 999 359 999
0 Zieladresse 1 0
300 000
Aktuelle Adresse Aktuelle Adresse
Zieladresse 1 90 000 90 000
240 000 180 000 180 000

Abb. 8-47: Beispiel fiir die Drehung in Richtung abfallender Adresswerte
(1-Geschwindigkeitspositionierung)

® Wenndie aktuelle Adresse (Position) mit der Zieladresse tibereinstimmt, ist die Positionie-
rung beendet. (Das Bit b6 der Statusinformation (Positionierung beendet) schaltet ein.)

® Das 20SSC-H kann den Servomotor nicht auf eine Adresse positionieren, die hdher als
der voreingestellte Kreiswert ist.
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HINWEISE

Festlegung der Adresse mit Relativwerten

® Das 20SSC-H betrachtet die voreingestellte Zieladresse bei der Positionierung des Ser-
vomotors als relativen Bewegungsabschnitt in Bezug auf die aktuelle Position.

Kreiswert Kreiswert
359 999 359 999
Zieladresse 1 0
210 000 Zieladresse 1 0
(Uberwachungs- —510 000
wert 300 000) (Uberwachungs-
Aktuelle wert 300 000)
Adresse Aktuelle
180 000 90 000 Adresse
180 000 90 000

Abb. 8-47: Beispiel fiir die Drehung bei relativer Adressfestlegung
(1-Geschwindigkeitspositionierung)

@ Beipositiver Zieladresse (Vorzeichen +) ist die Drehrichtung der Kreiszéhlerfunktion vor-
warts, bei negativer Zieladresse (Vorzeichen —) rickwarts.

® Das 20SSC-H kann den Servomotor auch auf eine Adresse positionieren, die héher als
der voreingestellte Kreiswert ist.

Stellen Sie die Zieladresse bei absoluten Adressen immer im Bereich zwischen 0 und dem
Kreiswert ein. Andernfalls tritt eine Fehlermeldung auf.

Beachten Sie bei derAnderung der Zieladresse Uber die Funktion ,,Anderung der Zieladres-
se (Abschnitt 8.7.3)", dass die neue Zieladresse im Bereich zwischen 0 und dem Kreiswert
liegt. Andernfalls tritt eine Fehlermeldung auf.

Stellen Sie die mechanische Nullpunktadresse immer im Bereich zwischen 0 und dem
Kreiswert ein. Andernfalls tritt eine Fehlermeldung auf.

| Wahrend der Kreiszahlerfunktion sind eingestellte Softwarebegrenzungen unguiltig.

Die Ausfihrung der Interpolation wahrend der Kreiszahlerfunktion fuhrt zu einer
Fehlermeldung.
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Weitere Funktionen

8.10

8.10.1

Weitere Funktionen

Das Positioniermodul FX3U-20SSC-H hat ein System der Absolutwert-Positionserkennung,
eine Drehmomentbegrenzung, Funktionen flir Servo EIN/ AUS, Servoprifung usw.

Mit der entsprechenden Parametereinstellung und dem Ablaufprogramm kdnnen diese Funk-
tionen aktiviert werden.

Servobereitschaftspriifung

Wahrend der Betriebsvorbereitung und wahrend des Betriebs wird die Betriebsbereitschaft des
Servomotors standig Uberprift. Verschwindet das Betriebsbereitschaftssignal, wird der Betrieb
angehalten und eine entsprechende Fehlermeldung ausgegeben.

Wird ein Servomotor ohne Betriebsbereitschaftssignal eingesetzt, muss die Betriebsbereit-
schaftsprufung des Servoverstarkers deaktiviert werden.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Betriebsbereit Aktiviert oder deaktiviert die Prifung des Servoverstérkers
3 auf Betriebsbreitschaft

schaft des Servos | Yeranrparameter | 4600 by | #14202b1 | oo SO !
prufen 2 EIN: Aktiv

AUS: Nicht aktiv
Ready ON Servostatus #64 b0 #164 b0 E::ﬁsis?n wird aktiviert, sobald der Servoverstarker betriebs-

Tab. 8-65: Einstellungen zur Funktion Servobereitschaftspriifung

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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8.10.2 Servoendpriifung
Die Servo-Endpositionspriifung wird nach Abschluss der Positionierung ausgefihrt. Hierbei
wird das Signal ,In Position* des Servoverstarkers ausgewertet. Schaltet dieses Signal nach
Ende der Positionierung innerhalb einer definierten Uberwachungszeit auf EIN, ist fur das Posi-
tioniermodul FX3U-20SSC-H der Positioniervorgang beendet.
Wird vom Servoverstérker das Signal ,,In Position“ nicht innerhalb der Wartezeit an das Positio-
niermodul ausgegeben, erfolgt eine Fehlermeldung, und die Maschine stoppt.
BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Aktiviert oder deaktiviert die Prifung des Servoverstérkers
. Verfahrparameter auf Erreichen der Endposition
Servoendprifun #14002 b0 #14202 b0
voendpruiung EIN: Aktiv
AUS: Nicht aktiv
Mit diesem Parameter wird der Zeitintervall zur Priifung des
Prifintervall ,,Positionierung beendet* #14032 #14232 Status ,,Positionierung beendet” eingestellt.
Einstellbereich: 1 bis 5 000 ms @
. Das Bit wird eingeschaltet, wenn sich der Servo innerhalb
In Position Servostatus #64 b12 #164 b12 des festgelegten Bereichs fir ,in Position” befindet.
Einstellung der Regelabweichung, bei der das Signal ,,In Po-
Schaltschwelle ,In Position* #15010 #15210 sition” ausgegeben wird.
Einstellbereich: 0 bis 50 000 PLS (Impulse)

Tab. 8-66: Einstellungen zur Funktion Servoendprifung

@ Einstellwerte < 1 msek werden als ,,1 msek“ behandelt
Einstellwerte > 5000 msek werden als ,5000 msek“ behandelt

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Servoendpriifung anwendbar:
- JOG-Betrieb

— 1-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— 2-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— Interrupt-Stopp

— Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

— Betrieb mit Multigeschwindigkeit

— Lineare Interpolation

— Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

— Zirkulare Interpolation

— Mechanische Nullpunktfahrt

— Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)
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8.10.3

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Servoendpriifung nicht anwendbar:
— Betrieb mit kontinuierlicher Multigeschwindigkeit
— Kontinuierliche Verfahrbewegung bei Interpolation
— Handradbetrieb

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Drehmomentbegrenzung

Mit der Drehmomentbegrenzung wird vom Positioniermodul FX3U-20SSC-H der Drehmoment-
grenzwert des Servoverstarkers eingestellt. Wenn das Drehmoment den eingestellten Grenz-
wert wahrend der Positionierung Ubersteigt, kann der Servomotor mit dieser Funktion gestoppt
werden. Wurde der Servomotor durch die Drehmomentbegrenzung gestoppt, bleibt das Servo-
statusbit ,Drehmoment ist begrenzt“ eingeschaltet.

L . Einstellwert Verwendeter
el unhtion Drehmomentausgabe | Drehmomentgrenzwert
Das System lauft bei der Nullpunkt- _ Drehmomentbegrenzung
fahrt mit Kriechgeschwindigkeit Nullpunktfahrt
Mechanische Nullpunktfahrt
Das System lauft bei der Nullpunkt- 0 Drehmomentbearenzun
fahrt mit hoher Geschwindigkeit 9 9
® JOG-Betrieb @ Betrieb mit variabler 0 bis 10 000 (x 0,1 %) | Drehmomentausgabe
® 1-Geschwindigkeitspositionierung Geschwindigkeit 0 Drehmomentbegrenzung
@ Interrupt 1-Geschwindigkeits- ® Betrieb mit Multigeschwindigkeit
positionierung mit konstanter ® Lineare Interpolation
Vorschubrate @ Lineare Interpolation
® 2-Geschwindigkeitspositionierung (Interrupt-Stopp)
@ |Interrupt 2-Geschwindigkeits- @ Zirkulare Interpolation 0 bis 10 000 (x 0,1 %) | Drehmomentausgabe
positionierung mit konstanter ® Bewegungsumkehranweisung
Vorschubrate (ab Ver. 1.10)
® Interrupt-Stopp @ Handradbetrieb (ab Ver. 1.10)

Tab. 8-67: Ubersicht der Funktionen mit anwendbarer Drehmomentbegrenzung

BFM-Nummer
Beschreibung

X-Achse Y-Achse
Drehmomentbegrenzung

#14040 #14240
Nullpunktfahrt Einstellbereich: 1 bis 10 000 (x 0,1 %)
Drehmomentbegrenzung #14038 #14238
Drehmomentausgabe #510 #610 Einstellbereich: 0 bis 10 000 (x 0,1 %)

Tab. 8-68: Einstellungen der Drehmomentgrenzwerte

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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Diverse Operationen 3 i

EIN BN | | EIN
Startbefehl AUS f 3 f : ! }

© o o | | | |
Einstellung 3 ! 1 1 1 ! l
Drehmomentbegrenzung 1 300 >< ' 200 | | ! ' 200
(Positionierparameter) ‘ ! 1 ; 1 ! |

| T @ @ ® o
Einstellung i ; ; l 1 ! ‘
Drehmomentausgabe 0 ! "0 >< 150 >< 100 ‘ ' 250
(Steuerdaten) ‘ ! ! | | ! ;
Gespeicherte l 3 3 ! ! : 3
Drehmomentbegrenzung 1300 ! ><2£>< 150 >< 100 ><250
(Uberwachungsdaten) 1 ; ! | | ; !

Abb. 8-59: Zeitlicher Verlauf der Funktion Drehmomentbegrenzung

@ Der Einstellwert der Drehmomentbegrenzung und der Drehmomentausgabe wird bei der ansteigenden Flanke des
Startsignals aktiviert. Ist die Drehmomentausgabe ,,0“ wird der Wert der Drehmomentbegrenzungseinstellung akti-
viert.

@ Waurde eine Positionierparametereinstellung geéndert, sollte ein Steuerparameter-Positionierbefehl erteilt wer-
den, um die neue Einstellung zu aktivieren.

@ Bei einer Anderung des Einstellwerts der Drehmomentausgabe wéhrend des Betriebs wird der neue Wert fiir den
Betrieb ibernommen und in der Einstellung fiir die Drehmomentbegrenzung abgespeichert.

® Bei einer Anderung des Einstellwerts der Drehmomentausgabe wahrend des Stopps wird der neue Wert nicht fiir
den Betrieb ibernommen und mit ansteigender Flanke des Startbefehlsbits in der Einstellung fiir die Drehmoment-
begrenzung abgespeichert.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Startbefehl Ausfihrungsbefehl 1 #518 b9 #618 b9 Steuerdaten
Drehmomentbegrenzung #14038 #14238
i Positionierparameter
glrr;tr?:gjrggntbegrenzung BL?E)TI’? &nﬁzﬂtr?egrenzung #14040 #14240 ’
Drehmomentausgabe #510 #610 Steuerdaten
Gespeicherte Drehmomentbegrenzung #5, #4 #105, #104 Uberwachungsdaten
Positionierparameter aktiviert Ausfihrungsbefehl 2 #519 b4 #619 b4 Steuerdaten
Servostatus ® ;)rrgggoment ist be- #64 b13 #164 b13 Uberwachungsdaten

Tab. 8-69: Datentibersicht

® Wenn der Servomotor durch die Drehmomentbegrenzung gestoppt wird, bleibt das Servostatusbit ,Drehmoment
ist begrenzt” eingeschaltet.

HINWEISE Wenn die Einstellung fur die Drehmomentbegrenzung bei Nullpunktfahrt die Einstellung
des Drehmomentgrenzwerts Uberschreitet, erscheint eine Fehlermeldung.

Wird der Betrieb aufgrund einer Drehmomentbegrenzung angehalten, bleiben die aktuellen
Schleppfehlerdaten erhalten. Nach Beseitigung der Uberlastungsursache wird der Betrieb
auf Basis des bestehenden Schleppfehlers fortgesetzt.
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8.10.4 System der Absolutwert-Positionserkennung

Fur das Positioniermodul FX3U-20SSC-H ist das System der Absolutwert-Positionserkennung
verflgbar.

Bei dem System der Absolutwert-Positionserkennung wird die aktuelle Position des Werk-
stlicks (Position des Servomotors) in dem batteriegepufferten Speicher des Servoverstérkers
abgelegt. Wird das Werkstiick nach einem Stromausfall oder nach dem Abschalten bewegt,
wird die neue Werkstlickposition nach dem Wiedereinschalten erkannt, weil die Referenzposi-
tion (Nullpunkt) des Encoders durch die Batteriepufferung immer erhalten bleibt.

ACHTUNG:

A Wenn die aktuelle auf den Nullpunkt bezogene absolute Position den 32-Bit-Zahlen-
bereich (-2 147 483 648 bis 2 147 483 647) liberschreitet, wird das Bit b4 der Statusin-
formation fiir den Bereichsiiberlauf aktiviert. Beim ndchsten Einschalten der Span-
nungsversorung tritt dann eine Fehlermeldung (Fehlercode 3004) auf.

HINWEISE Die 20SSC-H-Module ab der Version 1.30 unterstitzen den unbegrenzten Verfahrweg bei
der Kreiszéhlerfunktion und der Absolutwert-Positionserkennung. In diesem Fall tritt die im
vorangestellten ACHTUNG-Hinweise genannte Fehlermeldung (Fehlercode 3004) nicht
auf. Bei Einsatz der Bewegungsumkehranweisung wird der unbegrenzte Verfahrweg bei der
Kreiszahlerfunktion und der Absolutwert-Positionserkennung allerdings nicht unterstitzt.

(Weitere Informationen zur Kreiszahlerfunktion finden Sie in Abschnitt 8.9.)

Bei Einsatz der Nullpunktfahrt im System der Absolutwert-Positionserkennung wird die
Nullpunktinformation im Flash-Speicher des 20SSC-H abgelegt. In diesem Fall wird die An-
zahl der Schreibzyklen in den Flash-Speicher um eins erhdéht. Die maximale Anzahl an
Schreibzyklen ist 100 000. (Die Anzahl der bisher erfolgten Schreibzyklen kann aus den
Uberwachungsdaten gelesen werden — siehe Abschnitt 12.3.34.)

Um das System der Absolutwert-Positionserkennung nutzen zu kénnen, miissen folgende
Punkte erfillt sein:

— Der Servomotor muss einen Encoder fiir die Absolutwert-Position haben.
— Der Servoverstarker muss mit einer funktionsfahigen Pufferbatterie ausgeristet sein.

— Das System der Absolutwert-Positionserkennung muss mit den Parametern des Ser-
voverstarkers aktiviert sein.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Auswahl des Absolutwertsystems zur Positionierung

Auswahl Absolutwertsystem #15003 #15203 0: Standard (inkremental)

1: Absolutwertsystem

ACHTUNG:

Wird fur die Positionierung das Absolutwertsystem eingestellt, tritt ein
Fehler auf, wenn ein inkrementaler synchroner Encoder verwendet
wird.

Positionierung

Tab. 8-70: Einstellungen des Absolutwertsystem
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Festlegung des Nullpunkts (Referenzpunkts)

Bei der ersten Inbetriebnahme des Systems muss der absolute Nullpunkt mindestens einmalim
System abgespeichert werden. Dazu muss eine der drei mechanischen Nullpunktfahrten aus-
gefihrt werden:

— Anfahren des Nullpunkts im JOG-Betrieb oder Handradbetrieb
— Anfahren eines Naherungsschalters (DOG) an der Nullpunktposition
— Anfahren eines mechanische Anschlags als Nullpunktposition

Die zugehdrigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Abschnitt 9.1.

Verlust der absoluten Position

Wird das Signal des Encoders in einem System der Absolutwert-Positionserkennung
undefiniert, schaltet das Signal ,Absolutposition geléscht” (ABSV) ein. In diesem Fall sollte
unverziglich eine neue mechanische Nullpunktfahrt durchgefiihrt werden.

In den folgenden Féllen kann die absolute Position undefiniert sein:

— Die Servoparameter wurden auf das System der Absolutwert-Positionserkennung umge-
schaltet und danach der Servoverstarker eingeschaltet

— Der Alarm AL-25 (Verlust der Absolutposition) wurde ausgelést

— Vom Positionszahler wurde die Warnung AL-E3 ausgeldst

A\

ACHTUNG:

Starten Sie die Maschine niemals im Automatikbetrieb, wenn das Signal ABSV (Ab-
solutposition geléscht) aktiviert (EIN) ist. Andernfalls kann es durch die fehlende
oder fehlerhafte Referenzposition zu Schédden an der Maschine durch Kollisionen
kommen.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Beendigung der . .
Statusinformation #28 b3 #128 b3 .
Nullpunkttahrt © Uberwachungsdaten
Verlust der Absolutwert-Position | Servoinformation #64 b14 #164 b14

Tab. 8-71: Datentibersicht

@ Das Bit wird aktiviert, wenn die mechanische Nullpunktfahrt erfolgreich abgeschlossen wurde oder die aktuelle Po-
sition durch das System der Absolutwert-Positionserkennung erkannt wurde.
In den folgenden Féallen wird dieses Bit deaktiviert,
— wenn der ,Befehl mechanische Nullpunkifahrt“ abgeschaltet wird,
— wenn die Spannungsversorgung abgeschaltet wird (das Bit wird ausgeschaltet),
— wenn die absolute Position im System der Absolutwert-Positionserkennung verloren geht oder
— wenninden Servoparametern im System der Absolutwert-Positionserkennung eine Drehrichtung eingestellt
wurde.
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Weitere Funktionen

8.10.5

Servo EIN/AUS

Der Servoverstarker, der an das Positioniermodul FX3U-20SSC-H angeschlossen ist, kann
Uber den Befehl Servo EIN/AUS vom Positioniermodul aus- und eingeschaltet werden. Im
Zustand Servo EIN des Servoverstarkers ist der Betrieb des Servomotors freigegeben.

Bei Modulen ab der Version 1.30 kann ausgewéhlt werden, ob der Betrieb des Servomotors
direkt nach dem Anlauf (Einschalten) des Servoverstérkers freigegeben ist oder nicht.

Weitere Information zur Statusauswahl Servo EIN/AUS nach dem Anlauf finden Sie in Abschnitt

8.10.6.
BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Ausfiih Mit Aktivierung dieses Bits wird der Servo ausgeschaltet.
Befehl Servo AUS bgfse L‘I ;””93' #519 b8 #619b8 | 0: Servo EIN
1: Servo AUS
Das Bit ist aktiviert, wenn das Positioniermodul bereit zur
READY/BUSY Statusinformation #98 b0 #128 b0 Au_sfuhrun_g_ de_s START-Befehls ist. Das |s_t nach elner_fehler-
freien Positionierung der Fall, bzw. nach einer erfolgreichen
Fehlerbehebung.
Dieses Bit ist aktiviert, sobald der Servo eingeschaltet ist.
Servo EIN Servostatus #64 b1 #164 b1 Nach Abschalten des Servoverstarkers wird dieses Bit deakti-
viert.

Tab. 8-72: Einstellungen zum Befehl Servo AUS

HINWEISE

steht.

vo AUS nicht moglich.

Fihren Sie die Einstellung Servo EIN oder Servo AUS nur aus, wenn der Servomotor still

Der Servoverstarker kann nur im Status Betriebsbereitschaft EIN ausgeschaltet werden.
Waéhrend der Positionierung ist das Ausschalten des Servoverstarkers mit dem Befehl Ser-

Wird der Servomotor wéhrend dem Befehl Servo AUS durch einen externen Antrieb
gedreht, wird ein Prozess zur nachfolgenden Wiederaufnahme (Folgefunktion) ausgeldst.
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8.10.6 Statusauswahl Servo EIN/AUS nach Anlauf (ab Ver. 1.30)
Bei Modulen 20SSC-H ab der Version 1.30 kann ausgewahlt werden, ob der Betrieb des Servo-
motors (Servo EIN) direkt nach dem Anlauf (Einschalten) der SPS (mit dem Modul 20SSC-H)
und des Servoverstérkers freigegeben ist oder nicht.
Bei Modulen vor der Version 1.3 ist der Betrieb des Servomotors freigegeben (Servo EIN),
sobald die SPS und der Servoverstéarker nach dem Einschalten in Betrieb sind.
Der Status nach dem Anlauf bzw. Einschalten bedeutet:

— Die Kommunikation zwischen dem 20SSC-H und dem Servoverstéarker ist nach einem
vom 20SSC-H ausgeldsten System-Reset wiederhergestellt.

— Die Kommunikation zwischen dem 20SSC-H und dem Servoverstarker ist wie-
derhergestellt, nachdem die Spannungsversorgung der SPS (mit dem Modul
20SSC-H) und des Servoverstarkers eingeschaltet wurde.

— Die Kommunikation zwischen dem 20SSC-H und dem Servoverstéarker ist wiederher-
gestellt, nachdem die Servoverstarkerserie eingestellt wurde.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Stellen Sie den EIN/AUS-Status des Servos nach dem Anlauf
ein (ab Ver. 1.30).
0: Servo EIN
Sobald der Servoverstarker nach dem Einschalten ange-
Statusauswahl Verfahrparameter laufen ist, besteht der Status Servo EIN. (Dieses Verhal-
Servo EIN/AUS |, #14002 b8 #14202 b8 ten entspricht Modulen vor der Version 1.30)
(ab Ver. 1.30) 1: Servo AUS
Sobald der Servoverstarker nach dem Einschalten ange-
laufen ist, besteht der Status Servo AUS.
Die spatere Umschaltung auf den Status Servo EIN muss
dann im Ablaufprogramm erfolgen.
Befehl Ausfiihrungs Mit Aktivierung dieses Bits wird der Servo ausgeschaltet.
Servo AUS® | befehl 2 #519 b8 #619b8 | 0: Servo EIN
1: Servo AUS
Positioniermodul bereit
Dieses Bit wird aktiviert, sobald das Positioniermodul nach
Positioni dul ) ) dem Anlaufen initialisiert wurde.
bgrselzil(onlermo % | statusinformation #28 b9 #128b9 | (Das Bit bleibt so lange aktiviert, bis die Betriebsspannung
des Positioniermoduls ausgeschaltet wird.)
Der Pufferspeicherinhalt wird giiltig, sobald dieses Bit ein-
schaltet.
Dieses Bit ist aktiviert, sobald der Servo eingeschaltet ist.
Servo EIN Servostatus #64 b1 #164 b1 Nach Abschalten des Servoverstarkers wird dieses Bit deakti-
viert.

Tab. 8-73: Einstellungen zur Statusauswahl Servo EIN/AUS nach Anlauf

@ Wenn bei der Statusauswahl nach dem Anlauf ,Servo AUS" eingestellt wurde, hat der ,Befehl Servo AUS* nach
dem Anlauf des Servoverstérkers den Wert 1.

Aktualisieren und Einstellen von Positionierparametern

Stellen Sie den Befehl ,Statusauswahl Servo EIN/AUS nach Anlauf” mit den Positionierparame-
tern ein. Die Einstellung wird glltig, sobald das 20SSC-H und der Servoverstarker betriebsbe-
reit sind, so dass es daher notwendig ist, die SPS (mit dem 20SSC-H) und den Servoverstarker
erneut zu starten.
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8.10.7

8.10.8

Vorgehensweise bei nicht aktiviertem Servoverstérker nach Anlauf

Der Befehl ,Statusauswahl Servo EIN/AUS nach Anlauf‘ wurde zuvor auf ,Servo AUS* einge-
stellt, so dass der Betrieb des Servoverstarkers bzw. -motors nach dem Anlauf (Einschalten)
nicht freigegeben ist.

Gehen Sie zur nachtraglichen Betriebsfreigabe des Servoverstarkers, bzw -motors wie folgt
Vor:

@ Prifen Sie, ob das Positioniermodul betriebsbereit ist.
(Die Statusinformation ,Positioniermodul bereit” ist aktiviert.)

@ Prifen Sie, ob der Servoverstarker betriebsbereit ist.
(Der Servostatus ,READY ON" ist aktiviert.)

(® Deaktivieren Sie den ,Befehl Servo AUS* (Ausfihrungsbefehl 2) damit der Betrieb des
Servoverstérkers, bzw. -motors freigegeben wird. )
Als Reaktion wird das Servostatusbit ,Servo EIN® der Uberwachungsdaten daraufhin ein-
geschaltet.

Folgefunktion (Wiederaufnahme)

Bei der Folgefunktion werden die Umdrehungen des Motors liberwacht, wenn der Status ,Servo
AUS“ vorhanden ist. Nach Deaktivieren des Status ,Servo AUS* lauft der Servomotor an und
beginnt mit der Positionierung ohne einen Schleppfehler zu berlicksichtigen. Das Positionier-
modul FX3U-20SSC-H fuhrtimmer die Folgefunktion aus, wenn sich der Servo im Status ,Servo
AUS* befindet.

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Simultaner Start

Der Betrieb der X-Achse und Y-Achse wird gleichzeitig gestartet.

Bei folgenden Positionierfunktionen ist der simultane Start anwendbar:
— JOG-Betrieb

— Mechanische Nullpunktfahrt

— 1-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— 2-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— Interrupt-Stopp

— Tabellenfunktion (unabhangig)

— Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)
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Bei folgenden Positionierfunktionen ist der simultane Start nicht anwendbar:

Handradbetrieb

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit
Betrieb mit Multigeschwindigkeit
Lineare Interpolation

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Vorgehensweise:

@ Geben Sie die Daten fur den Betrieb der X- und Y-Achse ein.
@ Aktivieren Sie das simultane Start-Flag fir die X-Achse.

(® Aktivieren Sie den Startbefehl fiir die X-Achse neu.
Aktivieren Sie im JOG-Betrieb den Befehl Vorwarts-/ Rlickwartsdrehung X-Achse neu.

@ Der Betrieb der X- und Y-Achse beginnt gleichzeitig.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Auswahl Positionierfunktion #520 #620

JOG-Rechtslauf #518 b4 #618 b4

JOG-Linkslauf #518 b5 #518 b5 Steuerdaten

Ausfihrungsbefehl 1

Startbefehl #518 b9 #618 b9

Flag simultaner Start #518 b10
Tab. 8-74: Datenibersicht

HINWEIS Wenn das ,Flag simultaner Start” eingeschaltet bleibt, wird der Startbefehl fiir die Y-Achse,

sowie der Befehl Vorwarts-/ Rickwartsdrehung Y-Achse im JOG-Betrieb ignoriert.
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Weitere Funktionen

8.10.9 Anderung der aktuellen Position

Mit dieser Funktion kann die Position einer angehaltenen Achse beliebig geédndert werden.
Schreiben Sie den gewlnschten neuen Wert in den Bereich aktuelle Position (Anwen-
dereinheit) und aktuelle Position (Impuls).

Unter den folgenden Bedingungen &ndert sich die aktuelle Position nicht:

— Das Signal Bereitschaft/ In Betrieb ist aus (0)

— Der Betrieb wurde durch einen Stoppbefehl vor Abarbeitung des restlichen Verfahr-

wegs abgebrochen

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Bereitschaft/ In Betrieb #28 b0 #128 b0 Uberwachungsdaten
Warten nach Stopp auf Abar- | Statusinformation
beitung des verbleibenden #28 b7 #128 b7
Verfahrwegs

Tab. 8-75: Datenlibersicht

8.10.10 Nullpunktfahrtsperre

Mit dieser Funktion kann der Startbefehl solange blockiert werden, bis die Nullpunktfahrt been-

det ist.

Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Nullpunktfahrtsperre anwendbar:

— 1-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

— 2-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

— Interrupt-Stopp

— Betrieb mit Multigeschwindigkeit

— Lineare Interpolation

— Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

— Tabelleninterpolation (unabhangig)

— Tabelleninterpolation (simultan)

— Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)
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Bei folgenden Positionierfunktionen ist die Nullpunktfahrtsperre nicht anwendbar:
JOG-Betrieb

Handradbetrieb

Mechanische Nullpunktfahrt

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse

Nullpunktfahrtsperre (OPR-Interlock)

EIN: Aktiviert
Sperre Nullpunkt- | Ausflihrungs- Gibt den START-Befehl frei, sobald die Nullpunktfahrt
fahrt befehl 2 #14002b2 | #14202 b2 beendet ist.

(Signal ,Nullpunktfahrt beendet" ist aktiviert (EIN))

AUS: Deaktiviert

Beendigung der Nullpunktfahrt

Das Bit wird aktiviert, wenn die mechanische Nullpunktfahrt

erfolgreich abgeschlossen wurde oder die aktuelle Position

. durch das System der Absolutwert-Positionserkennung er-

Ausfliihrung

Statusinformation #28 b3 #128 b3 kannt wurde.

Nach Auslésen des Befehls flr die mechanische Nullpunkt-
fahrt, nach einem Neustart durch Aus- und Wiedereinschal-
ten der Betriebsspannung oder wenn die Position der Abso-
lutwerterkennung verloren geht, wird dieses Bit deaktiviert.

Nullpunktfahrt

Tab. 8-76: Einstellungen zur Nullpunktfahrtsperre

Die Nullpunktfahrtsperre ist unter folgenden Bedingungen aktiv:
— Parameter Nullpunktfahrtsperre (Positionierparameter / Verfahrparameter 2) ist EIN
— Signal ,Status Nullpunktfahrt“ (Uberwachungsdaten / Statusinformation) ist AUS

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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8.10.11

Signalverzogerungszeit Positionierung beendet (ab Ver. 1.20)

Ist der Positionierablauf kiirzer als ein Takt-Zyklus der SPS, kann das System den Ausschaltzu-
stand des Signals ,Positionierung beendet” wahrend des Positionierablaufs nicht erfassen. Als
Folge davon kann das System die Umschaltung des Signals ,,Positionierung beendet“ von AUS
nach EIN nicht erkennen, wodurch kein neuer Startbefehl ausgegeben werden kann.

Wenn die Ausgabe des Signals ,Positionierung beendet” auf mindestens einen SPS-Zyklus
verlangert wird, kann das Ablaufprogramm dieses Signal erfassen und danach den neuen
Startbefehl auslésen.

Bei Positionierablaufen, die Ianger dauern, als ein SPS-Zyklus ist eine Einstellung der Verzdge-
rungszeit des Signals ,Positionierung beendet” nicht notwendig.

Stellen Sie die Zeit ein, nach der das Signal ,Positionierung beendet” verzogert einschaltet,
sobald der Positionierablauf abgeschlossen ist.

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse

Signalverzégerungszeit Positionierung | 4144 0g #14306 | Einstellbereich: 0 bis 5 000 ms
beendet

Diese Bits werden eingeschaltet, wenn der Positionierablauf

normal beendet wurde und ausgeschaltet, wenn der Startbe-
Positionierung ) . fehl einschaltet, wenn ein Fehler auftritt oder wenn der Fehler
beendet Statusinformation #28 b6 #128 b6 zuriickgesetzt wird.

Wenn die Positionierung tber den Stopp-Befehl angehalten

wurde, bleiben die Bits ausgeschaltet.

Tab. 8-77: Einstellungen zur Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

@ Das Signal ,Positionierung beendet* bleibt allerdings nach einem Ablauf, bei dem das Signal normalerweise ein-
schalten wirde, ausgeschaltet, wenn die Zieladressposition identisch mit der Position ist, an welcher der Ablauf
durch den Stopp-Befehl angehalten wurde.

Beifolgenden Positionierfunktionen schaltet das Signal ,,Positionierung beendet” ein:

— Mechanische Nullpunktfahrt (Naherungsschalter (DOG), mechanischer Anschlag)
— 1-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

— 2-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

— Interrupt-Stopp

— Betrieb mit Multigeschwindigkeit

— Lineare Interpolation

— Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

— Zirkulare Interpolation

— Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)
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Bei folgenden Positionierfunktionen schaltet das Signal ,,Positionierung beendet*

nicht ein:

Mechanische Nullpunktfahrt (direktes Nullpunktsetzen)

JOG-Betrieb
Handradbetrieb

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Taktzyklus der SPS

Bereitschaft/
In Betrieb

Startbefehl

Normales Signal
Positionierung
beendet

Verzégertes Signal
Positionierung
beendet

ws f 1
s 2! _f

EIN

AUS

EIN
AUS

D
R
R

.

Signalverzégerungszeit

>

Positionierung beendet

@
®
‘ i I
®
@
)a v
N\

Abb. 8-59: Zeitlicher Verlauf der Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

@ Der Positionierablauf ist klirzer als ein Taktzyklus der SPS.

@ Der Signalzustand AUS wird vom Ablaufprogramm erfasst.

® Die Signalumschaltung von AUS nach EIN wird vom Ablaufprogramm erfasst.

® Die Umschaltung des Signals ,,Positionierung beendet“von AUS nach EIN wurde vom Ablaufprogramm erfasst und

der Startbefehl kann nun vom Ablaufprogramm wieder eingeschaltet werden.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Bereitschaft/In Betrieb #28 b0 #128 b0 .
— Statusinformation Uberwachungsdaten
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
Signalverzégerungszeit Positionierung beendet #14106 #14306 Positionierparameter
Stoppbefehl
(Bremsung bis Stopp) #518 bt #618 b1
gifre;hl mechanische Nullpunkt- | Ausflihrungsbefehl 1 #518 b6 #618 b6 Steuerdaten
Startbefehl #518 b9 #618 b9
X-START Ei K Ei anal
ingangsklemmen — — ingangssigna
Y-START gang gangssig

Tab. 8-78: Datenlibersicht
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HINWEISE Wird fur die ,Signalverzégerungszeit Positionierung beendet” ein Wert gréBer 5 000 ms ein-
gegeben, wird der Wert 5 000 ms bernommen.

Wourde der Postionierablauf beendet und es tritt wahrend der Wartezeit auf das verzdgerte
Einschalten des Signals ,Positionierung beendet” ein Fehler auf, bleibt das Signal ,Positio-
nierung beendet* abgeschaltet.

Die Einstellung der ,Signalverzégerungszeit Positionierung beendet” ist wahrend der Ta-
bellenfunktion ungultig.

8.10.12 System-Reset-Befehl (ab Ver. 1.10)

Das System mit dem Positioniermodul 20SSC-H wird Uber den System-Reset-Befehl zurlick
gesetzt.

Der Reset des System erfolgt mit der abfallenden Flanke des Signalbits, wenn dieses mindes-
tens 100 ms eingeschaltet war.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Svstem- Ausfiihrunasbe- Schalten Sie dieses Bit mit dem Ablaufprogramm flr minde-
Y 9 #519 b1 stens 100 ms ein und danach wieder aus, um einen Sys-
Reset-Befehl fehl 2

tem-Reset auszufihren.

Tab. 8-79: Einstellungen zum System-Reset-Befehl

Weitere Informationen zum Ausfihrungsbefehl 2 finden Sie in Abschnitt 12.4.11 und Pro-
grammbeispiele in Abschnitt 8.2.4.

Ausfiihren des System-Reset-Befehls

Geben Sie vor Ausfiihren des System-Reset-Befehls die Steuerbefehle frei. Schreiben Sie
dazu den Modellcode (K5220) in die Speicherzelle #522.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse ‘ Y-Achse
: Schreiben Sie mit dem Ablaufprogramm den Wert K5220 in
Freigabe/Sperre der Steuerbefehle #522 diese Speicherzelle.

Tab. 8-80: Freigabe der Steuerbefehle

HINWEISE Das 20SSC-H hat die Modulversion ab 1.10

Wenn der System-Reset ausgefiihrt wird, ist es nicht notwendig, die Spannungsversorgung
aus- und wieder einzuschalten, um zuvor geanderte Servoparameter vom Flash-Speicher
in den Servoverstarker zu Ubertragen.

Der System-Reset-Befehl ist auch anwendbar, um mit dem Ablaufprogramm gednderte
Servoparameter in den Servoverstarker zu Ubertragen.

Die Methoden zur Ubertragung von Parametern in den Servoverstarker sind in den Ab-
schnitten 7.2.3, 8.2.4 und 8.2.5 beschrieben.

Das 20SSC-H hat die Modulversion vor 1.10

Nach Anderung von Servoparametern im Flash-Speicher ist es notwendig die Spannungs-
versorgung aus- und wieder einzuschalten, um die Servoparameter vom Flash-Speicher in
den Servoverstarker zu Ubertragen.
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8.10.13

#519 b1

Ausflihrungsbefehl 2

Mindestens 100 ms

we I
AUS

Der System-Reset wird ausgefiihrt

\/\

Abb. 8-59: Zeitlicher Verlauf des System-Reset-Befehls

Aktualisierungsstopp fiir Servoparameter (ab Ver. 1.10)

Mit Aktivierung des Befehls ,, Aktualisierungsstopp flir Servoparameter” werden die Parameter
im Pufferspeicher des Moduls 20SSC-H nicht aktualisiert, auch wenn diese im Servoverstarker
geéandert wurden. Mit dem Ablaufprogramm kénnen aber weiterhin die Servoparameter im Puf-
ferspeicher des Moduls 20SSC-H geéndert und in den Flash-Speicher geschrieben werden,
auch wenn der Befehl ,, Aktualisierungsstopp fiir Servoparameter” aktiviert ist

Weitere Informationen zum Ausfihrungsbefehl 2 finden Sie in Abschnitt 12.4.11 und Pro-
grammbeispiele in Abschnitt 8.2.6.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse

EIN: Die Servoparameter werden nicht aktualisiert, auch
Aktualisierungs- Ausfihrunasbe wenn der Servoverstarker die Aktualisierung anfordert.
stopp far fehl 2 9 #519 b11 #619 b11 AUS: Die Servoparameter werden in den Pufferspeicher
Servoparameter Ubertragen, wenn der Servoverstéarker die Aktualisie-

rung anfordert.

Tab. 8-81: Einstellungen zum Aktualisierungsstopp fiir Servoparameter

HINWEISE

Das Modul 20SSC-H aktualisiert keine im Pufferspeicher abgelegten Servoparameter, so-
lange der Aktualisierungsstopp fiir Servoparameter aktiviert ist.

Schalten Sie nach der Ubertragung von Servoparametern in der Servoverstarker den Be-
fehl fir den Aktualisierungsstopp aus, um die automatische Aktualisierung von Servopara-
metern bei Bedarf wieder zu starten.
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Hinweise zum Anwendereinheitensystem

8.11

8.11.1

HINWEIS

Hinweise zum Anwendereinheitensystem

Die Einheiten fiir die Positionierung und die Geschwindigkeit kdnnen in den Ablaufparametern 1
festgelegt werden.

Einheitensysteme

— Motorsystem der Einheiten:
Die Positionier- und Geschwindigkeitsbefehle basieren auf der Anzahl Impulse (PLS)

— Mechanisches System der Einheiten:
Die Positionier- und Geschwindigkeitsbefehle basieren auf den Einheiten mm, mGrad,
107 Zoll usw.

— Kombiniertes System der Einheiten:
Die Positionierbefehle basieren auf dem mechanischen System der Einheiten, wah-
rend die Geschwindigkeitsbefehle auf dem Motorsystem der Einheiten basieren. Es
kénnen auch vergleichbare Kombinationen verwendet werden.

Bei Verwendung des mechanischen oder kombinierten Einheitensystems muss die Impuls-
rate und die Vorschubrate eingestellt werden.

Einstellung der Werte bei Anwendereinheiten

Stellen Sie die Position und die Geschwindigkeit mit Anwendereinheiten ein. Die folgenden Ein-
stellungen ergeben sich durch Kombination des Einheitensystems (b1 und b0) mit der Einstel-
lung der Anwendereinheiten (b2 und b2).

Entsprechend der Einstellung des Multiplikators flr die Positionsdaten wird die Positionsein-
heit mit den Faktoren x1, x10, x100 oder x1000 multipliziert.

Einheit fur X-Achse: BFM #14000, Y-Achse: BFM #14200
Einheiten- o Einstellung von
system Position Gesc:;\il;ndlg- Anwendereinheiten Einheitensystem
b3 b2 b1 b0
Motorsystem Implzllljsl?g)zahl Hz — — 0 0
pm cm/min 0 0 0 1
Mechanisches 4 -
System 10™ Zoll Zoll/min 0 1 0 1
mGrad 10 Grad/min 1 0 0 1
pm 0 0 1 0N
Gemischtes 4
System 10™ Zoll Hz 0 1 1 oNn
mGrad 1 0 1 01

Tab. 8-82: Ubersicht der einstellbaren Anwendereinheiten

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Multiplikationsfaktoren
Auswahl des Multiplikationsfaktors (x1, x10, x100, x1000)

Einstellung der Einheiten (Position) ﬁﬁ\%mi‘:%iw:&oz%%
l\?:litsi'f)alil(lz-r : Multiplikationsfaktor fiir
mp'ill!'sl.asr;zahl pm Zoll mGrad die Positionsdaten
b5 b4
x1 Impulse pm x 0,0001 Zoll mGrad 0 0
x10 Impulse x 10 x 10 ym % 0,001 Zoll x 10 mGrad 0 1
x100 Impulse x 100 x 100 pm x 0,01 Zoll x 100 mGrad 1 0
x1000 Impulse x 1000 mm x 0,1 Zoll Grad 1 1

Tab. 8-83: Ubersicht des Einheitensystems und der Multiplikationsfaktoren

Fur folgenden Positionsdaten kann der Multiplikationsfaktor eingesetzt werden:

— Adresse mechanische Nullpunkt — Anderungswert Zielposition (Adresse)
— Obere Softwaregrenze — Aktuelle Position (Anwendereinheit)
— Untere Softwaregrenze — Aktuelle Position (Impulse)

— Zieladresse 1 — Tabelleninformation (Positionsdaten)
— Zieladresse 2 — Tabelleninformation (Kreisdaten)
Beispiel:

Der Wert der Zieladresse 1 als Differenz von der aktuellen Position ist ,,123 (Verfahrweg).
Der Multiplikationsfaktor fir die Positionsdaten ist ,, 1000

Motoreinheitensystem:
Mechanisches oder gemischtes Einheitensystem:

123 x 1000 = 123000 (Impulse)
123 x 1000 = 123000 (um, mGrad, 10 Zoll)
= 123 (mm, Grad, 10" Zoll)

8.11.2 Impulsdatenkonvertierung
Geben Sie die Daten innerhalb des Einstellbereichs der Impulsdatenkonvertierung ein, falls
Einstellbereiche uberlappen. Die Umrechnung der Konvertierung ist wie folgt:
@ Verfahrweg
Verfahrweg als Impulsdatenkonvertierung (PLS)
Verfahrweg [um, 10 Zoll, mGrad] x Multiplikationsfaktor Positionsdaten x (Impulsrate / Vorschubrate)
@ Geschwindigkeit
Geschwindigkeit als Impulsdatenkonvertierung (Hz)
Geschwindigkeit [cm/min, Zoll/min, 10 Grad/min] x 104 x (Impulsrate / Vorschubrate) / 60
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BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Impulsrate #14005, #14004 #14205, #14204
Vorschubrate #14007, #14006 #14207, #14206 T
Positionierparameter
Multiplikationsfaktor fur die
Positionsdaten Verfahrparameter 1 #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrweg -
Zieladresse 2 #505, #504 #605, #604
—— Steuerdaten
Verfahrgeschwindigkeitseinstel- Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
lung Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606

Tab. 8-84: Datentibersicht

8.11.3

8.11.4

Servomotordrehzahl und Geschwindigkeit (konvertierte Impulsdaten)

Die maximale Drehzahl des Motors darf bei der Festlegung der Geschwindigkeit nicht Gber-
schritten werden. Das betrifft die Maximalgeschwindigkeit, die JOG-Geschwindigkeit und die
Nullpunktfahrtgeschwindigkeit. Die Beziehung zwischen Servomotordrehzahl und der
Geschwindigkeit (konvertierte Impulse) ist:

Servomotordrehzahl [u/min] =
Konvertierte Impulsdaten der Geschwindigkeit [Hz] x 60/ Auflésung des Servomotors pro Umdrehung

Der Servoverstéarker M-J3-B bietet eine Auflésung von 262144 Impulsen pro Umdrehung.

Fehler

Annahme: Die Impulsrate ist A
Die Vorschubrate ist B
Der relative Verfahrweg ist C

Die Anzahl der vom Positioniermodul FX3U-20SSC-H ausgegebenen Impulse
ist dann:

C x (A/B)

Wenn (A/B) ein Integer-Wert ist, erscheint kein Fehler. C x (A/B) muss kein Integer-Wert sein.
Wenn allerdings C x (A/B) kein Integer-Wert ist, summiert sich bei wiederholten relativen Bewe-
gungen ein Fehler auf, der sich auf die aktuelle Position aufaddiert. Bei der absoluten Bewe-
gung ergibt sich auch auf Grund der Rechnung ein Rundungsfehler von maximal einem Impuls,
dieser summiert sich aber nicht kontinuierlich auf.

Auch in einem Motorsystem der Einheiten tritt kein Summierungsfehler auf.

Maximale Geschwindigkeit

Geben Sie die Daten fur die Geschwindigkeit in einem mechanischen System der Einhei-
ten im Bereich von 1 Hz bis 50 000 000 Hz als Impulsdatenkonvertierung ein.

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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8.12

Hinweise zur Positionierung

8.12.1 Uberlappende Funktionen bei der Positionierung
Die Positionierung mit dem Startbefehl bzw. dem Starteingangssignal beginnt nicht, wenn meh-
rere Funktionsseinstellungen gleichzeitig aufgerufen werden.
Wenn zwei oder mehr Positionierfunktionen gleichzeitig aktiviert sind (JOG-Betrieb im Recht-/
Linkslauf und mechanische Nullpunktfahrt aus der Gruppe Ausflihrungsbefehl 1), werden diese
mit der folgenden Prioritét abgearbeitet.
Start-Befehl > JOG-Betrieb Linkslauf > JOG-Betrieb Rechtslauf > Mechanische Nullpunktfahrt
Werden die Befehle zum JOG-Betrieb fir Links- und Rechtslauf gleichzeitig aktiviert, werden
beide Befehle ignoriert.
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Auswahl Positionierfunktion #520 #620
JOG-Rechtslauf #518 b4 #618 bd
JOG-Linkslauf #518 b5 #618 b5 St
R euerdaten
Befehl mechanische Nullpunkt- | Ausfihrungsbefehl 1 #4518 b6 #618 b6
fahrt
Startbefehl #518 b9 #618 b9
X-START £ " . nal
Y.START ingangsklemmen — — ingangsignal

Tab. 8-85: Datentibersicht

8.12.2

Kurzer Verfahrweg

1-Geschwindigkeitspositionierung

Ist die Zeit, die fur den Verfahrweg (Zieladresse 1) benétigt wird, kirzer als die Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe, erreicht die Geschwindigkeit nicht die Sollgeschwindigkeit (Sollge-
schwindigkeit 1).

Geschwindigkeit
erwlinschte erwilnschte
 Beschleuni- Bremsrampe @ |
1gungsrampe @ | | !
-~ 3%1
! ST (S -
| Trapez ! |
! E;"%'Sg Sollgeschwindigkeit 1

’ Angenaherte s-férmige
Rampe

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
N
N

Zeit

Verfahrzeit ®

Abb. 8-61: 1-Geschwindigkeitspositionierung bei kurzem Verfahrweg

@ Die Beziehung zwischen erwilinschter Beschleunigungs-/Bremsrampe und tatsédchlicher Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe wird nachfolgend erlautert.

@ Verfahrzeit < (erwlinschte Beschleunigungsrampe + erwiinschte Bremsrampe)
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BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Umschaltbefehl Steuerdaten
Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausfuhrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5
(Ab Version 1.30)
Maximale Geschwindigkeit #140009, #14008 #14209, #14208
Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Beschleunigungs-/ Positionierparameter
Bremsmodus Verfahrparameter 1 #14000 b11 14200 b11
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-86: Datentibersicht

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung

Vor Ver. 1.10
Ab Ver. 1.10: BFM#519/#619 b6 = AUS

Ist die Zeit fir den Verfahrweg (Zielposition 1) kiirzer als die Bremsrampe, wird die Impulsaus-
gabe an der Zielposition 2 gestoppt.

Bei einem Verfahrweg von Null wird sofort gestoppt, wenn der Interrupt-Eingang INTO aktiviert
wird.

Geschwindigkeit Erwlnschte
Bremsrampe
Angenéherte s-férmige
0 Rampe ©
Trapezférmige
Rampe /
Sollgeschwin- N
\ digkeit 1 NN
Zielposition 1
N
4 N
£ Zeit
Start Interrupt-Eingang (INTO)
o

Verfahrzeit ®

Abb. 8-62: Interrupt bei 1-Geschwindigkeitspositionierung

@ Die Beziehung zwischen erwiinschter Beschleunigungs-/Bremsrampe und tatsédchlicher Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe wird nachfolgend erlautert.

@ Verfahrzeit < erwlinschte Bremsrampe

@ Die Zeit bis zum Stopp ist etwas kirzer, da die Bremsung bei der angenéherten s-férmigen Rampe langsamer ist
als bei der trapezférmigen Rampe. Der Verfahrweg beider Rampenformen ist nahezu gleich.
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mit konstanter Vorschubrate
(ab Version 1.10)

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30) Steuerdaten
Modusauswahl fir Interrupt Ausfiihrungsbefehl 2
1-Geschwindigkeitspositionierung #519 b6 #619 b6

X-INTO ) — — )

YINTO Eingangsklemmen — — Eingangsklemmen
Maximale Geschwindigkeit #14009, #14008 #14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218

Bremsrampe #14020 #14220

2?::::2%23:?58-/ Verfahrparameter 1 #14000 b11 14200 b11 Positionierparameter
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308

Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-87: Datentibersicht

@ Stellen Sie im Beschleunigungs-/Bremsmodus die angenéherte s-fémige oder trapezférmige Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe ein.

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
(Stopp-Modus konstante Position)

Ab Ver. 1.10: Die Kreiszdhlerfunktion an der aktuellen Adresse ist aktiviert.
(BFM#14002/#14202 b3 = EIN)
Die Modusauswahl fiir Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit
konstanter Vorschubrate ist aktiviert.
(BFM#519/#619 b6 = EIN)

Nachfolgend wird beschrieben, wie sich das System verhalt, wenn nach Aktivierung des Inter-
rupt-Eingangs (INTO) der Verfahrweg zur Zielposition (Zieladresse 1) klrzer ist, als der Weg,
der fur die Bremsrampe benétigt wird.

® Modulversion vor 1.30
Wenn das System nach dem Interrupt aufgrund der eingestellten Lange der Bremsrampe
nicht an der Zielposition (Zieladresse 1) stoppen kann, wird diese Position wahrend des Ab-
bremsens Uberfahren und das System stoppt an der zweiten Zielposition (Zieladresse 2).

,- Interrupt-Eingang
.~ (INTO)=EIN

Benétigter Verfahrweg
zum Abbremsen mit
Normalstopp

Zieladresse 1

Abb. 8-62: Abbremsung nach Interrupt (vor Ver. 1.30)
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mit konstanter Vorschubrate
(ab Version 1.10)

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30) Steuerdaten
Modusauswahl fir Interrupt Ausfiihrungsbefehl 2
1-Geschwindigkeitspositionierung #519 b6 #619 b6

X-INTO ) — — )

YINTO Eingangsklemmen — — Eingangsklemmen
Maximale Geschwindigkeit #14009, #14008 #14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218

Bremsrampe #14020 #14220

2?::12':1‘33:%’5'/ Verfahrparameter 1 #14000 b11 14200 b11 Positionierparameter
Kreisz&hlerfunktion Ausfuihrungsbefehl 2 #14002 b3 #14302 b3

Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308

Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-88: Datentibersicht

@ Stellen Sie im Beschleunigungs-/Bremsmodus die angenéherte s-fémige oder trapezférmige Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe ein.

® Modulversion ab 1.30

— Wenn die Funktion ,kirzestméglicher Stopp bei Interrupt 1-Geschwindigkeitspositio-
nierung mit konstanter Vorschubrate (Stopp-Modus konstante Position)" deaktiviert
ist, verhalt sich das System genauso, wie bei der Modulversion vor 1.30.

— Kirzestmdglicher Stopp bei Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstan-
ter Vorschubrate (Stopp-Modus konstante Position) ist aktiviert

Wenn das System nach dem Interrupt aufgrund der eingestellten Zeit der Bremsrampe
nicht an der Zielposition (Zieladresse 1) stoppen kann, stellt das 20SSC-H automati-
sche eine neue Bremsrampe @ ein, um an der Zielposition stoppen zu kénnen.

Interrupt-Eingang (INTO) = EIN

Bendtigter Verfahrweg
fur den Schnellstopp

Bendtigter Verfahrweg
— zum Abbremsen mit
Normalstopp

-="

Start
Zieladresse 1

Abb. 8-62: Abbremsung nach Interrupt (ab Ver. 1.30)

@ Die Zeit der automatisch eingestellten Bremsrampe liegt zwischen Schnellstopp und Normalstopp.
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Ist die Zeit, die das System nach dem Interrupt benétigt, um an der Zielposition (Ziel-
adresse 1) zu stoppen, allerdings kurzer als die Bremsrampe des Schnellstopps, wird
die erste Zielposition wéhrend des Abbremsens lberfahren und das System stoppt an
der zweiten Zielposition (Zieladresse 2).

Interrupt-Eingang (INTO) = EIN

Bendtigter Verfahrweg
zum Abbremsen mit

Start Normalstopp

Abb. 8-62: Abbremsung nach Interrupt (ab Ver. 1.30)

schubrate (Stopp-Modus
konstante Position)
(ab Ver. 1.30)

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
Modusauswahl fir Interrupt
1-Geschwindigkeitspositionierung
mit konstanter Vorschubrate #519 b6 #619 b6 Steuerdaten
(ab Version 1.10) Ausfihrungsbefehl 2
Kurzestmoglicher Stopp bei In-
terrupt 1-Geschwindigkeitsposi-
tionierung mit konstanter Vor- #519 b7 #619 b7

X-INTO — —

Eingangsklemmen Eingangsklemmen
Y-INTO — —
Maximale Geschwindigkeit #140009, #14008 #14209, #14208
Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Beschleunigungs-/ Verfahrparameter 1 #14000 b11 14200 b11 o
Bremsmodus Positionierparameter
Kreisz&hlerfunktion Ausfuihrungsbefehl 2 #14002 b3 #14302 b3
Bremsrampe Schnellstopp (ab Ver. 1.20) #14102 #14202
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-89: Datenlibersicht

@ Stellen Sie im Beschleunigungs-/Bremsmodus die

gungs-/Bremsrampe ein.

angendherte s-fémige oder trapezférmige Beschleuni-
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2-Geschwindigkeitspositionierung

@ Der Verfahrweg mit der ersten Geschwindigkeit ist kurz
Ist die Verfahrzeit kiirzer als die Zeit, um auf die zweite Geschwindigkeit zu bremsen, er-
reicht die erste Geschwindigkeit nicht die erste Sollgeschwindigkeit.
Ist der Verfahrweg bei der ersten Geschwindigkeit Null, wird mit der zweiten Geschwindig-
keit verfahren. Es erscheint dabei keine Fehlermeldung.

i ., erwlnschte erwiinschte
Geschwindigkeit  Beschleuni- Brems-
;gungsrampe © .rampe ©

i
i
;

i Angenaherte L. |

i s-formige
! Rampe
Trapezformige | Soll- N
geschwin-
digkeit 1 \\

Geschwin-
digkeit 2
Zeit

Verfahrzeit ®

Abb. 8-63: Kurzer Verfahrweg bei der ersten Geschwindigkeit

@ Die Beziehung zwischen erwiinschter Beschleunigungs-/Bremsrampe und tatsachlicher Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe wird nachfolgend erlautert.

@ Verfahrzeit < erwiinschte Beschleunigungsrampe

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrweg -

Zieladresse 2 #505, #504 #605, #604
Verfahrgeschwindig- Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
keitseinstellung Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606 Steuerdaten
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
Maximale Geschwindigkeit #14009, #14008 #142009, #14208
Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220

i - Positionierparameter

BeSChIe“”'g“?Dgs / Verfahrparameter 1 #14000 b11 14200 b11 P
Bremsmodus
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-90: Datentibersicht

@ Stellen Sie im Beschleunigungs-/Bremsmodus die angenéherte s-fémige oder trapezférmige Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe ein.
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@ Der Verfahrweg mit der zweiten Geschwindigkeit ist kurz
Ist die Verfahrzeit bei der zweiten Geschwindigkeit kiirzer als die Zeit, um von der zweiten
Geschwindigkeit zu bremsen, wird die Bremsung der ersten Geschwindigkeit gestartet.
Istder Verfahrweg bei der zweiten Geschwindigkeit Null, wird mit der ersten Geschwindig-
keit bis zur Zielposition 1 verfahren und dann bis zum Stoppen gebremst. Dies entspricht
der 1-Geschwindigkeitspositionierung. Es erscheint dabei keine Fehlermeldung.

Geschwindigkeit
erwilinschte
Bremsrampe ©
Trapezférmige
Rampe Geschwin- Zielposition 2
digkeit 1
Angenéherte
s-formige
Rampe
7y Zeit
Start

Verfahrzeit ®

Abb. 8-64: Kurzer Verfahrweg bei der zweiten Geschwindigkeit

@ Die Beziehung zwischen erwiinschter Beschleunigungs-/Bremsrampe und tatsachlicher Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe wird nachfolgend erldutert.

@ Verfahrzeit < erwiinschte Bremsrampe

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrweg -

Zieladresse 2 #505, #504 #605, #604
Verfahrgeschwindig- Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
keitseinstellung Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606 Steuerdaten
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
i - Positionierparameter
Bescmeun'gurgs / Verfahrparameter 1 #14000 b11 14200 b11 P
Bremsmodus
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310
Tab. 8-91: Datendiibersicht
o Stellen Sie im Beschleunigungs-/Bremsmodus die angendherte s-fdmige oder trapezférmige Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe ein.
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Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

Ist die bendtigte Zeit fur den Verfahrweg zur Zieladresse 1 kirzer, als die Zeit fir die Bremsung,
beendet das System die Impulsausgabe wahrend der Abbremsung bei Erreichen der Ziel-
adresse 1.

Istder Verfahrweg 0, stoppt das System unverziiglich, wenn der Interrupt-Eingang (INT1) akti-

viert wird.
Geschwindigkeit
Benétigte Zeit fur
die Bremsrampe ©
i N
\ Zielposition 1
Geschwin- E
digkeit 1 i
Geschwindigkeit 2
. . - Zeit
Interrupt-Signal Interrupt-Signal
(INTO) (INTT)
Abb. 8-64: Verlauf der Bremsung
BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindig- Verfahrgeschwindigkeit 1 #5083, #502 #603, #602
keitseinstellung Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606 Steuerdaten
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
X-INTO — —
INTO Ei Kl — — Ei ignal

ingangsklemmen ingangssignale
X-INT1 gang — — gangssig
Y-INT1 — —
Maximale Geschwindigkeit #14009, #14008 #14209, #14208
Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
i - Positionierparameter

Beschleunigungs-/ Verfahrparameter 1 #14000 b11 14200 b11 P
Bremsmodus
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-92: Datentibersicht

@ Stellen Sie im Beschleunigungs-/Bremsmodus die angenéherte s-fémige oder trapezférmige Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe ein.
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Lineare Interpolation

Ist die notwendige Zeit fur den Verfahrweg bis zum Erreichen der Zielposition 1 kleiner als die
Zeit fur die Beschleunigung/Bremsung, erreicht die Geschwindigkeit nicht die Sollgeschwindig-
keit.

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Ist die notwendige Zeit fur den Verfahrweg bis zum Erreichen der Zielposition 1 kleiner als die
Zeitfur die Bremsung, stoppen die Ausgangsimpulse an der Bremszielposition (Zielposition 1).
Wenn der Verfahrweg Null ist, stoppt der Betrieb bei der Aktivierung (auf EIN) des Interrupt-Ein-
gangs INTO unverziglich.

Interpolation (Positionierung entlang eines geschlossenen Pfads)

Ist der Verfahrweg kurz und die Verfahrzeit vom Startpunkt bis zum Endpunkt klrzer als die
Interpolationszeitkonstante, stoppt der Betrieb kurzzeitig und wird dann mit der néchsten Inter-
polation fortgesetzt.
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8.12.3 Einstellungen von Interpolation, Impuls- und Vorschubrate
Beachten Sie folgende Punkte fur die Einstellung von unterschiedlichen Impuls- und Vor-
schubraten von X- und Y-Achse wéhrend des Interpolationsbetriebs.
Lineare Interpolation (inklusive Interrupt-Stopp)
— Die Modulversion des 20SSC-H ist vor Ver. 1.20
Stellen Sie das Verhéaltnis zwischen Impulsrate und Vorschubrate flr die X- und die Y-Ach-
se gleich ein. Wenn sich die Verhéltnisse unterscheiden, stimmt die aktuelle Geschwindig-
keit nicht mit der eingestellten Geschwindigkeit Gberein.
— Die Modulversion des 20SSC-H ist ab Ver. 1.20
Stellen Sie bei der Achsenauswahl fiir das Ubersetzungsverhéltnis bei Interpolation die X-
und Y-Achse ein.
Zirkulare Interpolation
— Die Modulversion des 20SSC-H ist vor Ver. 1.20
Wenn das Verhéltnis zwischen Impulsrate und Vorschubrate von X- und von Y-Achse nicht
gleich ist, werden Kreisbdgen deformiert. Stellen Sie das Verhaltnis zwischen Impulsrate
und Vorschubrate von X- und von Y-Achse gleich ein.
— Die Modulversion des 20SSC-H ist ab Ver. 1.20
Stellen Sie bei der Achsenauswahl fiir das Ubersetzungsverhéltnis bei Interpolation die X-
und Y-Achse ein, wenn sich das Verhéltnis zwischen Impulsrate und Vorschubrate fur die
X- und die Y-Achse unterscheidet.
Achsenauswahl fiir das Ubersetzungsverhiltnis bei Interpolation
Die Funktion ,Achsenauswahl Ubersetzungsverhéltnis bei Interpolation kann eingesetzt wer-
den, wenn sich die Verhéltnisse zwischen Impulsrate und Vorschubrate fir die X- und die
Y-Achse unterscheiden.
Zur Aktivierung der Funktion muss das Bit b14 der Speicherzelle BFM#14002 eingeschaltet
werden (Auswahl von X- und Y-Achse).
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Impulsrate #14005, #14004 #14205, #14204
Vorschubrate _ #14007, #14006 #14207, #14206 Positionierparameter
Achsenauswahl Ubersetzungs- Verfahrparameter 1 #14002 b14
verhdltnis bei Interpolation

Tab. 8-93: Datenlibersicht
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8.12.4 Besonderheiten bei der kontinuierlichen Verfahrbewegung

Bei den folgenden Interpolationsarten wahrend der kontinuierlichen Verfahrbewegung wird die
kontinuierliche Verfahrbewegung nicht ausgefihrt.

Bei folgenden Bedingungen der Interpolationsfunktion ist die kontinuierliche Verfahrbewegung
deaktiviert:

— Interpolation mit m-Code im AFTER-Modus
— Interpolation mit einer Verfahrzeit von maximal 50 ms

— Interpolation mit einer Verfahrzeit, die maximal der zweifachen Interpolationszeitkonstan-
te entspricht

Bedingung Betrieb

Das System wartet auf die Aktivierung des Bits ,,Befehl m-Code-AUS*.
Wenn das Bit ,,Befehl m-Code-AUS* aktiviert wird, geht das System zur
Abarbeitung der nachsten Tabelle Uber.

Interpolation mit m-Code im AFTER-
Modus

Interpolation mit einer Verfahrzeit von ) ) o )
maximal 50 ms Das System fiihrt keine kontinuierlichen Verfahrbewegung aus (bei der

- — ———1 abknickende Punkte zu einer gleichméBigen Kurve gegléttet werden),
Interpolation mit einer Verfahrzeit, die | sondern das System geht zur Abarbeitung der nichsten Tabelle tiber,

maximal der zweifachen Interpola- wenn die Positionierung beendet ist (siehe folgende Abbildung).
tionszeitkonstante entspricht

Tab. 8-94: Systembetrieb bei deaktivierter kontinuierlicher Verfahrbewegung

Y-Achse
®
|
|
Start |
! ®
! | | X-Achse
| | |
Geschwindigkeit | | |
| | |
| | |
| | |
! | | Zeit
| | |
m-Code-Nr. -1 >< 10001 >< 10002 >< 10003
| | |
m-Code im WITH-Modus m-Code im WITH-Modus

Abb. 8-64: Das System fiihrt keine kontinuierlicher Verfahrbewegung aus

@ Bei dem m-Code im WITH-Modus wartet das System beim 20SSC-H bei der Modulversion vor 1.30 auf die Aktivie-
rung des Bits ,Befehl m-Code-AUS“. Das System kann nur dann mit der Abarbeitung der nachsten Tabelle
beginnen, wenn das Bit ,,Befehl m-Code-AUS* aktiviert wird.
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8.12.5

Besonderheiten bei Anderung der Beschleunigungs-/Bremsrampe
wahrend der Positionierung

Wahlen Sie die gewlinschte Beschleunigungs-/Bremsrampe aus, bevor Sie die Positionierung
starten.

Wenn die Beschleunigungs- und Bremsrampe wahrend der Positionierung umgeschaltet wird,
verhdlt sich das System abhéngig von der Betriebsart wie folgt.

Die Beschleunigungs- und Bremsrampe wird wahrend der Beschleunigung oder Brem-
sung umgeschaltet.

Das System Ubernimmt die neue Beschleunigungs- und Bremsrampe. Es sollte in diesem
Fall allerdings der Positionierbetrieb genau beobachtet werden, da hier das Zeitverhalten
fur Beschleunigung und Bremsung von den Vorgabewerten abweichen kann.

Die Beschleunigungs- und Bremsrampe wird wéahrend des Positionierbetriebs bei Sollge-
schwindigkeit umgeschaltet.

Das System Ubernimmt die neue Bremsrampe flur den Betrieb. Wird die Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe direkt vor Beginn der Bremsung geéndert, kann es sein, dass die
Bremsung nicht mit der neuen Bremsrampe erfolgt. Wenn die fir den verbleibenden Ver-
fahrweg bendétigte Zeit kirzer ist, als die Zeit der umgeschalteten Bremsrampe, kann es
sein, dass die Impulsausgabe wéhrend der Bremsung plétzlich verringert wird.

Bei der 2-Geschwindigkeitspositionierung, der Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionie-
rung mit konstanter Vorschubrate, dem Betrieb mit variabler Geschwindigkeit und dem
Betrieb mit Multigeschwindigkeit, setzt das System den Betrieb mit der neuen Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe fort.

Die Beschleunigungs-/Bremsrampe wird wéhrend der Bremsung umgeschaltet.

Das System setzt den Betrieb mit der alten Bremsrampe vor der Umschaltung fort. Bei der
2-Geschwindigkeitspositionierung, der Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit
konstanter Vorschubrate, dem Betrieb mit variabler Geschwindigkeit und dem Betrieb mit
Multigeschwindigkeit, verwendet das System allerdings die neue Beschleuni-
gungs-/Bremsrampe fiir den Betrieb.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Datentyp

Umschaltbefehl

Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausflihrungsbefehl 1 #519 b5 #619 b5 Steuerdaten
(Ab Version 1.30)

Beschleunigungsrampe

#14018 #14218

Bremsrampe

#14020 #14220

Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308

Positionierparameter

Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 8-95: Datentibersicht
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9

9.1

Manuelle Steuerung

Mechanische Nullpunktfahrt

9.1.1 Ubersicht
Es gibt drei Varianten der Nullpunktfahrt des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H:
® Nullpunktfahrt iber DOG-Signal (siehe Abschnitt 9.1.3)
Der mechanische Nullpunkt ist durch einen Naherungsschalter festgelegt.
@ Nullpunktfahrt Gber direktes Nullpunkisetzen (siehe Abschnitt 9.1.4)
Der mechanische Nullpunkt wird durch Anfahren und nachfolgendem Abspeichern einer
Position im JOG-Betrieb oder Handradbetrieb angefahren.
@ Nullpunktfahrt Gber mechanischen Anschlag (2 Arten) (siehe Abschnitt 9.1.5)
Ein mechanischer Anschlag ist als Nullpunkt festgelegt.
9.1.2 Ablauf der mechanischen Nullpunktfahrt
Der Ablauf der mechanischen Nullpunktfahrt hangt von der o.a. Variante ab.
(@ Aktivieren Sie den Befehl mechanische Nullpunktfahrt.
@ Nach der Kalibration des Nullpunkts wird die Adresse des mechanischen Nullpunkts als
Positionierparameter in die aktuelle Position gespeichert.
(® Das Flag fur die erfolgreich beendete Nullpunktfahrt schaltet ein.
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Befehl mechanische Nullpunkt- #518 b6 #618 b6
fahrt Ausfiihrungsbefehl 1 Steuerdaten
Flag simultaner Start #518 b10
Mechanische Nullpunktadresse #14029, #14028 #14229, #14228
Positionierparameter
Modus der Nullpunktfahrt #14031 #14032
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102 .
- - - Uberwachungsdaten
Beendigung der Nullpunktfahrt | Statusinformation #28 b3 #128 b3
Z-Phasenimpuls Uberfahren Servostatus #63 b0 #163 b0
Funktionswahl C-4 Servo_parame_ter #15080 #15280 Servoparameter
(erweiterte Einstellung)

Tab. 9-1:

Datentibersicht

Flag Nullpunktfahrt beendet

Das Flag Nullpunktfahrt beendet wird aktiviert (EIN), wenn die Nullpunktfahrt erfolgreich abge-
schlossen wurde. Das Signal wird deaktiviert, wenn der Befehl zur Nullpunktfahrt erneut aufge-
rufen wird oder die Versorgungsspannung abgeschaltet wird.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 9-1
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Manuelle Steuerung

9.1.3

Nullpunktfahrt Gber DOG-Signal (Naherungsschalter)

Die mechanische Nullpunktposition wird mit einem elektrischen N&herungsschalter festgelegt.
Mit der DOG-Suchfunktion kann der Nullpunkt beliebig oft angefahren werden.

A Beschleuni-
Geschwindigkeit gungsrampe Maximal Bremsrampe
< aximale IR
| Geschwindigkeit !
fffffffffffff y ‘77777777777{‘ I
Adresse mechanischer
Nullpunkt
Schnelle lo
Nullpunktfahrt N
wipunicia 4 Kriechgeschwindigkeit
i | Nullpunktfahrt
v i 4 ] >
Zeit
Nullpunktsignal DOG !
EIN 3] [ 1 B e
Befehl Nullpunktfahrt AUS £
O EIN
Positionierung beendet —]AUS EEE——
® EIN
Nullpunktfahrt beendet *‘AUS ,—

Aktuelle Position (Anwender)

Adresswert des Verfahrwegs

Adresse mechanischer Nullpunkt

Aktuelle Position (Impulse)

Abb. 9-1:

HINWEIS

Zeitdiagramm Nullpunktfahrt mit DOG-Signal

© o o ¢

(5]

An der ansteigenden Flanke des Befehls Nullpunktfahrt bewegt sich das Werkstick mit
hoher Geschwindigkeit in Richtung Nullpunkt.

Nach Erkennen des DOG-Signals reduziert das FX3uU-20SSC-H die Geschwindigkeit auf
Kriechgeschwindigkeit.

Nach Ablauf einer festgelegten Zeit beginnt das FX3u-20SSC-H, Nullpunktsignale zu
zéhlen.

Nach dem Zahlen einer festgelegten Anzahl an Nullpunktsignalen halt das
FX3u-20SSC-H das Werkstuck an.

Nachdem der Nullpunkt erreicht ist, kann das Werkstlck mit einem weiteren Befehl Null-
punktfahrt nicht mehr weiter bewegt werden.

Das Positioniermodul aktiviert die beiden Flag-Signale Positionierung beendet und Null-
punktfahrt beendet.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

ACHTUNG:
Beachten Sie unbedingt die Logik des DOG-Signaleingangs. Eine falsche Logikein-
stellung fiihrt zu einem fehlerhaften Betrieb, der Schédden an der Maschine verursa-
chen kann.
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BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Richtung der Nullpunktfahrt #14000 b10 #14200 b10
Logik des Eingangs fir das
DOG-Signal (20SSC-H) Verfahrparameter 1 #14000 b12 #14200 b12
éi?{erstartpunkt bei Nullpunkt- #14000 b13 #14200 b13
Nullpunktfahrtsperre
(OPR-Interlock) Verfahrparameter 2 #14002 b2 #14202 b2
Maximale Geschwindigkeit #140009, #14008 #14209, #14208
Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Geschwindigkeit Nullpunktfahrt schnell #14025, #14024 #14225, #14224
Geschwindigkeit Nullpunktfahrt Kriechen #14027, #14026 #14227, #14226 | Positionierparameter
Mechanische Nullpunktadresse #14029, #14028 #14229, #14228
Zahler bei Nullpunktfahrt #14030 #14230
Nullpunkifahrt iber DOG-Signal | fa0g-® der Nullpunkt #14031 = KO #14032 = KO
Auswahl FLS-/ RLS-Signal #14044 b0 #14244 b0
Auswahl DOG-Signal #14044 b1 #14244 b1

- - Externe Signalauswahl
FLS-/ RLS-Signallogik #14044 b8 #14244 b8
DOG-Signallogik #14044 b9 #14244 b9
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310
X-DOG _ _ Eingangsklemmen
Y-DOG _ _ (20SSC-H)
X-Achse: Rechtslaufbegrenzung 1 (LSF) — —
X-Achse: Linkslaufbegrenzung 1 (LSR) — — )
Eingangsklemmen (SPS)
Y-Achse: Rechtslaufbegrenzung 1 (LSF) — —
Y-Achse: Linkslaufbegrenzung 1 (LSR) — —
X-Achse: Rechtslaufbegrenzung 2 (FLS) — —
X-Achse: Linkslaufbegrenzung 2 (RLS) — — Externe Signale
Y-Achse: Rechtslaufbegrenzung 2 (FLS) — — (Servoverstarker)
Y-Achse: Linkslaufbegrenzung 2 (RLS) — —
Begrenzung Rechtslauf (LSF)
[Begrenzung Rechtslauf 1] #518 b2 #618 b2
Begrenzung L|.nkslauf (LSR) #518 b3 #618 b3
[Begrenzung Linkslauf 1]
Befehl mechanische Ausfiihrungsbefehl 1 Steuerdaten
Nullpunkifahrt 9 #518 b6 #618 b6
Flag simultaner Start #518 b10
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(Ab Version 1.30)
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102 .
- - - Uberwachungsdaten
Beendigung der Nullpunktfahrt | Statusinformation #28 b3 #128 b3
Z-Phasenimpuls Uberfahren Servostatus #63 b0 #163 b0
) Servoparameter

Funktionswahl C-4 (erweiterte Einstellung) #15080 #15280 Servoparameter

Tab. 9-2:

Datentibersicht

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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HINWEISE

Der Befehl mechanische Nullpunktfahrt wird nicht ausgefihrt, wenn im Servostatus das
Signal Referenzpunktiiberfahrt deaktiviert ist. Nach dem Einschalten muss mindestens ein-
mal der Z-Phasenimpuls des Motors Uberfahren werden, damit das Signal Referenzpunkt-
Uberfahrt aktiviert wird.

Damit die Nullpunktfahrt direkt nach dem Einschalten ausgefiihrt werden kann, miissen sie
die Funktionsauswahl C4 der Servoparameter auf ,1“ einstellen (Standardeinstellung). In
diesem Fall wird das Signal Referenzpunkttberfahrt aktiviert, auch wenn der Z-Phasenim-
puls des Motors nicht Gberfahren wurde.

Wenn das Flag ,simultaner Start“ aktiviert ist, wird die Nullpunktfahrt fir X- und Y-Achse
gleichzeitig ausgefuhrt. Ein Befehl mechanische Nullpunktfahrt fir die Y-Achse wird igno-

riert.

DOG-Suchfunktion

Die Nullpunktfahrt mit der DOG-Suche kann mit der Begrenzung 1 Rechts-/ Linkslauf der SPS
ausgefuhrt werden. Der Ablauf der Nullpunktfahrt ist abhangig von der Position des Startpunkis
der Nullpunktfahrt, wie nachfolgend dargestellt wird.

Nullpunktfahrt-
richtung Begrenzung
Rechtslauf

Linkslauf
Zeit

(4] (3]
Nullpunkt
Rechtslauf

Geschwin- A Begrenzung Linkslauf
digkeit

3
>

Abb. 9-2: Verfahrwege bei der DOG-Suchfunktion abhédngig vom Startpunkt

© Der Startpunkt ist vor dem Ansprechbereichs des Naherungsschalters (DOG), der Nahe-
rungsschalter ist aber noch nicht passiert worden. (N&herungsschalter AUS)

— Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in Nullpunktrichtung verfahren.

— Nach Erfassung durch den Naherungsschalters wird die Geschwindigkeit auf Kriech-
geschwindigkeit reduziert.

— Nach Ablauf der Zeit zum Starten des Nullpunktsignalzahlers werden die Nullpunktsig-
nalimpulse gezahilt.

— Nach Erreichen der festgelegten Anzahl Impulse wird der Motor gestoppt.

@ Der Startpunktistim Ansprechbereich des Naherungsschalters. (Naherungsschalter EIN)

— Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in entgegengesetzter Nullpunkt-
richtung verfahren.

— Nach Verlassen des Ansprechbereichs des Naherungsschalters (Naherungsschalter
AUS) wird bis zum Stoppen gebremst.

— Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in Nullpunktrichtung verfahren.
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Mechanische Nullpunktfahrt

Nach Erfassung durch den N&herungsschalters wird die Geschwindigkeit auf Kriech-
geschwindigkeit reduziert.

Nach Erreichen der festgelegten Anzahl Nullpunktsignalimpulse wird der Motor vom
FX3u-20SSC-H gestoppt.

© Der Startpunkt ist hinter dem Ansprechbereich des Naherungsschalters. (Naherungs-
schalter AUS und bereits passiert)

Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in Nullpunktrichtung verfahren.

Nach Ansprechen des Begrenzung 1 Rechts-/ Linkslaufschalters wird bis zum Stop-
pen gebremst.

Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in entgegengesetzter Nullpunkt-
richtung verfahren.

Nach Verlassen des Ansprechbereichs des Naherungsschalters (Naherungsschalter
AUS und passiert) wird bis zum Stoppen gebremst.

Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in Nullpunktrichtung verfahren.

Nach Erfassung durch den Naherungsschalters wird die Geschwindigkeit auf Kriech-
geschwindigkeit reduziert.

Nach Erreichen der festgelegten Anzahl Nullpunktsignalimpulse wird der Motor vom
FX3u-20SSC-H gestoppt.

O Die Begrenzung 1 (Linkslauf oder Rechtslauf) in Nullpunktrichtung hat angesprochen

Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in entgegengesetzter Nullpunkt-
richtung verfahren.

Nach Vorbeifahrt am Néherungsschalter wird bis zum Stoppen gebremst.
Es wird mit schneller Nullpunktfahrtgeschwindigkeit in Nullpunktrichtung verfahren.

Nach Erfassung durch den N&herungsschalters wird die Geschwindigkeit auf Kriech-
geschwindigkeit reduziert.

Nach Erreichen der festgelegten Anzahl Nullpunktsignalimpulse wird der Motor vom
FX3u-20SSC-H gestoppt.

HINWEIS Wird der Naherungsschalter wéhrend der DOG-Suchfunktion nicht erkannt, erfolgt eine
Fehlermeldung wegen Grenziberschreitung.

Nutzen Sie bei der DOG-Suchfunktion immer die Begrenzung des Rechts- und Linkslaufs,
die entweder vom Servoverstarker oder von der SPS abgefragt werden kann.

Anderung der Nullpunktfahrtgeschwindigkeit

Die schnelle Nullpunktfahrtgeschwindigkeit kann mit der Geschwindigkeitsiibersteuerung oder
Geschwindigkeitsénderung (siehe Abschnitte 8.7.1 und 8.7.2) verandert werden. Das funktio-
niert allerdings nur, wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung“ nicht aktiviert ist.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 9-5
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9.1.4 Nullpunktfahrt Gber direktes Nullpunktsetzen

Als Nullpunkt wird eine Position festgelegt, die mit dem JOG oder dem Handrad angefahren und
dann als Nullpunkt gespeichert wird. Dadurch verfahrt das Werkstiick nach dem Befehl mecha-
nische Nullpunktfahrt nicht, d.h. das Werkstlick bleibt stehen.

Diese Artder Nullpunktfahrt wird hdufig bei Maschinen ohne N&herungsschalter oder bei Trans-
portlinien ohne mechanischen Nullpunkt eingesetzt.

Ablauf der Nullpunktfahrt tiber direktes Nullpunktsetzen

0]

® @6

Fahren Sie das Werkstick im JOG-Betrieb oder Handradbetrieb an die gewlnschte
Nullposition.

Rufen Sie den Befehl zur mechanischen Nullpunktfahrt erneut auf.

Die in den Positionierparametern festgelegte mechanische Nullpunktadresse wird zur ak-
tuellen Adresse.

Aktivieren Sie das Flag ,Ausfiihrung Nullpunktfahrt®.

Bei der Nullpunktfahrt iber die abgespeicherte Nullposition wird das Flag Positionierung
beendet nicht aktiviert.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Nullpunktfahrtsperre

Verfahrparameter 2 #14002 b2 #14202 b2
(OPR:-Interlock) P Positionierparameter
Mechanische Nullpunktadresse #14029, #14028 #14229, #14228
Nullpunktfahrt tber direktes Modus der Nullpunkt- _ _
Nullpunktsetzen fahrt #14031 =K1 #14082 = K1
JOG-Rechtslauf #518 b4 #618 b4
JOG-Linkslauf #518 b5 #618 b5

. Steuerdaten
Befeh! mechanische Ausfuhrungsbefehl 1 4518 b 4618 b
Nullpunktfahrt 518 b6 618 b6
Flag simultaner Start #518 b10
Handradbetrieb Funktionsauswahl #520 b6 #620 b6
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102 .
- - - Uberwachungsdaten
Beendigung der Nullpunktfahrt | Statusinformation #28 b3 #128 b3
Z-Phasenimpuls Uberfahren Servostatus #63 b0 #163 b0
) Servoparameter

Funktionswahl C-4 (erweiterte Einstellung) #15080 #15280 Servoparameter
Tab. 9-3: Datenibersicht
HINWEIS | Beachten Sie die zusatzlichen Hinweise zur Nullpunktfahrt auf der Seite 4 dieses Kapitels.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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9.1.5 Nullpunktfahrt Giber mechanischen Anschlag Typ 1

Hierbei wird ein Naherungsschalter (DOG) und der mechanische Anschlag fir die Nullpunkt-
fahrt verwendet. Um die Zeit der Nullpunktfahrt zu verkirzen, kann die schnelle Nullpunktfahrt
bis zum Ansprechen des N&herungsschalters verwendet werden.

HINWEIS | Beachten Sie die zusatzlichen Hinweise zur Nullpunktfahrt in diesem Kapitel auf der Seite 4.
Beschleuni-
A gungsrampe Bremsrampe
s <« Maximale )
Geschwindigkeit | | Geschwindigkeit | ' Nullpunktfahrt Kriechgeschwindigkeit
A et ‘e
i \ / 2
! Schnelle 3 | =
| Nullpunktfahrt Lo @
| L 0 < Zeit
! i >
o Stopp auf Grund der
! Drehmomentbegrenzung
3 | Drehmomentbegrenzung ‘
Befehl mechanische ! EIN l ‘
Nullpunktfahrt AUS & 1 !
Positionierung beendet — AUS OEN
Nullpunktfahrt beendet ~ ——— AUS OEN
ﬁﬁﬂg": ,'Zgz:ﬂgﬂ Emgﬁgg)e " >< Adresswert des Verfahrwegs Adresse mechanischer Nullpunkt

Abb. 9-3: Zeitdiagramm Nullpunktfahrt (iber mechanischen Anschlag Typ 1

@ An der ansteigenden Flanke des Befehls Nullpunktfahrt bewegt sich das Werkstiick mit
hoher Geschwindigkeit in Richtung Nullpunkt.
Nach Erkennen des DOG-Signals reduziert das FX3U-20SSC-H die Geschwindigkeit auf
Kriechgeschwindigkeit.
Nach Erreichen des mechanischen Anschlags hélt das Werkstiick nach Uberschreiten
des Drehmomentgrenzwerts des Servomotors an.
Danach schreibt das FX3U-20SSC-H die aktuelle Position in die mechanische Nullpunkt-
adresse der Positionierparameter.

O Das Positioniermodul aktiviert die beiden Flag-Signale Positionierung beendet und Null-
punktfahrt beendet.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 9-7
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(OPR-Interlock)

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Richtung der Nullpunktfahrt #14000 b10 #14200 b10
Logik des Eingangs fir das Verfahrparameter 1
DOG-Signal (20SSC-H) #14000 b12 #14200 b12
Nullpunktfahrtsperre Verfahrparameter 2 #14002 b2 #14202 b2

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe

#14018

#14218

Bremsrampe

#14020

#14220

Geschwindigkeit Nullpunktfahrt schnell

#14025, #14024

#14225, #14224

Geschwindigkeit Nullpunktfahrt Kriechen

#14027, #14026

#14227, #14226

Mechanische Nullpunktadresse

#14029, #14028

#14229, #14228

Nullpunktfahrt Gber mechani-

Modus der Nullpunkt-

Positionierparameter

(erweiterte Einstellung)

schen Anschlag Typ 1 fahrt #14031 = K2 #14032 = K2
Drehmomentbegrenzung bei Nullpunktfahrt #14040 #14240
Auswahl DOG-Signal #14044 b1 #14244 b1
Externe Signalauswahl

DOG-Signallogik #14044 b9 #14244 b9
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310
X-DOG _ _ Eingangsklemmen
Y-DOG — — (20SSC-H)
Befehl mechanische .
Nullpunkifahrt Ausflihrungsbefehl 1 #518 b6 #618 b6
Flag simultaner Start #518 b10 Steuerdaten
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(Ab Version 1.30)
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102 .

- - - Uberwachungsdaten
Beendigung der Nullpunktfahrt | Statusinformation #28 b3 #128 b3
Z-Phasenimpuls Uberfahren Servostatus #63 b0 #163 b0
Funktionswahl C-4 Servoparameter #15080 #15280 Servoparameter

Tab. 9-4: Datentibersicht

Position des Nadherungsschalters (DOG)

Montieren Sie den Naherungsschalter an einer Position mit ausreichendem Abstand zum
mechanischen Anschlag, damit dem Werkstlck bei Kriechgeschwindigkeit noch genug Zeit

zum Abbre

Anderung der Nullpunktfahrtgeschwindigkeit

msen bleibt.

Die schnelle Nullpunktfahrtgeschwindigkeit kann mit der Geschwindigkeitstibersteuerung oder
Geschwindigkeitsanderung (siehe Abschnitte 8.7.1 und 8.7.2) veréndert werden. Das funktio-
niert allerdings nur, wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung” nicht aktiviert ist.
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Mechanische Nullpunktfahrt

9.1.6

Nullpunktfahrt Giber mechanischen Anschlag Typ 2

Hierbei wird nur der mechanische Anschlag fur die Nullpunktfahrt verwendet.

Beschleuni-
A gungsrampe
Geschwindigkeit ! ‘ Maximale
4—73 Geschwindigkeit

Anschlag

/ Zeit
L. \ >
o : 3 | Stopp auf Grund der
o Drehmomentbegrenzung | Dreﬁ‘r)nomentbegrenzung
Befehl mechanische 3 EIN ‘
Nullpunktfahrt AUS 4+
O EIN
Positionierung beendet ] AUS
OEIN
Nullpunktfahrt beendet — 1AUS —

Aktuelle Position (Anwender)
Aktuelle Position (Impulse)

Adresswert des Verfahrwegs Adresse mechanischer Nullpunkt

Abb. 9-4: Zeitdiagramm Nullpunktfahrt (ber mechanischen Anschlag Typ 2

@ An der ansteigenden Flanke des Befehls Nullpunktfahrt bewegt sich das Werkstiick mit
Kriechgeschwindigkeit in Richtung Nullpunkt.

Nach Erreichen des mechanischen Anschlags halt das Werkstiick nach Uberschreiten
des Drehmomentgrenzwerts des Servomotors an.

Danach schreibt das FX3U-20SSC-H die aktuelle Position in die mechanische Nullpunkt-
adresse der Positionierparameter.

2]

Das Positioniermodul aktiviert die beiden Flag-Signale Positionierung beendet und Null-
punktfahrt beendet.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H



Mechanische Nullpunktfahrt Manuelle Steuerung

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Richtung der Nullpunktfahrt Verfahrparameter 1 #14000 b10 #14200 b10

Nullpunktfahrtsperre

(OPR-Interlock) Verfahrparameter 2 #14002 b2 #14202 b2

Maximale Geschwindigkeit #14009, #14008 #14209, #14208
Beschleunigungsrampe #14018 #14218

Bremsrampe #14020 #14220 o

Positionierparameter

Geschwindigkeit Nullpunktfahrt Kriechen #14027, #14026 #14227, #14226

Mechanische Nullpunktadresse #14029, #14028 #14229, #14228

Nullpunktfahrt (iber mechani- Modus der Nullpunkt- _ _

schen Anschlag Typ 2 fahrt #14031 =K3 #14032 = K3
Drehmomentbegrenzung bei Nullpunktfahrt #14040 #14240

Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308

Befehl mechanische .

Nullpunktfahrt Ausfuihrungsbefehl 1 #518 b6 #618 b6

Flag simultaner Start #518 b10 Steuerdaten
Umschaltbefehl

Beschleunigungs-/Bremsrampe #519 b5 #619 b5

(Ab Version 1.30)

Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100

Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102 .

- - - Uberwachungsdaten

Beendigung der Nullpunktfahrt | Statusinformation #28 b3 #128 b3

Z-Phasenimpuls Uberfahren Servostatus #63 b0 #163 b0

. Servoparameter

Funktionswahl C-4 (erweiterte Einstellung) #15080 #15280 Servoparameter
Tab. 9-5: Datendibersicht

HINWEIS | Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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Manuelle Steuerung JOG-Betrieb

9.2 JOG-Betrieb

9.2.1 Ubersicht

Beim JOG-Betrieb kdnnen von Hand Vorwarts- und Rickwartsbewegungen ausgefihrt wer-
den. Die nachfolgende Abbildung erlautert die Funktion.

Beschleuni- Brems-
ngsrampe rampe
A %u 9 P ; Maximale ; P ;
<—p Geschwindigkeit <P
Verfahren um den ! B R !
Adresswert ! ;' JOG-Geschwindigkeit !
(Anwendereinheit +1) ! !
. Reaktionszeit auf )
<EIN >‘ den JOG-Befehl l
Rechts-/Linkslauf 1 |
mit dem JOG AUS ‘
Positionierung beendet AUS
Aktuelle Position (Anwender)
Aktuelle Position (Impulse)
READY-Signal —AUS

Abb. 9-5: Zeitdiagramm JOG-Betrieb

® Wird wahrend des laufenden JOG-Betriebs in einer Richtung die Drehrichtung des
JOG-Betrieb umgekehrt, stoppt das Werkstlck und beginnt erneut mit der Bewegung,
wenn das Bit fur Rechts- oder Linkslauf ausschaltet.

® Wird der JOG-Betrieb in Rechts- oder Linkslauf wahrend des Bremsvorgangs erneut akti-
viert, fihrt das Positioniermodul den Bremsvorgang weiter fort.

@ Spricht der Endschalter 1 oder 2 fur Rechts-/ Linkslauf an, erscheint nach der Bremsung
bis zum Stoppen eine Fehlermeldung. In diesem Fall muss das Werkstlick mit dem JOG in
entgegengesetzter Richtung aus der Begrenzung heraus gefahren werden.
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JOG-Betrieb Manuelle Steuerung

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Maximale Geschwindigkeit #14009, #14008 #14209, #14208
Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
JOG-Geschwindigkeit #14013, #14012 #14213, #14212 Positionierparameter
Reaktionszeit auf den JOG-Befehl #14014 #14214
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310
JOG-Rechtslauf #518 b4 #618 b4
JOG-Linkslauf Ausfuihrungsbefehl 1 #518 b5 #618 b5
Flag simultaner Start #518 b10 Steuerdaten
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5
(Ab Version 1.30)
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100 .

— Uberwachungsdaten

Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #1083, #102
Tab. 9-6: Datentibersicht
HINWEISE | Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Tipp-Betrieb (Reaktionszeit auf den JOG-Befehl):

Zum Ausfihren des Tipp-Betriebs muss die JOG-Reaktionszeit definiert werden.

Ist die JOG-Aktivierungszeit flir Rechts-/ Linkslauf innerhalb der JOG-Reaktionszeit, wird
eine dem Verfahrweg &quivalente Impulsfolge von +1 Impuls (als Anwendereinheit) an der
aktuellen Position fur den Tipp-Betrieb ausgegeben.

Ist die JOG-Aktivierungszeit fir Recht-/ Linkslauf gleich oder langer als die JOG-Reaktions-
zeit, wird eine kontinuierliche Impulsfolge ausgegeben.

Ist die Reaktionszeit auf den JOG-Befehl 0 msek, wird an der aktuellen Adresse flr eine
Wegstrecke, die +1 Impuls (als Anwendereinheit) entspricht, keine Bewegung ausgefihrt.

Wenn das Flag fur den simultanen Start aktiviert ist, startet der JOG-Betrieb nach Erteilung
des JOG-Befehls simultan fiir die X- und Y-Achse. Ein separater Befehl flir die Y-Achse wird
in diesem Fall nicht ausgefihrt.

Ein Abschaltbefehl fur die X-Achse schaltet die X- und Y-Achse im JOG-Betrieb gleichzeitig
ab.

9-12 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Manuelle Steuerung JOG-Betrieb

9.2.2 Anderung der Geschwindigkeit im JOG-Betrieb

Andern Sie die JOG-Geschwindigkeit wahrend des Betriebs iiber die Funktion der Geschwin-
digkeitsanderung wahrend der Positionierung oder der Geschwindigkeitstibersteuerung. Bei
Anderung der entsprechenden Positionierparameter wird die JOG-Geschwindigkeit wahrend
des JOG-Betriebs nicht geéndert.

Anderung der Positionierparameter fiir die JOG-Geschwindigkeit

Die JOG-Geschwindigkeit &ndert sich wéhrend des Betriebs nicht, auch wenn die entsprechen-
den Positionierparameter geéndert bzw. aktualisiert werden. Das System iibernimmt die Ande-
rung erst fir den néchsten neu gestarteten JOG-Betrieb. Wurden die Positionierparameter fur
die JOG-Geschwindigkeit im Ablaufprogramm geandert, muss das Bit fir die Aktivierung der
Positionierparameter erst von AUS nach EIN geschaltet werden, damit die neuen Parameter
gultig werden.

Geschwindigkeit

: 10000 Hz

7000 Hz

: I Zeit
JOG-Eingabe AUS | EIN | J
JOG- i
Geschwindigkeit 7000 Hz >< E 10000 Hz
VEIN it -
itioni ungultige gultige
Positionierpara- ¢ :
meter aktiveren AUS Anweisung Anweisung

\ /

Schalten Sie das Bit zum Aktivieren der Positionierparameter
nur dann ein, wenn die betreffende Achse keine
Positionierung ausfihrt. Wird das Bit wahrend der
Positionierung eingeschaltet, ist die Anweisung ungliltig

Abb. 9-7: Zeitdiagramm Anderung der Positionierparameter

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse

JOG-Rechtslauf R #518 b4 #618 b4
- Ausfihrungsbefehl 1

JOG-Linkslauf #518 b5 #618 b5 Steuerdaten
Positionierparameter aktiveren | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b4 #619 b4
JOG-Geschwindigkeit #3, #2 #103, #102 Positionierparameter

Tab. 9-7: Datenlibersicht

Die Aktualisierung von Positionierparametern ist in Abschnitt 8.2.7 beschrieben.
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JOG-Betrieb Manuelle Steuerung

JOG-Geschwindigkeit &ndern

Das System Ubernimmt keine Anderung der Geschwindigkeit wéhrend des Betriebs, wenn die
Anderungssperre wéahrend der Positionierung aktiviert ist.

Geschwindigkeit
)
A\
10000 Hz | |
1 1
i | 7000 Hz i
i i
' 5 o Zeit
JOG-Eingabe AUS | EIN ! !
| I I
I | 1
JOG-Geschwindig- i ! i
keit (Parameter) | 10000 Hz ! '
: : :
Aktuelle i : |
Geschwindigkeit 0 Hz >< 10000 Hz >< 7000 Hz >< O Hz
1 H 1
1 N 1
Geschwindigkeits- i 'EIN :
anderung wahrend i AUS £/ i
Positionierung ! H !
Geschwindigkeits- i ! |
anderung i >< 700(? Hz i
T ] T
Geschwindigkeits i L EIN i
anderung ist aktiv i AUS !_I E
1 H I
Abb. 9-7: Zeitdiagramm Anderung der Geschwindigkeit im JOG-Betrieb
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
JOG-Rechtslauf #518 b4 #618 b4
JOG-Linkslauf #518 b5 #618 b5
Anderungssperre wahrend Ausfiihrungsbefehl 1 Steuerdaten
Positionierung g #518 b12 #618 b12
Geschwindigksitsanderung #518 b13 #618 b13
wéahrend Positionierung
Geschwindigkeitsénderung #513, #512 #613, #612
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Zieladresse (Geschwindigkeit) tibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126 Uberwachungsdaten
Sketﬁl‘:hw'”d'gke'tsandemng St | Statusinformation #28 b13 #128 b13
JOG-Geschwindigkeit #14013, #14012 #14213, #14212 Positionierparameter

Tab. 9-8: Datentibersicht

Die Anderung der Geschwindigkeit wahrend des Betriebs mit der Geschwindigkeitséanderungs-
funktion ist in Abschnitt 8.7.2 beschrieben.
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Manuelle Steuerung JOG-Betrieb

Geschwindigkeitsiibersteuerung é&ndern

Mit der Geschwindigkeitsubersteuerung lasst sich das Verhéltnis zwischen aktueller Geschwin-
digkeit und JOG-Geschwindigkeit verandern.

Geschwindigkeit !
|

i \
10000 Hz i

‘ |
i 7000 Hz !
: 1
EIN i } -
JOG-Eingabe AUS i \— ei
|
JOG- {
Geschwindigkeit 10000 Hz 3
Geschwindigkeits- 100% o
lbersteuerung

Abb. 9-8: Zeitdiagramm Anderung der Geschwindigkeitsiibersteuerung im JOG-Betrieb

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse

JOG-Rechtslauf #518 b4 #618 b4
Ausfihrungsbefehl 1

JOG-Linkslauf #518 b5 #618 b5 Steuerdaten
Geschwindigkeitsubersteuerung #508 #608
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110 Uberwachungsdaten
JOG-Geschwindigkeit #14013, #14012 #14213, #14212 Positionierparameter

Tab. 9-9: Datenltibersicht

Die Anderung der Geschwindigkeit wahrend des Betriebs mit der Ubersteuerungsfunktion ist
in Abschnitt 8.7.1 beschrieben.
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Handrad Manuelle Steuerung

9.3 Handrad

9.3.1 Ubersicht der Funktionen des Handrads

Wird die Betriebsart ,Handrad (MPG — Manual Pulse Generator)" aktiviert, arbeitet das Posi-
tioniermodul mit den Eingangsimpulsen des Handrads.

A Handrad

‘ Handrad
Geschwindigkeit &—  aktiviert — >

4— aktiviert —P

Impulsausgabe

Funktionsauswanhl EIN

Handrad AUSJ v ¥

Eingangssignal

Handrad __ Jruruvuury [TUUUUUrUrrUrvruuuL
Positionierung beendet —AUS

READY-Signal — 1 ——

Abb. 9-9: Zeitdiagramm Betrieb mit Handrad

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
. Auswahl
Handradbetrieb Positionierfunktion #520 b6 #620 b6
Multiplikationsfaktor Handrad (Z&hler) #525, #524 #625, #624
e Steuerdaten

Multiplikationsfaktor Handrad (Nenner) #527, #526 #627, #626
Ansprechverhalten Handrad #528 #628
Eingangsauswahl Handrad #529 —
X-¢ A+, X-¢ A—, X-¢ B+, X-¢ B— — — Eingangsklemmen
Y-0 A+, Y-0 A—, Y-0 B+, Y- B— — — (20SSC-H)
Positionierung beendet Statusinformation #28 b6 #128 b6
Aktuell mit dem Handrad eingegebene Impulse #13, #12 #113, #112 Uberwachungsdaten
Frequenz der mit dem Handrad eingegebenen Impulse #15, #14 #115, #114

Tab. 9-10: Datentibersicht
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Manuelle Steuerung Handrad

HINWEISE | Es gibt zwei Eingange fir das Handrad. Ein Eingangist fir Phase A, der andere fiir Phase B.
| Bei Handradbetrieb wird das Flag ,Positionierung beendet® nicht aktiviert.
Spricht der Endschalter 1 oder 2 fur Rechts-/ Linkslauf an, wird das Werkstick unmittelbar

gestoppt und es erscheint eine Fehlermeldung. In diesem Fall muss das Werkstlck in ent-
gegengesetzter Richtung aus der Begrenzung heraus gefahren werden.

Unmittelbarer Stopp bei
Erreichen des Endschal-
N Impulsausagabe ters wahrend dem
Aktuelle Geschwindigkeit Re%htslaufg & Rechtslauf
Endschalter Rechtslauf EIN
AUS *

Aktivierung der

Fehlermeldung |

Flhren Sie mit dem Handrad oder dem { e } Die Rechtsdrehimpulse

JOG eine Drehung in entgegengesetzter des Handrads sind

Richtung aus, um das Werkstlck aus der nicht mehr gliltig.
Begrenzung zu fahren.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Am Eingang fir das Handrad werden zwei Phasenimpulse (A-Phase und B-Phase) eingele-
sen, es werden aber nur die Flanken eines Phasenimpulses gezahlt. Daher ist folgendes zu
beachten:

Es kann nur ein Handrad mit einem Differenzausgangssignal verwendet werden.

Die Impulse am Handradeingang werden immer gezahlt, auch wenn sich das Modul in einer
anderen Betriebsart befindet. Der aktuelle Zahlerwert kann mit dem Uberwachungspara-
meter #13 und #12 (X-Achse), bzw. #113 und #112 (Y-Achse) abgefragt werden.

wense [T [T [T [T

Behase A | A [y [y [

Die aktuelle Geschwindigkeit ist unter Berlicksichtigung des eingestellten Eingangsmultipli-
kationsfaktors proportional zur Eingangsfrequenz des Handradsignals. Die Einstellung der
Ubersteuerungsfunktion ist fur den Handradbetrieb ungultig.
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Handrad Manuelle Steuerung

Positioniermodul Servoverstarker AC-Servo-
Handrad Eingangsimpulse FX3u-20SSC-H motor
(Frequenz, Impulsanzahl)
A-Phase . .
(E,_lpé;anegﬁ;mpulse , Multiplika- ~ _ | Ausgangs-
m i L?Iganzéhl) tionsfaktor® = | impulse —
B-Phase P (Sollwert) — -
_ L —
Ausgangsimpulse
2-Phasen-Impuls

Frequenz <100 kHz

Abb. 9-10 Schematische Darstellung des Betriebs mit Handrad

@ Multiplikationsfaktor = (Multiplikationsfaktor Handrad (Zahler)) / (Multiplikationsfaktor Handrad (Nenner))

Die folgende Formel zeigt den Zusammenhang zwischen Eingangs- und Ausgangsimpulsen
des Positioniermoduls:

(Ausgangsimpulse) — (Handradeingangsimpulse) X( Multiplikationsfaktor Handrad (Z&hler) ]

Multiplikationsfaktor Handrad (Nenner)

HINWEISE Ist der Multiplikationsfaktor kleiner als 1, wird abhéngig vom Teilerfaktor die Anzahl der
Ausgangsimpulse gegenuber der Anzahl der Impulse am Eingang reduziert.

In diesem Fall ist die Ausgangsfrequenz niedrig, d.h. die Anzahl an Ausgangsimpulsen ist
gering.

Ist der Multiplikationsfaktor gréBer als 1, wird abhéngig vom Teilerfaktor die Anzahl der
Ausgangsimpulse gegenuber der Anzahl der Impulse am Eingang erhéht.

In diesem Fall ist die Ausgangsfrequenz hoch, d.h. die Anzahl der Ausgangsimpulsen ist
grof3.

Ubertragen auf den Servomotor bedeutet das, dass die Drehzahl des Motors hoch ist, was
zu einer ungenaueren Positionierung fuhrt.

Ansprechverhalten des Handrads (ab Ver. 1.10)

Die Reaktion des Systems auf Handradimpulse in Abhangigkeit vom Ansprechverhaltens des
Handrads wird in folgendender Abbildung gezeigt. Die ausgegebene Impulsanzahl oder -fre-
quenz wird durch die Anderung vom Ansprechverhalten des Handrads nicht beeinflusst.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Einstellbereich: 1 bis 32 767

Der Einstellwert kann auch wéhrend des Betriebs geéndert werden.

® Bei einem niedrigen Einstellwert reagiert das System direkter auf
die Handradimpulse und kann abrupte Bewegungen ausfihren.

Ansprechverhalten Handrad #528 #628 Beachten Sie in diesem Fall, dass die Maschine bei drastischen
Geschwindigkeitsdnderungen schnell liberlastet werden kann.

® Bei einem hohen Einstellwert reagiert das System gemaBigter auf
die Handradimpulse, so dass sich die Maschinen gleichméaBiger
bewegt.

Tab. 9-11: Einstellung des Handradansprechverhaltens (ab Ver. 1.10)
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Manuelle Steuerung Handrad

Handrad Positioniermodul Servo- AC-Servo-
) ) FX3u-20SSC-H verstarker motor
Eingangsimpulse
(Frequenz, Impulsanzahl) | Multiplikations- Ausgangs-
A-Pham faktor impulse
Zahler |4+ | Schlepp- 1 - L
) 1™ Nenner fehler- 1 Ansprech- _ B
B-Phase | - zahler verhalten® -

(Sollwert)

2-Phasen-Impuls
Frequenz <100 kHz

Abb. 9-10 Schematische Darstellung Handradansprechverhaltens

@ Die Einstellung des Handradansprechverhaltens erfolgt in den Steuerdaten.

Geschwindigkeit
A

Handradeingangssignal

Ausgangssignal bei einem hohen Einstellwert fiir
das Handradansprechverhalten

— . . — Ausgangssignal bei einem niedrigen Einstellwert
fir das Handradansprechverhalten

»  Zeit

Abb. 9-9: Impulsausgabe bei unterschiedlichem Ansprechverhalten des Handrads

HINWEIS Wird das Ansprechverhalten wéhrend des Handradbetriebs extrem von einem niedrigen zu
einem hohen Wert oder umgekehrt geandert, kann eine Fehlermeldung auftreten.

Eingangsauswahl Handrad (ab Ver. 1.10)

Durch entsprechende Einstellung kénnen die X- und die Y-Achse gleichzeitig tber ein Handrad
gesteuert werden.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Einstellungen
0: Steuerung der X-Achse liber den X-Eingang und der Y-Achse

Eingangsauswahl Handrad #529 — Uber den Y-Eingang
1: Steuerung der X-Achse uber den X-Eingang

2: Steuerung von X- und Y-Achse uber den X-Eingang

Tab. 9-12: Einstellung der Handradeingangsauswahl (ab Ver. 1.10)
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Handrad Manuelle Steuerung
® Die X-Achse wird Uber den X-Eingang gesteuert
Stellen Sie den Wert fir die Handradeingangsauswahl auf KO ein. Stellen Sie fur die
Y-Achse in der Auswahl der Positionierfunktion jede andere Verfahrfunktion ein, aber nicht
den Handradbetrieb ein.
BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Auswahl Stellen Sie jede Achse wie folgt ein
Handradbetrieb Positionierfunktion #520 b6 #620 b6 X-Achse: EIN
Y-Achse: AUS
Eingangsauswahl Handrad #529 — Einstellwert: KO

Tab. 9-13: Handradsteuerung der X-Achse liber den X-Eingang

® Die Y-Achse wird Uber den X-Eingang gesteuert

Stellen Sie den Wert fir die Handradeingangsauswahl auf K1 ein.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Auswahl Stellen Sie jede Achse wie folgt ein
Handradbetrieb Positionierfunktion #520 b6 #620 b6 X-Achse: AUS
Y-Achse: EIN
Eingangsauswahl Handrad #529 — Einstellwert: K1

Tab. 9-14: Handradsteuerung der Y-Achse uber den X-Eingang

® Die X- und die Y-Achse werden zusammen Uber den X-Eingang gesteuert

Stellen Sie den Wert flr die Handradeingangsauswahl auf K2 ein.

BFM-Nummer
Beschreibung
X-Achse Y-Achse
Auswahl Stellen Sie jede Achse wie folgt ein
Handradbetrieb Positionierfunktion #520 b6 #620 b6 X-Achse: EIN
Y-Achse: EIN
Eingangsauswahl Handrad #529 — Einstellwert: K2

Tab. 9-15: Handradsteuerung der X- und Y-Achse lber den X-Eingang

HINWEIS

Verandern Sie die Einstellungen zur Auswahl der Positionierfunktion (BFM #520, #620) nur

dann, wenn der Handradbetrieb bzw. der Servomotor gestoppt ist.
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Manuelle Steuerung Handrad

9.3.2 Aktueller Eingangswert des Handrads

Die aktuelle Anzahl der Impulse am Handradeingang wird gespeichert.
Bei Rechtslauf wird der Wert erhéht, bei Linkslauf verringert. In dem gespeicherten Wert ist der
Multiplikationsfaktor des Handrads nicht bertcksichtigt.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse
Aktuell mit dem Handrad eingegebene Impulse #13, #12 #113, #112 Uberwachungsdaten

Tab. 9-16: Datentibersicht

Datentyp

9.3.3 Eingangsfrequenz des Handrads

Die Frequenz des Impulssignals am Handradeingang wird gespeichert.
Das Vorzeichen fur Frequenzerhdhung ist .+, flir Frequenzverringerung ist ,—“. In dem gespei-
cherten Wert ist der Multiplikationsfaktor des Handrads nicht berlcksichtigt.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse
Frequenz der mit dem Handrad eingegebenen Impulse #14, #14 #115, #114 Uberwachungsdaten

Datentyp

Tab. 9-17: Datentibersicht
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Positionierung

Ubersicht der verfiigbaren Funktion

10

10.1

Positionierung

Ubersicht der verfiigbaren Funktion
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- |EE| &« |EE| £ o m 3 3 N m | verweis
Angenahert s-férmige oder trapezférmige 0) 0) 10)
Beschleunigung/Bremsung o ® ® ® ® o LN ® o ® 83
Begrenzung Rechtslauf, Begrenzung Linkslauf [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) () [ ) [ ) @® |84
Stoppbefehl ® &6 &6 &6 6 &6 & o o o o 55
Stoppbefehl (Auswahl Schnellstopp) ® [ ) [ ) o [ ) [ ) [ ) [ ) o [ ) [ ) @® |86
A Geschwindigkeits-
Anderungen
wéhrendg Ubersteuerung ® ® ® ® o ® ® ® ® o ® 871
des Betriebs Geschwindigkeitsanderung | O | O | O | O o | = o | O O | O | O |872
Anderung der Zieladresse O O O O O — — — — — O | 873
Kreiszahlerfunktion @ [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) — — — @® |89
Servobereitschaftsprifung [ ) [ ] o [ ) [ ) o [ ] o [ ] [ ) @ | 8.10.1
Servoendprifung (in Position) [ ) [ ) [ ) [ ) [ ) (K ] @ .© .® [ ) ® @ |8.102
Drehmomentbegrenzung ® o © ©o o o o o o o o 103
Simultaner Start ® o o o o | | — | — | — | @ 8108

Tab. 10-1: Ubersicht der Positionierfunktionen

@: Funktion verfugbar

O: Wenn die ,Anderungssperre wéhrend Positionierung* aktiviert ist, ist die Anderung der
Geschwindigkeit und der Zielposition nicht méglich.

—: Funktion nicht verfligbar

o Die angenaherte s-férmige Beschleunigung/Bremsung ist nicht méglich.
Wenn in den Positionierparametern die angenaherte s-férmige Beschleunigung/Bremsung eingestellt wird, wird
diese Einstellung in trapezférmige Beschleunigung/Bremsung geéndert.

@ Die Servoendprifung ,in Position" wird wahrend einer kontinuierlichen Verfahrbewegung nicht ausgefihrt.
@ Die Servoendprifung ,in Position" wird wahrend der kontinuierliche Verfahrbewegung nicht ausgefuhrt.
@ Eunktion wird ab Modulversion 1.10 unterstitzt

® Funktion wird ab Modulversion 1.20 unterstiitzt

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 10 -1



1-Geschwindigkeitspositionierung

Positionierung

10.2

1-Geschwindigkeitspositionierung

Ablauf
Beschleunigungs
rampe Bremsrampe
Geschwindigkeit
Maximale
Geschwindigkeit \
Verfahr-
Geschwindigkeit 1
Zieladresse 1 _
EIN Zeit
START-Befehl AUS ii
EIN
Positionierung beendet AUS

Abb. 10-1: Zeitdiagramm 1-Geschwindigkeitspositionierung

@ Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 und Zieladresse 1 ein.

@® Wahlen Sie die Funktion ,1-Geschwindigkeitspositionierung“ aus und geben Sie einen

Startbefehl. Das Signal ,Positionierung beendet” wird deaktiviert.

© Das Werkstlck stoppt an der Zieladresse 1 und die Funktion wird mit der Aktivierung des
Signals ,Positionierung beendet” beendet.

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
1-Geschwindigkeits- .
positionierung Funktionsauswahl #520 b0 #620 b0
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Relative/ absolute Adressierung #518 b8 #618 b8
Startbefehl #518 b9 #618 b9
Flag simultaner Start #518 b10
écr)lgi?igunr?grsusrﬁ)erre wéahrend Ausfihrungsbefehl 1 #518 b12 #618 b12

9 Steuerdaten

Geschwindigkeitsénderung
wahrend Positionierung #518 b13 #618 b13
Zielpositionsdnderung wahrend
Positionierung #518 b14 #618 b14
Abbruch Abarbeitung
Restfahrweg #519 b0 #619 b0
Umschaltbefehl Ausfuihrungsbefehl 2
Beschleunigungs-/ Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion bei absoluten
Adresswerten #530 #630

Tab. 10-2: Datendbersicht (1)

10-2
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Positionierung

1-Geschwindigkeitspositionierung

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
X-START . — — . .
V.START Eingangsklemmen — — Eingangssignal
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
REAPY/BUSY . Statusinformation #28 b0 #128 b0
Restiahwege nach Siopp #2807 #128 b7
Zieladresse (Position) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126 Uberwachungsdaten
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110

Einheitensystem
(Anwendereinheiten)

Einstellung der Anwenderein-

#14000 b1, b0

#14200 b1, b0

#14000 b3, b2

#14200 b3, b2

(ab Ver. 1.30)

heiten

Mult_iplikationsfaktor fur die Verfahrparameter 1 #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
Positionsdaten

Beschleunigungs-/Bremsungs- #14000 b11 #14200 b1
modus

Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
Betriebsbereitschaft des Servos

priufen Verfahrparameter 2 #14002 b1 #14202 bt
Kreisz&hlerfunktion #14002 b3 #14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prufintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszéhlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Positionierparameter

Tab. 10-3: Datendbersicht (2)

HINWEISE

nicht erfassen.

langern.

Das Signal ,Positionierung beendet” wird aktiviert, sobald die Verfahrwegdifferenz zur Ziel-
adresse Null geworden ist. Ist der Verfahrweg sehr klein oder die Verfahrzeit sehr kurz, kann
das Ablaufprogramm das kurzzeitige Abschalten des Signals ,Positionierung beendet”

Ab der Modulversion 1.20 besteht die Méglichkeit, die Abschaltdauer des Signals ,,Positio-
nierung beendet” durch Einstellung einer Verzdgerungszeit (BFM #14106/#14306) zu ver-

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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1-Geschwindigkeitspositionierung Positionierung

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit ist festgelegt als ,Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeits-
Ubersteuerung“.Die Geschwindigkeit kann mit der Geschwindigkeitsdnderung geandert wer-
den, auBer bei folgenden Zustanden:

— Waéhrend der Bremsrampe

— Wenn die ,,Anderungssperre wéhrend Positionierung* aktiviert ist.

Adresseinstellung
Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:

— Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

— Relative Adressangabe:  Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Laufrichtung

— Absolute Adressangabe: Die Laufrichtung hangt davon ab, ob die Zieladresse 1
groBer oder kleiner als die aktuelle Position ist.

— Relative Adressangabe:  Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Ziel-
adresse 1 ab.

10-4 2% MITSUBISHI ELECTRIC



Positionierung

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

10.3

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit
konstanter Vorschubrate

Die Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate wird auch ab der
Modulversion 1.10 unterstitzt, wenn an der aktuellen Adresse die Kreiszéhlerfunktion ausge-
fahrt wird.

Weitere Informationen zur Kreiszéhlerfunktion finden Sie in Abschnitt 8.9.

10.3.1 Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter

Vorschubrate

Wenn das Bit b6 bei der Modusauswahl fur die Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit

konstanter Vorschubrate (BFM#519/#516) ausgeschaltet ist, bewegt das 20SSC-H den Servo-

motor nach der Aktivierung des Interrupt-Eingangs um die relative Verfahrstrecke, die in der

Zieladresse 1 eingestellt ist.

(Diese Funktion ist mit der entsprechenden Funktion bei den Modulen vor der Version 1.10

identisch.)

Ablauf

Beschleunigungs-
rampe Bremsrampe
Geschwindigkeit
Maximale
Geschwindigkeit
[3)
Verfahr-
Geschwindigkeit 1
2} Zieladresse 1
EIN Zeit
START-Befehl AUS &£
EIN
Interrupt-Eingang (INTO) AUS ~
EIN EIN

Positionierung beendet AUS

Abb. 10-2: Zeitdiagramm 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

© Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 und Zieladresse 1 ein (Verfahrweg nach dem In-
terrupt).

® Wabhlen Sie die Funktion ,Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vor-
schubrate” aus und geben Sie einen Startbefehl. Das Signal ,Positionierung beendet* wird
deaktiviert.

©® Nach Auftreten des Interrupt-Signals (EIN) wird das Werkstiick mit der Verfahrgeschwin-
digkeit 1 zur Zieladresse 1 verfahren. Dort stoppt die Funktion und das Signal ,,Positionie-
rung beendet” wird aktiviert.
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Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

Positionierung

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Interrupt-1-Geschwindigkeits-
positionierung mit konstanter Funktionsauswahl #520 b1 #620 b1
Vorschubrate
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Startbefehl #518 b9 #618 b9
Flag simultaner Start #518 b10
Anderungssperre wahrend
positionigruf,’g Ausfiihrungsbefehl 1 #518 b12 #618 b12

Steuerdaten
Zielpositionsanderung wahrend
Positionierung #518 b14 #618 b14
Abbruch Abarbeitung
Restfahrweg #519 b0 #619 b0
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/ Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30) Ausfihrungsbefehl 2
Modusauswahl Interrupt 1-Ge-
schwindigkeitspositionierung
mit konstanter Vorschubrate #519 b6 #619 b6
(ab Ver. 1.10)
Drehrichtung der Kreiszéhlerfunktion bei absoluten
Adresswerten #530 #630
X-START — —
Y-START Ei K — — Ei anal
ingangsklemmen ingangssignal
XINTO gang — — gangssig
Y-INTO — —
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
READY/BUSY Statusinformation #28 b0 #128 b0
Bereit zur Abarbeitung des
Restfahrwegs nach Stopp #28 b7 #128 b7
Zieladresse (Position) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100 Uberwachungsdaten
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INTO)
(ab Ver. 1_30)® #35, #34 #135, #134
Einheitensystem
(Anwendereinheiten) #14000 b1, b0 #14200 b1, b0
Einstaliung der Anwenderain- #14000 b3, b2 #14200 b3, b2
— P Verfahrparameter 1 Positionierparameter

Mul'glpllkatlonsfaktor ar die #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
Positionsdaten
Beschleunigungs-/Bremsungs- #14000 b11 #14200 b1
modus

Tab. 10-4 Datendbersicht (1)

@ Der Fehler, der bei der Berechnung der Anwendereinheiten entsteht, ist in dem angezeigten Wert der aktuellen

Adresse bei Auftreten des Interrupts mit enthalten.
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Positionierung

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

(ab Ver. 1.30)

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Stoppmodus Verfahrparameter 1 #14000 b15 #14200 b15
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
Betriebsbereitschaft des Servos
prifen Verfahrparameter 2 #14002 b1 #14202 b1
Kreiszahlerfunktion #14002 b3 #14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszéhlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Positionierparameter

Tab. 10-5: Datendibersicht (2)

HINWEISE

Der Verfahrweg zur Zieladresse 1 muss groBer sein, als der Bremsweg bis zum Stoppen. Ist

das nicht der Fall, wird das Werkstuck so weit wie mdglich gebremst und die Funktion endet

dann.

| Die zugehdrigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit ist festgelegt als ,,Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeits-
Ubersteuerung“.Die Geschwindigkeit kann mit der Geschwindigkeitsdnderung geandert wer-
den, auBer bei folgenden Zustanden:

— Waéhrend der Bremsrampe

— Wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung” aktiviert ist.

Adresseinstellung

Die Adresse kann nur relativ eingestellt werden.
Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur aktuellen Position.
(Die Einstellung relative/ absolute Adresse wird ignoriert.)

Laufrichtung

Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Zieladresse ab.

Bei positiven Vorzeichen ist die Laufrichtung zu héheren Werten der aktuellen Position hin. Ist
der Wert 0, wird als Bezug 1 genommen. Bei negativem Vorzeichen ist die Laufrichtung zu nied-
rigeren Werten der aktuellen Position hin.
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Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate Positionierung

10.3

.2 Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter

Vorschubrate (Stopp-Modus konstante Position)

Wenn das Bit b3 fiir die Kreisfunktion ab der aktuellen Adresse (BFM #14002/#14202) und das
Bit b6 bei der Modusauswahl fiir die Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter
Vorschubrate (BFM#519/#516) eingeschaltet ist, bewegt das 20SSC-H den Servomotor nach
der Aktivierung des Interrupt-Eingangs um die absolute Verfahrstrecke, die in der Zieladresse 1
eingestellt ist.

Dies ist bei den Modulen ab der Version 1.10 eine neue Funktion.

Ablauf

Beschleunigungs-
rampe Bremsrampe

Geschwindigkeit

Maximale
Geschwindigkeit

o

Verfahr- Stopp bei
Geschwindigkeit 1 Zieladresse1
(absolute Adresse)

(3) Zieladresse 1 /

EIN

START-Befehl AUS f
EIN
Interrupt-Eingang (INTO) AUS *

EIN EIN

Positionierung beendet AUS

Zeit

Abb.

10-2: Zeitdiagramm 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
(Stopp-Modus konstante Position)

© Aktivieren Sie die Kreisfunktion ab der aktuellen Adresse und die Modusauswahl fr die
Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate.

@ Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 und Zieladresse 1 ein (Verfahrweg nach dem In-
terrupt).

©® Wabhlen Sie die Funktion ,Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vor-
schubrate” aus und geben Sie einen Startbefehl. Das 20SSC-H startet die ausgewahlte
Positionierung mit der Verfahrgeschwindigkeit 1.Das Signal ,,Positionierung beendet“wird
deaktiviert.

O Nach Auftreten des Interrupt-Signals (INTO = EIN) wird das Werksttick mit der Verfahrge-
schwindigkeit 1 zur Zieladresse 1 verfahren. Dort stoppt die Funktion und das Signal ,,Po-
sitionierung beendet” wird aktiviert.

Bei Modulen ab Version 1.30 wird zuséatzlich die aktuelle Adresse, bei der der Interrupt
auftrat, im Pufferspeicher (BFM #35, #34/#135, #134) abgelegt.
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Positionierung

Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Interrupt-1-Geschwindigkeits-
positionierung mit konstanter Funktionsauswahl #520 b1 #620 b1
Vorschubrate
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Startbefehl #518 b9 #618 b9
Flag simultaner Start #518 b10
Anderungssperre wahrend
positionigruf,’g Ausfiihrungsbefehl 1 #518 b12 #618 b12
Geschwindigkeitsanderung #518b13 #618 b13
wéahrend Positionierung
Zielpositionsanderung wahrend
Positionierung #518 b14 #618 b14
Abbruch Abarbeitung Steuerdaten
Restfahrweg #519 b0 #619 b0
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/ Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
Modusauswahl Interrupt 1-Ge-
schwindigkeitspositionierung .
mit konstanter Vorschubrate Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b6 #619 b6
(ab Ver. 1.10)
Kirzestmdglicher Stopp bei In-
terrupt 1-Geschwindigkeitsposi-
tionierung mit konstanter Vor-
schubrate (Stopp-Modus #519 b7 #619 b7
konstante Position)
(ab Ver. 1.30)
Drehrichtung der Kreisz&hlerfunktion bei absoluten
Adresswerten #530 #630
X-START — —
Y-START Ei K — — Ei anal

ingangsklemmen ingangssignal

X-INTO gang — — gangssig
Y-INTO — —
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
READY/BUSY Statusinformation #28 b0 #128 b0
Bereit zur Abarbeitung des
Restfahrwegs nach Stopp #28 b7 #128 b7
Zieladresse (Position) ibernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) tibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100 Uberwachungsdaten
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INTO)
(ab Ver. 1.30)® #35, #34 #135, #134
Einheitensystem e
(Anwendereinheiten) Verfahrparameter 1 #14000 b1, b0 #14200 b1, b0 Positionierparameter

Tab. 10-6: Datendbersicht (1)

@ Der Fehler, der bei der Berechnung der Anwendereinheiten entsteht, ist in dem angezeigten Wert der aktuellen
Adresse bei Auftreten des Interrupts mit enthalten.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

Positionierung

BFM-Nummer

X-Achse

Datent
Y-Achse H

Einstellung der Anwenderein-
heiten

Multiplikationsfaktor fur die

Positionsdaten Verfahrparameter 1

Beschleunigungs-/Bremsungs-

#14000 b3, b2

#14200 b3, b2

#14000 b5, b4

#14200 b5, b4

(ab Ver. 1.30)

modus #14000 b11 #14200 b11
Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
Beatriebsbereitschaft des Servos #14002 b1 #14202 b1

prifen Verfahrparameter 2

Kreiszéhlerfunktion #14002 b3 #14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204 Positionierparameter

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232
Oberer Kreiszahlergrenzwert (ab Ver. 1.10) #14101, #14100 #14301, #14300
Bremsrampe Schnellstopp (ab Ver. 1.20) #14102 #14302
(Saign\z/aé\;e{.zzbc%erungszeit Positionierung beendet #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 10-7: Datentibersicht (2)
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Positionierung Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

HINWEISE Wenn die Verfahrweg zur Zielposition (Zieladresse 1) nach Aktivierung des Interrupt-Sig-
nals (INTO) kirzer ist, als der bendétigte Bremsweg bis zum Stoppen, verhalt sich das Sys-
tem in Abhangigkeit von der Modulversion wie folgt:

— Modulversion vor 1.30
Ist die Zeit, die das System nach dem Interrupt benétigt, um an der Zielposition (Ziel-
adresse 1) zu stoppen, klrzer als die eingestellte Zeit der Bremsrampe, wird die erste
Zielposition wahrend des Abbremsens Uberfahren und das System stoppt an der zweiten
Zielposition (Zieladresse 2).

— Modulversion ab 1.30
Wenn die Einstellung ,Kurzestmdglicher Stopp bei Interrupt 1-Geschwindigkeitspositio-
nierung mit konstanter Vorschubrate (Stopp-Modus konstante Position)“ deaktiviert ist,
verhalt sich das System, wie vor der Modulversion 1.30.

Wenn die Einstellung ,Kurzestmdglicher Stopp bei Interrupt 1-Geschwindigkeitspositio-
nierung mit konstanter Vorschubrate (Stopp-Modus konstante Position)“ aktiviert ist und
das System nach dem Interrupt aufgrund der eingestellten Zeit der Bremsrampe nicht an
der Zielposition (Zieladresse 1) stoppen kann, stellt das 20SSC-H automatisch @ eine
neue Bremsrampe ein, um an dieser Zielpostion stoppen zu kénnen.

Ist die Zeit, die das System nach dem Interrupt benétigt, um an der Zielposition (Ziel-
adresse 1) zu stoppen, allerdings kiirzer als die Bremsrampe des Schnellstopps, wird die
erste Zielposition wahrend des Abbremsens Uberfahren und das System stoppt an der
zweiten Zielposition (Zieladresse 2).

Eine Anderung der Zieladresse, die eine neue Position festgelegt , welche zu der bisherigen
Position in entgegengesetzter Richtung liegt, wird nach der Aktivierung des Interrupt-Sig-
nals (INTO) ignoriert.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

@ Die Zeit der automatisch eingestellten Bremsrampe liegt zwischen Schnellstopp und Normalstopp

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit ist festgelegt als ,Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeits-
Ubersteuerung”“. Die Geschwindigkeit kann mit der Geschwindigkeitsdnderung geandert wer-
den, auBer bei folgenden Zustanden:

— Wahrend der Bremsrampe

— Wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung” aktiviert ist.

Adresseinstellung

Die Adresse kann nur absolut eingestellt werden.
(Die Einstellung relative/ absolute Adresse wird ignoriert.)

Laufrichtung

Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Zieladresse 1 ab.
Bei positiven Vorzeichen ist die Laufrichtung hin zu héheren Werten von der aktuellen Position.
Bei negativem Vorzeichen ist die Laufrichtung hin zu niedrigeren Werten von der aktuellen Position.
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2-Geschwindigkeitspositionierung

Positionierung

10.4

2-Geschwindigkeitspositionierung

Ablauf
Beschleunigungs-
rampe Bremsrampe
Geschwindigkeit
Maximale N
Geschwindigkeit
)
Verfahr-
Geschwindig- N
keit 1 Verfahr-
Geschwindigkeit 2
(2] Zieladresse 2 \ | @ Zeit
EIN Zieladresse 1
START-Befehl AUS f
EIN EIN
Positionierung beendet AUS

Abb. 10-4: Zeitdiagramm 2-Geschwindigkeitspositionierung

@ Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1, Verfahrgeschwindigkeit 2, Zieladresse 1 und
Zieladresse 2 ein.
@® Wahlen Sie die Funktion ,2-Geschwindigkeitspositionierung“ aus und geben Sie einen
Startbefehl. Das Signal ,Positionierung beendet” wird deaktiviert.
©® Nach Beschleunigung auf Verfahrgeschwindigkeit 1, bremst das Werkstiick an der Ziel-
adresse 1 auf die Verfahrgeschwindigkeit 2.
O Das Werkstlick stoppt an der Zieladresse 2 und die Funktion wird mit der Aktivierung des
Signals ,Positionierung beendet” abgeschlossen.
BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Zieladresse 2 #505, #504 #605, #604
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606
2-Geschwindigkeits- .
positionierung Funktionsauswahl #520 b2 #620 b2
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Relative/absolute Adressierung #518 b8 #618 b8
Startbefehl #518 b9 #618 b9 Steuerdaten
Flag simultaner Start #518 b10
And_e_run_gssperre wahrend Ausfihrungsbefehl 1 4518 b12 #618 b12
Positionierung
Geschwindigkeitsanderung #518b13 #618 b13
wahrend Positionierung
Zielpositionsanderung wahrend
Positionierung #518 b14 #618 b14
Abbruch Abarbeitung .
Restfahrweg Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b0 #619 b0

Tab. 10-8: Datendibersicht (1)
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Positionierung

2-Geschwindigkeitspositionierung

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Umschaltbefehl
Beschleunigungs-/ Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30) Steuerdaten
%?ggxgjr?gnder Kreisz&hlerfunktion bei absoluten #530 #630
X-START ) — — ) .
YSTART Eingangsklemmen — — Eingangssignale
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
REAF)Y/BUSY . Statusinformation #28 b0 #128 b0
Ber o daroe g s reavr szav7
Zieladresse (Position) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126 Uberwachungsdaten
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110

Einheitensystem
(Anwendereinheiten)

Einstellung der Anwenderein-
heiten

Verfahrparameter 1

#14000 b1, b0

#14200 b1, b0

#14000 b3, b2

#14200 b3, b2

Positionierparameter

Multiplikationsfaktor fur die
Positionsdaten

Beschleunigungs-/Bremsungs-

Verfahrparameter 1

#14000 b5, b4

#14200 b5, b4

Positionierparameter

(ab Ver. 1.30)

modus #14000 b11 #14200 b11
Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
ng{riebsbereitschaf’( des Servos #14002 b1 #14202 b1

prifen Verfahrparameter 2

Kreiszéhlerfunktion #14002 b3 #14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszéhlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Positionierparameter

Tab. 10-9: Datendibersicht (2)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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2-Geschwindigkeitspositionierung Positionierung

HINWEISE

Geschwindigkeit

Die aktuellen Geschwindigkeiten sind folgendermaf3en festgelegt:

— Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeitsiibersteuerung
— Verfahrgeschwindigkeit 2 x Geschwindigkeitsiibersteuerung

Die Verfahrgeschwindigkeit 1 und Verfahrgeschwindigkeit 2 kdnnen mit der Geschwindigkeits-
anderung geéndert werden, aufBer bei folgenden Zustanden:

— Wahrend der Bremsrampe von Verfahrgeschwindigkeit 2

— Wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung” aktiviert ist.

Adresseinstellung

Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:

— Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

— Relative Adressangabe: = Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Laufrichtung

— Absolute Adressangabe:  Die Laufrichtung hdngt davon ab, ob die Zieladressen 1 und 2
gréBer oder kleiner als die aktuelle Position sind.

— Relative Adressangabe:  Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Ziel-
adressen 1 und 2 ab.

Wenn die Laufrichtungen der Zieladresse 1 und Zieladresse 2 unterschiedlich sind, wird
nach Bremsung und Stoppen an der Zieladresse sofort die Laufrichtung umgekehrt.

Bei absoluter Adressangabe:

Wenn sich die Richtungsdifferenz zwischen aktueller Position und Zieladresse 1 von der
Richtungsdifferenz zwischen Zieladresse 1 und Zieladresse 2 unterscheiden.

Bei relativer Adressangabe:

Wenn die Vorzeichen (+/-) der Zieladresse 1 und Zieladresse 2 unterschiedlich sind.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

ACHTUNG:

Eine abrupte Anderung der Laufrichtung kann zu Schiaden an der Maschine fiihren.
AuBerdem kann dadurch eine Uberlastung des Motors auftreten (Uberlastfehler).
Zur Umkehr der Drehrichtung mit einer Wartezeit wéhrend der Umschaltung sollte
die Funktion 1-Geschwindigkeitspositionierung verwendet werden.
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Positionierung

Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

10.5 Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit
konstanter Vorschubrate
Ablauf
Beschleunigungs-
rampe Bremsrampe
Geschwindigkeit
//z\;llaxirgla!e \
./ Geschwin- Verfahr-
digkeit N Geschwindigkeit 2
(1) Zieladresse 1
Verfahr- N
Geschwindig- /
keit 1
(2]
EIN Zeit
START-Befehl AUS f
EIN
Interrupt-Eingang (INTO) AUS £ *‘
EIN
Interrupt-Eingang (INT1) AUS A
EIN EIN
Positionierung beendet AUS

Abb. 10-5: Zeitdiagramm Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

© Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1, Verfahrgeschwindigkeit 2 und Zieladresse 1 ein

(Verfahrweg nach dem Interrupt).

@® Wahlen Sie die Funktion ,Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vor-

schubrate“aus und geben Sie einen Startbefehl. Das Signal ,,Positionierung beendet” wird
deaktiviert.

Nach Auftreten des INTO-Interrupt-Signals (EIN) wird das Werkstiick auf Verfahrge-
schwindigkeit 2 beschleunigt, bzw. gebremst. Dort stoppt die Funktion und das Signal ,,Po-
sitionierung beendet” wird aktiviert.

Bei Modulen ab Version 1.30 wird zusétzlich die aktuelle Adresse, bei der der Interrupt
INTO auftrat, im Pufferspeicher (BFM #35, #34/#135, #134) abgelegt.

Nach Auftreten des nachsten INT1-Interrupt-Signals (EIN) wird das Werkstlick mit der
Verfahrgeschwindigkeit 2 zur Zieladresse 1 verfahren. Dort stoppt die Funktion und das
Signal ,,Positionierung beendet” wird aktiviert.

Bei Modulen ab Version 1.30 wird zuséatzlich die aktuelle Adresse, bei der der Interrupt
INT1 auftrat, im Pufferspeicher (BFM #37, #36/#137, #136) abgelegt.

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Datentyp

Zieladresse 1

#501, #500 #601, #600

Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602

Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606 Steuerdaten

Vorschubrate

Interrupt-2-Geschwindigkeits-
positionierung mit konstanter Funktionsauswahl #520 b3 #620 b3

Tab. 10-10: Datendiibersicht (1)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 10-15



Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

Positionierung

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Startbefehl #518 b9 #618 b9
Flag simultaner Start #518 b10
Anderungssperre wahrend
positionigruﬁg Ausfiihrungsbefehl 1 #518 b12 #618 b12
Geschwindigkeitsénderung
wahrend Positionierung #518 b13 #618b13
Zielpositionsdnderung wahrend 4518 b14 #618 b4 Steuerdaten
Positionierung
Abbruch Abarbeitung #519 b0 #619 bO
Restfahrweg
Umschaltbefehl Ausfihrungsbefehl 2
Beschleunigungs-/ Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
Drehrichtung der Kreisz&hlerfunktion bei absoluten
Adresswerten #530 #630
X-START — —
Y-START — —
X-INTO Ei K — — Ei anal

ingangsklemmen ingangssignale
Y-INTO gang — — gangssig
X-INTA1 — —
Y-INT1 — —
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
READY/BUSY Statusinformation #28 b0 #128 b0
Bereit zur Abarbeitung des
Restfahrwegs nach Stopp #28 b7 #128 b7
Zieladresse (Position) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102 Uberwachungsdaten
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INTO)
(ab Ver. 1_30)® #35, #34 #135, #134
Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INT1)
(ab Ver. 1.30)® #37, #36 #137, #136
Einheitensystem #14000 b1, b0 #14200 b1, b0
(Anwendereinheiten)
Emstellung der Anwenderein- #14000 b3, b2 #14200 b3, b2
eiten
Multiplikationsfaktor fur die Verfahrparameter 1
Positionsdaten #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
; Positionierparameter
Beschleunigungs-/Bremsungs- #14000 b11 #14200 b11
modus
Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15
Servoendpriifung #14002 b0 #14202 b0
; i Verfahrparameter 2

Elzt{éibsbereltschaﬂ des Servos p #14002 b1 #14202 b1

Tab. 10-11: Dateniibersicht (2)

@ Der Fehler, der bei der Berechnung der Anwendereinheiten entsteht, ist in dem angezeigten Wert der aktuellen

Adresse bei Auftreten des Interrupts mit enthalten.
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Positionierung

Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Datentyp

Kreiszahlerfunktion

(ab Ver. 1.30) Verfahrparameter 2

#14002 b3

#14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszahlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Positionierparameter

Tab. 10-12: Datendibersicht (3)

HINWEISE

| Zuerst wird das Signal INTO und dann INT1 ausgewertet.

Der Verfahrweg zur Zieladresse 1 muss groB3er sein, als der Weg fiir das Bremsen bis zum
Stoppen. Ist das nicht der Fall, wird das Werkstiick so weit, wie mdglich gebremst und die

Funktion endet dann.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Geschwindigkeit

Die aktuellen Geschwindigkeiten sind folgendermaBen festgelegt:

— Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeitslibersteuerung
— Verfahrgeschwindigkeit 2 x Geschwindigkeitslbersteuerung

Die aktuelle Verfahrgeschwindigkeit 1 und Verfahrgeschwindigkeit 2 kdnnen mit der Geschwin-
digkeitsdnderung geandert werden, auBer bei folgenden Zustanden:

— Wahrend der Bremsrampe von Verfahrgeschwindigkeit 2

— Wenn die ,Anderungssperre wéhrend Positionierung® aktiviert ist

Adresseinstellung

Die Adresse kann nur relativ eingestellt werden.
Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur aktuellen Position.
(Die Einstellung relative/ absolute Adresse wird ignoriert.)

Laufrichtung

Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Zieladresse ab.

Bei positiven Vorzeichen ist die Laufrichtung zu héheren Werten der aktuellen Position hin. Ist
der Wert 0, wird als Bezug 1 genommen.

Beinegativem Vorzeichenist die Laufrichtung zu niedrigeren Werten der aktuellen Position hin.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Interrupt-Stopp

Positionierung

10.6 Interrupt-Stopp
Ablauf
Beschleunigungs-
rampe : : Bremsrampe
Geschwindigkeit <« e
Maximale Geschwindigkeit
© 0"
........................ N
Verfahr-
Geschwindig- |
keit 1 Zieladresse 1 k
i )
° h Zeit
EIN
START-Befehl m
EIN
Interrupt-Eingang (INTO) AUS A
EIN EIN EIN
Positionierung beendet AUS AUS |

Abb. 10-6: Zeitdiagramm Interrupt-Stopp

© Stellen Siedie Verfahrgeschwindigkeit 1 und Zieladresse 1 ein ( maximaler Verfahrweg).

@® Wabhlen Sie die Funktion ,Interrupt-Stopp“ aus und geben Sie einen Startbefehl. Das Sig-
nal ,Positionierung beendet” wird deaktiviert.

©® Nach Auftreten des INTO-Interrupt-Signals (EIN) vor Erreichen der Zieladresse 1 wird das
Werkstuck gebremst und gestoppt. Das Signal ,,Positionierung beendet” wird aktiviert.
Wird das INTO-Interrupt-Signal vor Erreichen der Zieladresse 1 nicht aktiviert (AUS), wird
das Werkstlck an der Zieladresse 1 gebremst bis zum Stoppen. Dort stoppt der Betrieb
und das Signal ,Positionierung beendet” wird aktiviert.
Bei Modulen ab Version 1.30 wird zuséatzlich die aktuelle Adresse, bei der der Interrupt
INTO auftrat, im Pufferspeicher (BFM #35, #34/#135, #134) abgelegt.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Interrupt-Stopp Funktionsauswahl #520 b4 #620 b4
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Relative/absolute Adressierung #518 b8 #618 b8
Startbefehl #518 b9 #618 b9

Steuerdaten
Flag simultaner Start #518 b10
Anderungssperre wahrend Ausfihrungsbefehl 1
Positionierung #518 b12 #618 b12
Geschwindigkeitsénderung
wahrend Positionierung #518 b13 #618 b13
Zielpositionsdnderung wahrend
Positionierung #518b14 #618 b14

Tab. 10-13: Datendibersicht (1)
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Positionierung

Interrupt-Stopp

(ab Ver. 1.30)

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Fobrien Véeb;rbenung #519 b0 #619 b0
Umschaltbefehl Ausfiihrungsbefehl 2
Beschleunigungs-/ Bremsrampe #519 b5 #619 b5 Steuerdaten
(ab Version 1.30)
Réiggfxt;?gnder Kreisz&hlerfunktion bei absoluten #530 #630
X-START — —
Y-START ) — — ) )
XINTo Eingangsklemmen — — Eingangssignale
Y-INTO — —
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
REAPY/BUSY . Statusinformation #28 b0 #128 b0
Berel o et o r2s b7 vizs b7
Zieladresse (Position) tibernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) tibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100 Uberwachungsdaten
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INTO) 435, 434 #135, #134

Einheitensystem
(Anwendereinheiten)

Einstellung der Anwenderein-
heiten

Multiplikationsfaktor flr die
Positionsdaten

Beschleunigungs-/Bremsungs-

Verfahrparameter 1

#14000 b1, b0

#14200 b1, b0

#14000 b3, b2

#14200 b3, b2

#14000 b5, b4

#14200 b5, b4

Positionierparameter

(ab Ver. 1.30)

modus #14000 b11 #14200 b11

Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15

Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
i i Verfahrparameter 2

Be"tnebsbereltschaﬂ des Servos p #14002 b1 #14202 b1

prifen

Kreiszahlerfunktion Verfahrparameter 2 #14002 b3 #14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prufintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszéhlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Positionierparameter

Tab. 10-14: Datentibersicht (2)

@ Der Fehler, der bei der Berechnung der Anwendereinheiten entsteht, ist in dem angezeigten Wert der aktuellen

Adresse bei Auftreten des Interrupts mit enthalten.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Interrupt-Stopp Positionierung

HINWEIS | Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit wird mit ,Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeitsiiber-
steuerung® festgelegt.

Die Verfahrgeschwindigkeit 1 kann mit der Geschwindigkeitsdnderung geandert werden, au3er
bei folgenden Zusténden:

— Wahrend der Bremsrampe.

— Wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung” aktiviert ist.

Adresseinstellung

Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:

— Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

— Relative Adressangabe:  Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Laufrichtung

— Absolute Adressangabe: Die Laufrichtung hangt davon ab, ob die Zieladresse 1
gréBer oder kleiner als die aktuelle Position ist.

— Relative Adressangabe:  Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Ziel-
adresse 1 ab.

10-20 2 MITSUBISHI ELECTRIC
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Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

10.7

Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Ablauf

Funktionsauswahl Betrieb mit
variabler Geschwindigkeit

Verfahr- ‘ ;

geschwindigkeit 1 1200 ) 800 0 400 ) 1200
EIN

Positionierung beendet AUS

Beschleunigungs-
Geschwindigkeit rampe Bremsrampe

H Maximale Geschwindigkeit < >»

Zeit

Abb. 10-7: Zeitdiagramm Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

© Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 auf einen Wert ungleich Null ein.

@® Wahlen Sie die Funktion ,Betrieb mit variabler Geschwindigkeit* aus und starten Sie die
Funktion. Das Signal ,Positionierung beendet” wird deaktiviert.

©® Bei Auswahl einer anderen Funktion als den ,Betrieb mit variabler Geschwindigkeit* wird
das Werkstlick gebremst und gestoppt. Das Signal ,,Positionierung beendet” bleibt deakti-
viert (AUS).

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Betrieb mit variabler Funktionsauswahl #520 b5 #620 b5
Geschwindigkeit
Stoppbefehl Ausfihrungsbefehl 1 #518 b1 #618 b1
Umschaltbefehl Steuerdaten
Beschleunigungs-/ Bremsrampe | Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
Drehrichtung der Kreisz&hlerfunktion bei absoluten
Adresswerten #530 #630
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6

Statusinformation
READY/BUSY #28 b0 #128 b0
Zieladresse (Geschwindigkeit) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100 .
— Uberwachungsdaten

Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Einheitensystem e
(Anwendereinheiten) Verfahrparameter 1 #14000 b1, b0 #14200 b1, b0 Positionierparameter

Tab. 10-15: Datendiibersicht (1)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Betrieb mit variabler Geschwindigkeit Positionierung

BFM-Nummer

Datentyp

X-Achse

Y-Achse

Einstellung der Anwenderein-
heiten

Multiplikationsfaktor fur die

Verfahrparameter 1

#14000 b3, b2

#14200 b3, b2

#14000 b5, b4

#14200 b5, b4

(ab Ver. 1.30)

Positionsdaten

Eﬂ%%cuhs'e“”igungs'/ Bremsungs- #14000 b11 #14200 b11
Servoendpriifung #14002 b0 #14202 b0
Ereutfr(i;bsbereitschaft des Servos | Verfahrparameter 2 414002 b1 #14202 b1
Krsiszahlerfunktion Verfahrparameter 2 #14002 b3 #14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204

Positionierparameter

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prufintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszahlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Tab. 10-16: Datentibersicht (2)

HINWEISE

Wird die Verfahrgeschwindigkeit auf den Wert 0 eingestellt, bremst das Werkstiick bis zum
Stopp ab, aber der Betrieb mit variabler Geschwindigkeit ist dadurch nicht beendet.

Um den Betrieb mit variabler Geschwindigkeit zu beenden, muss die Einstellung der Funk-
tionsauswahl (BFM #520/#620) geédndert werden.

Wenn der Stoppbefehl aktiviert wird, bremst das Werkstiick bis zum Stopp ab. Beachten
Sie, dass der Betrieb erneut startet, wenn der Stoppbefehl wieder deaktiviert wird.

| Auch wenn bei der aktuellen Adresse ein Uberlauf auftritt, wird kein Fehler gemeldet.

Waéhrend des Betriebs mit unbegrenztem Verfahrweg kann bei der aktuellen Adresse ein

Uberlauf auftreten. Bei diesem Uberlauf erscheint keine Fehlermeldung.

Beachten Sie aber, dass die aktuelle Adresse dabei vom Maximalwert auf den Minimalwert

Uberspringt bzw. umgekehrt.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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Positionierung Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit wird mit ,Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeitsiber-
steuerung” festgelegt.

Laufrichtung

Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Verfahrgeschwindigkeit 1 ab.

Bei positiven Vorzeichen ist die Laufrichtung zu héheren Werten der aktuellen Position hin. Ist
der Wert 0, wird bis zum Stoppen abgebremst.

Beinegativem Vorzeichenist die Laufrichtung zu niedrigeren Werten der aktuellen Position hin.
Wenn das Vorzeichen der Verfahrgeschwindigkeit wechselt, wird bis zum Stoppen abgebremst
und dann die Laufrichtung umgekehrt.

ACHTUNG:

A Eine abrupte Anderung der Laufrichtung kann zu Schiaden an der Maschine fiihren.
AuBerdem kann dadurch eine Uberlastung des Motors auftreten (Uberlastfehler).
Um die Drehrichtung zu &ndern, stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 auf den
Wert 0 ein und warten Sie solange, bis der Motor abbremst bis zum Stoppen.
Wird das Vorzeichen der Verfahrgeschwindigkeit 1 (z.B. 100 — -100) geédndert, wird

das Werkstiick bis zum Stoppen gebremst und das Positioniermodul kehrt die Dreh-
richtung unverziiglich um.
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Betrieb mit Multigeschwindigkeit Positionierung

10.8 Betrieb mit Multigeschwindigkeit

Der Betrieb mit Multigeschwindigkeit ist eine Positionierprozedur, die nur in der Tabellenfunk-
tion verfligbar ist. Nahere Einzelheiten zu den Tabellenfunktionen finden Sie in Kapitel 12.

Ablauf
Beschleunigungs-
| rampe i i Bremsrampe |
Geschwindigkeit I Maximale Geschwindigkeit <
o 4
* (Tabelle 2) |
7 Geschwindigkeits- | \  (Tabelle 3)
; S information ; : !
: / (Tabelle 1) ‘ Geschwindigkeits- !
‘ 4 } information ‘
Geschwindigkeits- i
information Positions-
! Positions- information | Positions-
| information ; information
EIN Zeit
START-Befehl AUS
EIN EIN
Positionierung beendet AUS

Abb. 10-8: Zeitdiagramm Betrieb mit Multigeschwindigkeit

@ Stellen Sie fir jede Tabelle die Funktionsinformation, Geschwindigkeitsinformation und
Positionsinformation (Adresse) ein.

— Tabelleninformation der X-Achse und der Y-Achse
In der Tabellenfunktion wird der Betrieb mit Multigeschwindigkeit eingestellt

— Tabelleninformation der XY-Achse
In der individuellen Tabellenfunktion wird der Betrieb mit Multigeschwindigkeit fur die
X- oder die Y-Achse eingestellt.

® Legen Sie in der Funktionsauswahl (BFM#520/#620) fir die Tabelleninformation fest, ob
Sie die individuelle oder die simultane Tabellenfunktion einsetzen wollen.

@ Stellen Sie mit der Startnummer der Tabellenfunktion die Nummer der Tabelle ein, mit der
der Betrieb starten soll. Aktivieren Sie danach den Startbefehl.
Das System startet den Positionierbetrieb mit der festgelegten Tabellennummer.
Das Signal ,Positionierung beendet” wird deaktiviert.

O Wahrend des Betriebs werden die Tabellenfunktionen zur Positionierung nacheinander
abgearbeitet, bis der END-Befehl erscheint.

©® Das Werkstick wird an der in der Tabelle vor dem END-Befehl festgelegten Position
(Adresse) gebremst und gestoppt. Am Ende der Funktion wird das Signal ,,Positionierung
beendet” aktiviert.
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Positionierung Betrieb mit Multigeschwindigkeit

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Tabelleninformation (X-Achse) #1000-3999 —
Tabelleninformation (Y-Achse) — #4000-6999 Tabelleninformation
Tabelleninformation (XY-Achse) #7000—12999
Tabellenfunktion (individuell) ) #520 b9 #620 b9

- - Funktionsauswahl
Tabellenfunktion (simultan) #520 b10 #620 b10
Startnummer der Tabellenfunktion #521 #621
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Startbefehl #518 b9 #618 b9
Flag simultaner Start #518 b10
m-Code AUS Ausfihrungsbefehl 1 #518 b11 #618 b11
Anderungssperre wahrend
Positionierung #518 b12 #618 b12 Steuerdaten
Geschwindigkeitsanderung #518 b13 #618b13
wahrend Positionierung
Abbruch Abarbeitung
Restfahrweg #519 b0 #619 b0
Umschaltbefehl Ausfuhrungsbefehl 2
Beschleunigungs-/ Bremsrampe #519 b5 #619 b5
(ab Version 1.30)
Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion bei absoluten #530 #630
Adresswerten
X-Start ) — — ) )
Eingangsklemmen Eingangssignale
Y-Start — —
m-Code #9 #109
Ausgefihrte Tabellennummer #16 #116
Positionierung beendet ) ) #28 b6 #128 b6
Statusinformation
READY/BUSY #28 b0 #128 b0
Bereit zur Abarbeitung des Restfahrwegs nach Stopp #28 b7 #128 b7
Tabellenfunktion in Betrieb #28 b15 #128 b15
Zieladresse (Position) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124 Uberwachungsdaten
Zieladresse (Geschwindigkeit) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #1283, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Einheitensystem
(Anwendereinheiten) #14000 b1, b0 #14200 b1, b0
Eiqstellung der Anwenderein- #14000 b3, b2 #14200 b3, b2
heiten
Mult_iplikationsfaktor fur die Verfahrparameter 1 #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
Positionsdaten
Beschleunigungs-/Bremsungs- #14000 b11 #14200 b1
modus N
Positionierparameter

Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
Betriebsbereitschaft des Servos
priufen Verfahrparameter 2 #14002 b1 #14202 bt
Kreiszahlerfunktion
(ab Ver. 1.30) #14002 b3 #14202 b3
Impulsrate #14005, #14004 #14205, #14204

Tab. 10-17: Dateniibersicht (1)
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Betrieb mit Multigeschwindigkeit

Positionierung

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Datentyp

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszahlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Positionierparameter

Tab. 10-18: Datentibersicht (2)

HINWEISE Wahrend der Abarbeitung der ersten Tabelle im Betrieb Multigeschwindigkeit wird zeit-
gleich die Abarbeitung der nachsten Tabelle vorbereitet.
Ist der Verfahrweg zum Andern der Verfahrgeschwindigkeit geringer als Weg zum Be-
schleunigen, bzw. Bremsen oder ist der Verfahrweg zu klein (=50 msek), wird die aktuelle
Abarbeitung angehalten und zeitweise gestoppt.
Verwenden Sie im Betrieb Multigeschwindigkeit mit m-Code den WITH-Modus. Bei Verwen-
dung des m-Codes im AFTER-Modus wird die Abarbeitung beim Ubergang von einer zur
nachsten Tabelle nicht fortgesetzt, bis der m-Code abschaltet. Das wird dadurch bedingt,
dass das Positioniermodul den Tabellenwechsel im AFTER-Modus unterdruckt.
Wenn wéahrend des Multigeschwindigkeitsbetriebs eine andere Funktion ausgefihrt wird,
wird der Multigeschwindigkeitsbetrieb beendet.
Der Betrieb mit Multigeschwindigkeit lauft eigenstédndig mit der X- und der Y-Achse. Auch
wenn der Betrieb mit Multigeschwindigkeit mit der Tabelleninformation fir XY-Achse ausge-
fuhrt wird, lauft dieser entweder nur mit der X- oder der Y-Achse.
2 Unset file # FX3U-20S5C-H f X¥ -axis Table information (module:0) (=3
M @ d codh Aqirfsss fS;?e:d Ar‘-CPCLE;ﬁ - FA (LD Time | by o —
. armmand code ::{pLS} fﬂHg ;:{pLg} r[PLS] [10ms] Limp Mo, | mocode E
u] H-zxiz operation st muti-step speed * sonn s 1000 -1
1 H-zxiz operation st muti-step speed * 15000 s 2000 -1
2 H-zxiz operation st muti-step speed * 30000 s 3000 -1
10 | Y-axis operation st mutti-step speed " 15000 fy: 2000 -1
1 Y-axis operation st multi-step speed " 20000 fy: 1000 -1
12 | Y-axis operation st mutti-step speed " 20000 fy: 2000 -1 2
Abb. 10-9: Einstellbeispiel der XY-Achsen-Tabelleninformation
| Die zugehdrigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.
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Positionierung Betrieb mit Multigeschwindigkeit

Ablaufinformation

Stellen Sie in der Ablaufinformation den Betrieb Multigeschwindigkeit, die relativen und absolu-
ten Adressen und den END-Befehl ein.

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit wird mit ,Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeitsiiber-
steuerung” festgelegt.

Die Verfahrgeschwindigkeit 1 kann mit der Geschwindigkeitsdnderung geadndert werden, au3er
bei folgenden Zusténden:

— Wahrend der Bremsrampe.
— Wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung” aktiviert ist.

Adresseinstellung

Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:

— Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

— Relative Adressangabe: = Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Laufrichtung

— Absolute Adressangabe: Die Laufrichtung hangt davon ab, ob die Zieladresse 1
gréBer oder kleiner als die aktuelle Position ist.

— Relative Adressangabe:  Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Ziel-
adresse 1 ab.
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Lineare Interpolation Positionierung

keit 1 der X-Achse)
Zieladresse 1

10.9 Lineare Interpolation
Ablauf
Y-Achse Interpolations- Interpolations-
N zeitkonstante zeitkonstante
Geschwindigkeit ‘ ‘ | |
~ —
Zieladresse 1 : ! o N |
(X-, Y-Achse) ! /| Maximale N
3 1 /| Geschwindigkeit !
Vektor-
! Geschwindigkeit !
(Verfahrgeschwindig- !

(X-, Y-Achse)
X-Achse
EIN Zeit
START-Befehl Pﬁf—‘
EIN EIN
Positionierung beendet AUS ’7

Abb. 10-10:Lineare Interpolation

@ Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 der X-Achse, sowie die Zieladresse 1 der X-/
Y-Achse ein.

@® Wabhlen Sie die Funktion,Lineare Interpolation®flr die X- und die Y-Achse aus und starten
Sie die Funktion (Startbefehl X-Achse). Die Funktion wird mit der Vektorgeschwindigkeit
(Verfahrgeschwindigkeit 1 der X-Achse) gestartet. Das Signal ,Positionierung beendet”
wird deaktiviert. Der Startbefehl fir die Y-Achse wird ignoriert.

© Das Werkstick wird an der Zieladresse 1 (X-/ Y-Koordinate) angehalten. Dort wird die
Funktion gestoppt und das Signal ,Positionierung beendet” wird aktiviert.

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Lineare Interpolation Funktionsauswahl #520 b7 #620 b7
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Relative/absolute Adressierung #518 b8 #618 b8
Startbefehl #518 b9 #618 b9 Steuerdaten
Anderungssperre wahrend Ausflihrungsbefenl 1 4518 b12 4618 b12
Positionierung
Fobrien Vc:;rbe””r‘g Ausfiihrungsbefehl 2 #519 b0 #619 b0
X-START Eingangsklemme — — Eingangssignal
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
REAPY/BUSY ' Statusinformation #28 b0 #128 b0 Obermachungsdeten
Doret o Aol ces reavr srzavr
Zieladresse (Position) bernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124

Tab. 10-19: Datentibersicht (1)

10-28 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Positionierung

Lineare Interpolation

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
Zieladresse (Geschwindigkeit) tibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102 .
— — Uberwachungsdaten
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #123, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110

Einheitensystem
(Anwendereinheiten)

Einstellung der Anwenderein-

#14000 b1, b0

#14200 b1, b0

#14000 b3, b2

#14200 b3, b2

(ab Ver. 1.20)

heiten

Multiplikationsfaktor flr die Verfahrparameter 1 #14000 b5. b4 #14200 b5. b4
Positionsdaten ’ ’
Beschleunigungs-/

Bremsungsmodus #14000 b11 #14200 b11
Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
Betriebsbereitschaft des Servos #14002 b1 #14202 b1
praifen _ Verfahrparameter 2

Achsenauswahl Ubersetzungs-

verhdltnis bei Interpolation #14002 b14

Impulsrate®

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate®

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

(ab Ver. 1.20)

Interpolationszeitkonstante #14022 #14222
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232
Signalverzégerungszeit Positionierung beendet #14106 #14306

Positionierparameter

Tab. 10-20: Datendiibersicht (2)

[ ] Die Daten der grau hinterlegten Tabellenzellen sind fiir den Interpolationsbetrieb ungiltig.

@ Wenn in den Positionierparametern die angenaherte s-férmige Beschleunigung/Bremsung eingestellt wird, wird
diese Einstellung in trapezférmige Beschleunigung/Bremsung geéndert.

@ Beachten Sie fir die korrekte Einstellung von Impuls- und Vorschubrate den Abschnitt 8.12.3.

HINWEISE
eingestellt werden.

lation ausgefiihrt.

nicht in Betrieb.

Bei der Funktionsauswahl (BFM#520/#620) sollte fiir beide Achsen die lineare Interpolation
Bei ungleichen Einstellungen fir die Achsen verhélt sich das System wie folgt:

— Beider X-Achse ist die Funktionsauswahl auf lineare Interpolation eingestellt und bei der
Y-Achse auf eine andere Funktion:
Die Funktionseinstellung der Y-Achse wird vernachléssigt und es wird die lineare Interpo-

— Bei der Y-Achse ist die Funktionsauswahl auf lineare Interpolation eingestellt und bei
der X-Achse auf eine andere Funktion:
Die X-Achse fuhrt die fur diese Achse eingestellte Funktion aus und die Y-Achse geht

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Lineare Interpolation Positionierung

HINWEISE

Das Signal ,Positionierung beendet” wird aktiviert, sobald die Verfahrwegdifferenz zur Ziel-
adresse Null geworden ist. Ist der Verfahrweg sehr klein oder die Verfahrzeit sehr kurz, kann
das Ablaufprogramm das kurzzeitige Abschalten des Signals ,Positionierung beendet”
nicht erfassen.

Ab der Modulversion 1.20 kann die Abschaltzeit des Signals ,Positionierung beendet” ent-
sprechend verlangert werden, damit es vom Ablaufprogramm erfasst wird

(siehe Abschnitt 8.10.11).

Wird die Interpolation innerhalb der Tabellenfunktion fortlaufend wiederholt, handelt es sich
um eine kontinuierliche Verfahrbewegung.

Impuls- und Vorschubrate

Stellen Sie bei Modulen vor Version 1.20 sicher, dass das Verhéltnis von Impuls- zu Vor-
schubrate fir die X- und die Y-Achse gleich ist.

Bei einem ungleichen Verhéltnis von Impuls- zu Vorschubrate zwischen der X- und der
Y-Achse muss bei Modulen ab der Version 1.20 in der ,,Achsenauswahl fiir das Uberset-
zungsverhéltnis bei Interpolation“ die X/Y-Achse eingestellt werden

(siehe Abschnitt 8.12.3).

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit wird mit ,Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeitsiber-
steuerung® festgelegt.

Die Verfahrgeschwindigkeit 1 kann mit der Geschwindigkeitsdnderung gedndert werden, auf3er
bei folgenden Zusténden:

Wéhrend der Bremsrampe

Wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung” aktiviert ist

Adresseinstellung

Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:

Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

Relative Adressangabe:  Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Laufrichtung

Absolute Adressangabe: Die Laufrichtung hédngt davon ab, ob die Zieladresse 1
gréBer oder kleiner als die aktuelle Position ist.

Relative Adressangabe:  Die Laufrichtung hangt vom Vorzeichen (+/-) der Ziel-
adresse 1 ab.

10-30
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Positionierung

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

10.10

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Y-Achse

Ablauf
Interpolations- Interpolations-
zeitkonstante zeitkonstante
Geschwindigkeit 1 1
Zielad 1 ! ! Maximale !
7777777777777777777777777 ‘ ()l(?’ay_,roi;sﬁse) | Geschwindigkeit !
| | . |
! Vektor- Zieladresse 1 ™,
: Geschwindig- (X-, Y-Achse)
! keit (Verfahr- N
! geschwindig- N
! keit 1 X-Achse)
1 X-Achse EIN Zeit
START-Befehl m—‘
EIN
Interrupt-Eingang X-Achse AUS A
(INTO)
EIN EIN EIN
Positionierung beendet AUS AUS

Abb. 10-11:Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

2]

Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 der X-Achse, sowie die Zieladresse 1 (maximaler
Verfahrweg) der X-/ Y-Achse ein.

Wahlen Sie die Funktion ,Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)“ fiir die X- und Y-Achse
aus und starten Sie die Funktion (Startbefehl X-Achse). Die Funktion mit der Vektorge-
schwindigkeit (Verfahrgeschwindigkeit 1 der X-Achse) gestartet. Das Signal ,Positionie-
rung beendet” wird deaktiviert.

Der Startbefehl fur die Y-Achse wird ignoriert.

Nach Auftreten des INTO-Interrupt-Signals (EIN) vor Erreichen der Zieladresse 1 wird das
Werkstuck gebremst und gestoppt. Die Funktion wird beendet und das Signal ,,Positionie-
rung beendet” wird aktiviert.

Wird das INTO-Interrupt-Signal vor Erreichen der Zieladresse 1 nicht aktiviert (AUS), wird
das Werkstuck zur Zieladresse 1 verfahren. Dort stoppt der Betrieb und das Signal ,,Posi-
tionierung beendet” wird aktiviert.

Bei Modulen ab Version 1.30 wird zuséatzlich die aktuelle Adresse, bei der der Interrupt
INTO auftrat, im Pufferspeicher (BFM #35, #34/#135, #134) abgelegt.

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Lineare Interpolation Funktionsauswahl #520 b8 #620 b8
(Interrupt-Stopp)
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1 Steuerdaten
Relative/absolute Adressierung #518 b8 #618 b8
Startbefehl Ausfihrungsbefehl 1 #518 b9 #618 b9
Anderungssperre wahrend
Positionierung #518 b12 #618 b12

Tab. 10-21: Datendibersicht (1)
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Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

Positionierung

(ab Ver. 1.20)

Impulsrate©

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate®

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

(ab Ver. 1.20)

Interpolationszeitkonstante #14022 #14222
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232
Signalverzégerungszeit Positionierung beendet #14106 #14306

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Geschwindigkeitsanderung | 5 sfihrngsbefehl 1 #518 b13 #618 b13
wéahrend Positionierung
Abbruch Abarbeit Steuerdaten

ruc arbeitung .
Restfahrweg Ausfihrungsbefehl 2 #519 b0 #619 b0
X-START Ei " — — Ei anal
ingangsklemmen ingangssignale
X-INTO gang — — gangssig
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
READY/BUSY Statusinformation #28 b0 #128 b0
Bereit zur Abarbeitung des
Restfahrwegs nach Stopp #28 b7 #128 b7
Zieladresse (Position) ibernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100 Uberwachungsdaten
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #1083, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #1283, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INTO)
(ab Ver. 1.30) #35, #34 #135, #134
Einheitensystem #14000 b1, b0 #14200 b1, b0
(Anwendereinheiten)
Einstellung der Anwenderein- #14000 b3, b2 #14200 b3, b2
heiten
Multiplikationsfaktor fur die Verfahrparameter 1
Positionsdaten #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
Beschleunigungs-/
Bremsungsmodus #14000 b11 #14200 b11
Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15
Servoendpriifung #14002 b0 #14202 b0
Betriebsbereitschaft des Servos
prifen #14002 bt #14202 b1 Positionierparameter
_ Verfahrparameter 2

Achsenauswahl Ubersetzungs-
verhéaltnis bei Interpolation #14002 b14

Tab. 10-22: Datentibersicht (2)

[ ] Die Daten der grau hinterlegten Tabellenzellen sind fiir den Interpolationsbetrieb ungiltig.

o Der Fehler, der bei der Berechnung der Anwendereinheiten entsteht, ist in dem angezeigten Wert der aktuellen

Adresse bei Auftreten des Interrupts mit enthalten.

@ Wenn in den Positionierparametern die angenaherte s-férmige Beschleunigung/Bremsung eingestellt wird, wird

diese Einstellung in trapezférmige Beschleunigung/Bremsung geéndert.

@ Beachten Sie fur die korrekte Einstellung von Impuls- und Vorschubrate den Abschnitt 8.12.3.

10 - 32

2 MITSUBISHI ELECTRIC




Positionierung

Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

HINWEISE

Bei der Funktionsauswahl (BFM#520/#620) sollte fir beide Achsen die lineare Interpolation
(Interrupt-Stopp) eingestellt werden.
Bei ungleichen Einstellungen fiir die Achsen verhélt sich das System wie folgt:

— Bei der X-Achse ist die Funktionsauswahl auf lineare Interpolation (Interrupt-Stopp) ein-
gestellt und bei der Y-Achse auf eine andere Funktion:
Die Funktionseinstellung der Y-Achse wird vernachléssigt und es wird die lineare Interpo-
lation (Interrupt-Stopp) ausgefihrt.

— Bei der Y-Achse ist die Funktionsauswahl auf lineare Interpolation (Interrupt-Stopp) ein-
gestellt und bei der X-Achse auf eine andere Funktion:
Die X-Achse fuhrt die fur diese Achse eingestellte Funktion aus und die Y-Achse geht
nicht in Betrieb.

Wird die Interpolation innerhalb der Tabellenfunktion fortlaufend wiederholt, handelt es sich
um eine kontinuierliche Verfahrbewegung.

Impuls- und Vorschubrate

Stellen Sie bei Modulen vor Version 1.20 sicher, dass das Verhaltnis von Impuls- zu Vor-
schubrate fir die X- und die Y-Achse gleich ist.

Bei einem ungleichen Verhéltnis von Impuls- zu Vorschubrate zwischen der X- und der
Y-Achse muss bei Modulen ab der Version 1.20 in der ,Achsenauswahl fir das Uberset-
zungsverhaltnis bei Interpolation” die X/Y-Achse eingestellt werden

(siehe Abschnitt 8.12.3).

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit (Vektorgeschwindigkeit) wird mit ,,X-Achsenverfahrgeschwindig-
keit 1 x Geschwindigkeitstibersteuerung” festgelegt.

Die X-Achsenverfahrgeschwindigkeit 1 kann mit der Geschwindigkeits&énderung geéndert wer-
den, auBBer bei folgenden Zustanden:

Wahrend der Bremsrampe.

Wenn die ,,Anderungssperre wéhrend Positionierung® aktiviert ist.

Adresseinstellung

Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:

Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

Relative Adressangabe:  Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Laufrichtung

Absolute Adressangabe: Die Laufrichtung hangt davon ab, ob die Zieladresse 1
gréBer oder kleiner als die aktuelle Position ist.

Relative Adressangabe:  Die Laufrichtung hdngt vom Vorzeichen (+/-) der Ziel-
adresse 1 ab.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 10-33



Zirkulare Interpolation

Positionierung

10.11

Zirkulare Interpolation

Die zirkulare Interpolation ist eine Positionierprozedur, die nur in der Tabellenfunktion verfligbar

ist.

Die Definition der zirkularen Interpolation kann tber die Koordinate des Kreismittelpunkts oder

den Kreisradius erfolgen.

Nahere Einzelheiten zu den Tabellenfunktionen finden Sie in Kapitel 12.

10.11.1 Zirkulare Interpolation (mit Mittelpunktkoordinate)
Das Werkstlck bewegt sich vom Startpunkt auf einer Kreisbahn um eine festgelegte Mittel-
punktkoordinate zur Zieladresse.
Ablauf
Zieladresse 1 Inn_arpolations- Int(_erpolations-
(X-/ Y-Achse) Geschwindigkeit zgtkonstantfe zgltkonstantfe
"| Maximale
! Geschwindigkeit !
Verfagzvg\;gg Verfahrweg im |
. Uhrzeigersinn 1 Vektor- |
Uhrzeigersinn ’ | Geschwindigkeit |
! (Verfahrgeschwindig- !
Startpunkt | keit 1 der X-Achse) !
| Zieladresse 1 3
| (X-, Y-Achse) :
EIN Zeit
START-Befehl AUS f
EIN EIN
Positionierung beendet AUS ’7

Abb. 10-12:Zirkulare Interpolation mit Mittelpunktkoordinate

Erstellen Sie die Tabellendaten, indem Sie die X-Achsengeschwindigkeit, die X-/ Y-Ach-
senposition (Adresse) und die Mittelpunktkoordinate in die Tabelle eintragen.

®0

Wahlen Sie die Funktion ,Tabellenfunktion (simultan)” aus.
Mit dem Startbefehl aus der Tabelle beginnt das Positioniermodul mit den eingestellten

Daten der zirkularen Interpolation das Werkstick im Uhrzeigersinn oder entgegengesetz-
ten Uhrzeigersinn um den Mittelpunkt herum kreisférmig zur Zieladresse zu verfahren.
Das Signal ,Positionierung beendet” wird deaktiviert.

O Das Werkstlck wird nach Erreichen der Zieladresse 1 angehalten. Damit ist die Funktion
beendet und das Signal ,Positionierung beendet” wird aktiviert.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse

Tabelleninformation (XY-Achse) #7000—-12999 Tabelleninformation
Tabellenfunktion (simultan) Funktionsauswahl #520 b10 #620 b10
Startnummer der Tabellenfunktion #521 #621

Steuerdaten
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1

Ausfihrungsbefehl 1

Startbefehl #518 b9 #618 b9

Tab. 10-23: Dateniibersicht (1)
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(ab Ver. 1.20)

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
m-Code AUS #518 b11 #618 b11
Anderungssperre wahrend
Positionierung Ausfihrungsbefehl 1 #518 b12 HlE ]2
Geschwindigkeitsanderung Steuerdaten
wahrend Positionierung #518 b13 HSlE Y
Abbruch Abarbeitung .
Restfahrweg Ausfuihrungsbefehl 2 #519 b0 #619 b0
X-Start Eingangsklemme — — Eingangssignal
m-Code #9 #109
Ausgefiihrte Tabellennummer #16 #116
Positionierung beendet . . #28 b6 #128 b6

Statusinformation
READY/BUSY #28 b0 #128 b0
Bereit zur Abarbeitung des Restfahrwegs nach Stopp #28 b7 #128 b7
Zieladresse (Position) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124 b h dat
erwachungsdaten

Zieladresse (Geschwindigkeit) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126 g
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #1283, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Einheitensystem #14000 b1, b0 #14200 b1, b0
(Anwendereinheiten)
Einstellung der Anwenderein- #14000 b3. b2 #14200 b3. b2
heiten ’ ’
Multiplikationsfaktor fur die Verfahrparameter 1
Positionsdaten #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
gf:;g'j:gé%ggj: #14000 b11 #14200 b11
Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15 Positionierparameter
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
Betriebsbereitschaft des Servos #14002 b1 #14202 b1
prafen _ Verfahrparameter 2
Achsenauswahl Ubersetzungs-
verhéaltnis bei Interpolation #14002 b14

Impulsrate@

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate®

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#14009, #14008

#14209, #14208

(ab Ver. 1.20)

Bremsrampe #14022 #14222
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232
Signalverzdgerungszeit Positionierung beendet #14106 #14306

Positionierparameter

Tab. 10-24: Datendibersicht (2)

[ ] Die Daten der grau hinterlegten Tabellenzellen sind fiir den Interpolationsbetrieb ungiltig.

@ Wenn in den Positionierparametern die angenaherte s-férmige Beschleunigung/Bremsung eingestellt wird, wird
diese Einstellung in trapezférmige Beschleunigung/Bremsung geéndert.

@ Beachten Sie fir die korrekte Einstellung von Impuls- und Vorschubrate den Abschnitt 8.12.3.
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HINWEISE

Die Mittelpunktkoordinate wird immer als relative Adresse zum Startpunkt betrachtet.

Das Werkstlick wird in einem idealen Kreis bewegt, wenn man fir Start- und Zielpunkt die
gleiche Adresse eingibt. Fur diese ideale Kreisbewegung muss die Mittelpunktkoordinate
des Kreises festgelegt sein.

Impuls- und Vorschubrate

Stellen Sie bei Modulen vor Version 1.20 sicher, dass das Verhéltnis von Impuls- zu Vor-
schubrate fir die X- und die Y-Achse gleich ist.

Bei einem ungleichen Verhéltnis von Impuls- zu Vorschubrate zwischen der X- und der
Y-Achse muss bei Modulen ab der Version 1.20 in der ,,Achsenauswahl fiir das Uberset-
zungsverhéltnis bei Interpolation“ die X/Y-Achse eingestellt werden

(siehe Abschnitt 8.12.3).

Kontinuierliche Verfahrbewegung:

Ist der Kreisfahrweg zu kurz und die Verfahrzeit vom Startpunkt zum Zielpunkt klrzer als die
Interpolationszeitkonstante, stoppt der Ablauf zeitweise und wechselt dann zur nachsten In-
terpolation.

Wird die Interpolation innerhalb der Tabellenfunktion fortlaufend wiederholt, handelt es sich
um eine kontinuierliche Verfahrbewegung.

Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Ablaufinformation

Stellen Sie in der Ablaufinformation die Daten flr die zirkulare Interpolation (,Mittelpunkt, im
Uhrzeigersinn® oder ,Mittelpunkt, gegen Uhrzeigersinn®) ein.

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit (Vektorgeschwindigkeit) wird mit ,X-Achsenverfahrgeschwindig-
keit 1 x Geschwindigkeitsiibersteuerung” festgelegt.

Die X-Achsenverfahrgeschwindigkeit 1 kann mit der Geschwindigkeitsdnderung geéndert wer-
den, auBer bei folgenden Zustanden:

Wéhrend der Bremsrampe.

Wenn die ,Anderungssperre wéhrend Positionierung” aktiviert ist.

Positionsinformation (Adresse)

Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:

Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

Relative Adressangabe:  Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Kreisinformation (Mittelpunktkoordinate)

Stellen Sie die Mittelpunktkoordinate (i, j) als relative Adresse zum Startpunkt ein.
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10.11.2

Zirkulare Interpolation (mit Radius)

Das Werkstiick bewegt sich vom Startpunkt auf einer Kreisbahn mit einem festgelegten Radius

zur Zieladresse.

Ablauf

Geschwindigkeit

Zieladresse 1

Verfahrweg im (X-/ Y-Achse)

Uhrzeigersinn

START-Befehl

Positionierung beendet

Interpolations-
zeitkonstante

Interpolations-
zeitkonstante

Maximale \
Geschwindigkeit

Vektor-
Geschwindigkeit
(Verfahrgeschwindig-
keit 1 der X-Achse)

Zieladresse 1
(X-, Y-Achse)

Abb. 10-13:Zirkulare Interpolation mit Radius

© Erstellen Sie die Tabellendaten, indem Sie die X-Achsengeschwindigkeit, die X-/ Y-Ach-
senposition (Adresse) und den Radius in die Tabelle eintragen.

® Mit dem Startbefehl aus der Tabelle beginnt das Positioniermodul mit den eingestellten
Daten der zirkularen Interpolation das Werkstick im Uhrzeigersinn oder entgegengesetz-
ten Uhrzeigersinn um den Mittelpunkt herum kreisférmig zur Zieladresse zu verfahren.
Der Kreismittelpunkt wird aus der Angabe des Radius, der Start- und der Zieladresse be-

rechnet.

Das Signal ,Positionierung beendet” wird deaktiviert.

© Das Werkstlck wird nach Erreichen der Zieladresse 1 angehalten. Damit ist die Funktion
beendet und das Signal ,Positionierung beendet” wird aktiviert.

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Tabelleninformation (XY-Achse) #7000-12999 Tabelleninformation
Tabellenfunktion (simultan) Funktionsauswahl #520 b10 #620 b10
Startnummer der Tabellenfunktion #521 #621
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Startbefehl #518 b9 #618 b9 Steuerdaten
m-Code AUS Ausfihrungsbefehl 1 #518 b11 #618 b11
And_e_rqussperre wéahrend #518 b12 #618 b12
Positionierung

Tab. 10-25: Datendibersicht (1)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H

10 - 37



Zirkulare Interpolation

Positionierung

(ab Ver. 1.20)

Impulsrate@

#14005, #14004

#14205, #14204

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
Geschwindigkeitsanderung | 5 sfihrngsbefehl 1 #518 b13 #618 b13
wéahrend Positionierung
Abbruch Abarbeit Steuerdaten

ruc arbeitung .
Restfahrweg Ausfihrungsbefehl 2 #519 b0 #619 b0
X-Start Eingangsklemme — — Eingangssignal
m-Code #9 #109
Ausgefihrte Tabellennummer #16 #116
Positionierung beendet . . #28 b6 #128 b6
Statusinformation
READY/BUSY #28 b0 #128 b0
Bereit zur Abarbeitung des Restfahrwegs nach Stopp #28 b7 #128 b7
Zieladresse (Position) bernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124 .
: P Uberwachungsdaten

Zieladresse (Geschwindigkeit) Gbernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #1283, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110
Einheitensystem
(Anwendereinheiten) #14000 b1, b0 #14200 b1, b0
Einstellung der Anwenderein- #14000 b3, b2 #14200 b3, b2
heiten
Mul'giplikationsfaktor fur die Verfahrparameter 1 #14000 b5, b4 #14200 b5, b4
Positionsdaten
Beschleunigungs-/
Bremsungsmodus #14000 b11 #14200 b11
Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15 Positionierparameter
Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
Breutfr;bsbereltschaﬂ des Servos #14002 b1 #14202 b1
P _ Verfahrparameter 2
Achsenauswahl Ubersetzungs-
verhdltnis bei Interpolation #14002 b14

Vorschubrate®

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

(ab Ver. 1.20)

Bremsrampe #14022 #14222
Prifintervall Positionierung beendet #14032 #14232
Signalverzégerungszeit Positionierung beendet #14106 #14306

Positionierparameter

Tab. 10-26: Datentibersicht (1)

[ ] Die Daten der grau hinterlegten Tabellenzellen sind fiir den Interpolationsbetrieb ungiltig.

o Wenn in den Positionierparametern die angenéherte s-férmige Beschleunigung/Bremsung eingestellt wird, wird

diese Einstellung in trapezférmige Beschleunigung/Bremsung geéndert.

@ Beachten Sie fur die korrekte Einstellung von Impuls- und Vorschubrate den Abschnitt 8.12.3.
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HINWEISE Der Radius wird mit r eingestellt. Ist der Radiuswert positiv, wird der kleine Kreisweg (a) ab-
gefahren, ist der Radiuswert negativ, wird der groBe Kreisweg (b) abgefahren.
(Siehe Abb. 10-13)

Impulsrate und Vorschubrate:

Waéhrend der zirkularen Interpolation wird der Radiuswert konstant gehalten und die Impul-
se werden der X- und Y-Achse zugeordnet. Wenn das Verhéltnis der Impulsrate und Ver-
fahrrate sich zwischen X- und Y-Achse unterscheidet, wird die Kreisbahn deformiert.

Bei einem ungleichen Verhéltnis von Impuls- zu Vorschubrate zwischen der X- und der
Y-Achse muss bei Modulen ab der Version 1.20 in der ,Achsenauswahl fiir das Uberset-
zungsverhaltnis bei Interpolation“ die X/Y-Achse eingestellt werden

(siehe Abschnitt 8.12.3).

Verwenden Sie fur eine ideale Kreisbewegung besser die zirkulare Interpolation mit Mittel-
punktkoordinate.

Kontinuierliche Verfahrbewegung:

Istder Kreisfahrweg zu kurz und die Verfahrzeit vom Startpunkt zum Zielpunkt klrzer als die
Interpolationszeitkonstante, stoppt der Ablauf zeitweise und wechselt dann zur nachsten In-
terpolation.

Wird die Interpolation innerhalb der Tabellenfunktion fortlaufend wiederholt, handelt es sich
um eine kontinuierliche Verfahrbewegung.

Ablaufinformation

Stellen Sie in der Ablaufinformation die Daten fiir die zirkulare Interpolation (,Radius, im Uhrzei-
gersinn“ oder ,Radius, gegen Uhrzeigersinn®) ein.

Geschwindigkeit

Die aktuelle Geschwindigkeit (Vektorgeschwindigkeit) wird mit ,,X-Achsenverfahrgeschwindig-
keit 1 x Geschwindigkeitstibersteuerung” festgelegt.

Die X-Achsenverfahrgeschwindigkeit 1 kann mit der Geschwindigkeits&énderung geéndert wer-
den, auBer bei folgenden Zustanden:

— Waéhrend der Bremsrampe

— Wenn die ,,Anderungssperre wéhrend Positionierung* aktiviert ist.

Positionsinformation (Adresse)
Die Adresse kann absolut oder relativ eingestellt werden:
— Absolute Adressangabe: Der Bezugspunkt der Zieladresse (Position) ist Adresse 0.

— Relative Adressangabe:  Der Bezugspunkt der Zieladresse ist die Differenz zur
aktuellen Position.

Kreisinformation (Radius)
Stellen Sie den Radius des Kreises mit ,,r“ ein:
— Positiver Einstellwert (+):  Abfahren des kleinen Kreiswegs (a)

— Negativer Einstellwert (-):  Abfahren des grof3en Kreiswegs (b)
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10.12 Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

Ablauf

Bei der Einstellung der Bewegungsumkehranweisung beginnt das System in Abhéngigkeit vom
Zustand der Signale ,Offnen® (INTO) und ,SchlieBen® (INT1), sowie von der aktuell ablaufenden
Bewegung zum SchlieBen oder zum Offnen eine sich immer umkehrende Bewegungen auszu-

Drehrichtung SchlieBen Verfahrge-

schwindigkeit 2
Verfahrgeschwindigkeit 2  Zieladresse 2
Zieladresse 2

fUhren.
Bewegung zum SchlieBen
<
Zylinder Bewegung zum Offnen
I 1 rvv: P S
| i< g
! — A A
/]\ 1\ Position geschlossen Position geéffnet
(Zieladresse 2, (Zieladresse 1,
Signal Signal  Verfahrgeschwindigkeit 2) Verfahrgeschwindigkeit 1)
Offnen SchlieBen
(INTO) (INT1)
Ablaufzustand o ( o X ) X L) X o X o ) L) o o
! \
Signal Offnen (INTO) AUS |EIN| Ads EIN
Signal SchlieBen (INT1) ®
EIN AUS i |EIN AUS AUS EIN
.. @ ® g
Drehrichtung Offnen !
Betrieb des Servomotors y \\ {

Funktionsauswabhl
BFM #520/#620 b11 AUS | EIN

READY EIN | AUS

Positionierung beendet EIN | AUS | | | | |

Abb. 10-5: Zeitdiagramm Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

© Ablaufzustand: Steht an der Position ,,gedffnet"

— Signal ,SchlieBen” (INT1) = EIN: Das System bleibt an der Position ,,ge6ffnet” ste-
hen.

— Signal ,SchlieBen” (INT1) = AUS: Das System beginnt die Bewegung zum Schlie-
Ben (D im Zeitdiagramm). Die Bewegung erfolgt
mit Verfahrgeschwindigkeit 2 in Richtung Ziel-
adresse 2.

@® Ablaufzustand: Steht an der Position ,geschlossen”

— Signal ,Offnen“ (INTO) = EIN: Das System bleibt an der Position ,geschlossen”
stehen.

- Signal ,Offnen” (INT0) = AUS:  Das System beginnt die Bewegung zum Offnen (2@
im Zeitdiagramm). Die Bewegung erfolgt mit Ver-
fahrgeschwindigkeit 1 in Richtung Zieladresse 1.

10 - 40 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Positionierung

Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

© Ablaufzustand: Bewegung zum Offnen

Wenn das Signal ,Offnen“ ausgeschaltet wird, bremst das System ab und stoppt die Be-
wegung zum Offnen () im Zeitdiagramm). Nach dem Stoppen erfolgt der weitere Ablauf

entsprechend dem Zustand der Signale ,Offnen® (INT0) und ,SchlieBen* (INT1).

— Signal ,SchlieBen“ (INT1) = AUS: Das System beginnt die Bewegung zum Schlie-
Ben (@ im Zeitdiagramm). Die Bewegung erfolgt
mit Verfahrgeschwindigkeit 2 in Richtung Ziel-

adresse 2.

— Signal ,SchlieBen” (INT1) = EIN,

Signal ,Offnen“ (INTO) = EIN:

Das System bleibt an der Position stehen.

— Signal ,SchlieBen“ (INT1) = EIN,

Signal ,Offnen“ (INT0) = AUS:

Das System beginnt die Bewegung zum Offnen.

Die Bewegung erfolgt mit Verfahrgeschwindigkeit 1

in Richtung Zieladresse 1.

O Ablaufzustand: Bewegung zum SchlieBen
Wenn das Signal ,SchlieBen” ausgeschaltet wird, bremst das System ab und stoppt die
Bewegung zum SchlieBen (B im Zeitdiagramm). Nach dem Stoppen erfolgt der weitere
Ablauf entsprechend dem Zustand der Signale ,Offnen® (INT0) und ,SchlieBen® (INT1).

Signal ,Offnen* (INTO) = AUS:

Signal ,Offnen“ (INT0) = EIN,
Signal ,SchlieBen” (INT1) = EIN: Das System bleibt an der Position stehen.

Signal ,Offnen” (INTO) = EIN,

Das System beginnt die Bewegung zum Offnen ((®

im Zeitdiagramm). Die Bewegung erfolgt mit Ver-
fahrgeschwindigkeit 1 in Richtung Zieladresse 1.

Signal ,SchlieBen” (INT1) = AUS: Das System beginnt die Bewegung zum Schlie-
Ben. Die Bewegung erfolgt mit Verfahrgeschwin-
digkeit 2 in Richtung Zieladresse 2.

BFM-Nummer

Datentyp

X-Achse Y-Achse
Zieladresse 1 #501, #500 #601, #600
Verfahrgeschwindigkeit 1 #503, #502 #603, #602
Zieladresse 2 #505, #504 #605, #604
Verfahrgeschwindigkeit 2 #507, #506 #607, #606
Bewegungsumkehranweisung .
(ab Ver. 1.10) Funktionsauswahl #520 b11 #620 b11
Stoppbefehl #518 b1 #618 b1
Flag simultaner Start #518 b10
Anderungssperre wahrend #518 b12 #618 b12 Steuerdaten

9 Ausfihrungsbefehl 1

Geschwindigkeitsénderung
wahrend Positionierung #518 b13 #618b13
Zielpositionsdnderung wahrend
Positionierung #518 b14 #618 b14
Abbruch Abarbeitung
Restfahrweg #519 b0 #619 b0
Umschaltbefehl Ausfuihrungsbefehl 2
Beschleunigungs-/ Bremsrampe #519 bb #619 b5
(ab Version 1.30)

Tab. 10-27: Dateniibersicht (1)
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BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
'Ii(rﬁggié:vt;teur?egnder Kreiszahlerfunktion bei absoluten #530 4630 Steuerdaten
X-INTO — —
Y-INTO . — — . .
CINTT Eingangsklemmen — — Eingangssignale
Y-INT1 — —
Positionierung beendet #28 b6 #128 b6
REAPY/BUSY . Statusinformation #28 b0 #128 b0
Derel ur poarieiugg ces reavr #ree 7
Zieladresse (Position) bernommen (ab Ver. 1.20) #25, #24 #125, #124
Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen (ab Ver. 1.20) #27, #26 #127, #126 Uberwachungsdaten
Aktuelle Position (Anwendereinheit) #1, #0 #101, #100
Aktuelle Position (Impulse) #3, #2 #103, #102
Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20) #21, #20 #121, #120
Reale aktuelle Position (Impulse) (ab Ver. 1.20) #23, #22 #1283, #122
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit #11, #10 #111, #110

Einheitensystem
(Anwendereinheiten)

Einstellung der Anwenderein-
heiten

Multiplikationsfaktor flr die
Positionsdaten

Beschleunigungs-/Bremsungs-

Verfahrparameter 1

#14000 b1, b0

#14200 b1, b0

#14000 b3, b2

#14200 b3, b2

#14000 b5, b4

#14200 b5, b4

Positionierparameter

(ab Ver. 1.30)

modus #14000 b11 #14200 b11

Stoppmodus #14000 b15 #14200 b15

Servoendprifung #14002 b0 #14202 b0
i i Verfahrparameter 2

Be:tnebsbereltschaft des Servos p #14002 b1 #14202 b1

prufen

Krsiszahlerfunktion Verfahrparameter 2 #14002 b3 #14202 b3

Impulsrate

#14005, #14004

#14205, #14204

Vorschubrate

#14007, #14006

#14207, #14206

Maximale Geschwindigkeit

#140009, #14008

#14209, #14208

Beschleunigungsrampe #14018 #14218
Bremsrampe #14020 #14220
Prufintervall Positionierung beendet #14032 #14232

Oberer Kreiszahlergrenzwert (ab Ver. 1.10)

#14101, #14100

#14301, #14300

Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

(ab Ver. 1.20) #14106 #14306
Beschleunigungsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14108 #14308
Bremsrampe 2 (ab Ver. 1.30) #14110 #14310

Positionierparameter

Tab. 10-28: Datentibersicht (2)
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Positionierung

Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

HINWEISE

Wenn das 20SSC-H die Positionierung an der Zielposition ,,ge6ffnet” oder ,geschlossen*
abschlieBt, schaltet das Signal ,Positionierung beendet” ein.

Das Bereitschaftssignal READY bleibt ausgeschaltet, solange das 20SSC-H die Positionie-
rung ausfihrt und nach Abschluss der Positionierung schaltet das Signal ein.

Der Motor bremst bis zum Stoppen ab, wenn das Bit fir die Funktionsauswahl der Bewe-
gungsumkehranweisung ausgeschaltet wird (BFM #520/#620 b11).

Wenn Die Zieladresse wahrend des Betriebs mit der Adressanderungsfunktion geadndert
werden soll, wird die neue Zieladresse erst dann gultig, wenn die Zieladresse oder die Ziel-
adresse 2 gleichzeitig geandert werden.

— Wenn Sie die Zieladresse der Position ,offen“ wahrend der Positionierung &ndern wollen,
muissen Sie gleichzeitig auch die Zieladresse 1 &ndern.

— Wenn Sie die Zieladresse der Position ,geschlossen® wahrend der Positionierung &ndern
wollen, missen Sie gleichzeitig auch die Zieladresse 2 &ndern.

Stellen Sie bei Einsatz der Bewegungsumkehranweisung in Zusammenhang mit der Kreis-
zéhlerfunktion die ,Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion bei absoluten Adresswerten® auf
den Wert ,,0: Richtung des kirzeren Drehwegs“ ein.

Geschwindigkeit

Die aktuellen Geschwindigkeiten sind folgendermaf3en festgelegt:
— Verfahrgeschwindigkeit 1 x Geschwindigkeitsiibersteuerung
— Verfahrgeschwindigkeit 2 x Geschwindigkeitsiibersteuerung

Die Verfahrgeschwindigkeit 1 und Verfahrgeschwindigkeit 2 kdnnen mit der Geschwindigkeits-
anderung geandert werden, auBer bei folgenden Zustanden:

— Wéhrend der Bremsrampe

— Wenn die ,Anderungssperre wahrend Positionierung“ aktiviert ist

Adresseinstellung

Die Adresse kann nur absolut eingestellt werden.
(Die Einstellung relative/ absolute Adresse wird ignoriert.)

Laufrichtung

Die Laufrichtung héngt von der aktuellen Position des Systems in Relation zu Zieladresse 1 und
Zieladresse 2 ab.
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Tabellenfunktionen Ubersicht der Tabellenfunktionen

11 Tabellenfunktionen

11.1 Ubersicht der Tabellenfunktionen

Mit der Tabellenfunktion kénnen voreingestellte Bewegungsmuster flr die Positionierung aus
einer Tabelle ausgefihrt werden. AuBBerdem kénnen mehrere Bewegungsmuster hintereinan-
der zusammenhéngend ausgefuhrt werden.

11.1.1 Positionierfunktionen und die Tabellenfunktion
o T T Ausfiihrbarkeit mit Tabellenfunktion
Ausfiihrbar Nicht ausfiihrbar
Betrieb mit Multigeschwindigkeit vO —
Kontinuierliche Verfahrbewegung vO® —
1-Geschwindigkeitspositionierung v —
Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate v —
2-Geschwindigkeitspositionierung v —
Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate 4 —
Interrupt-Stopp v —
Betrieb mit Mehrfachgeschwindigkeit v —
Lineare Interpolation v —
Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp) v —
Zirkulare Interpolation v —
Mechanische Nullpunktfahrt v —
Betrieb mit variabler Geschwindigkeit — v
Handradbetrieb — v
JOG-Betrieb — v
Bewegungsumkehranweisung (ab Ver 1.10) — v

Tab. 11-1: Ubersicht der méglichen Positionierfunktionen in der Tabellenfunktion

@ Diese Positionierfunktion ist ausschlieBlich mit der Tabellenfunktion ausfihrbar

@ Wird die Interpolation innerhalb der Tabellenfunktion fortlaufend wiederholt, handelt es sich um eine kontinuierli-
che Verfahrbewegung.

11.1.2 Tabelleninformationstypen und Anzahl registrierter Tabellen
Tabelleninformationstypen Anzahl registrierbarer Tabellen Tabellennummern
X-Achsentabelle 300 Tabellen 0 bis 299
Y-Achsentabelle 300 Tabellen 0 bis 299
XY-Achsentabelle 300 Tabellen 0 bis 299

Tab. 11-2: Ubersicht der Tabelleninformationstypen
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11.1.3 Einstellpunkte der Tabelleninformation
Tabellen-
i inf ti t
Einstell- Inhalt der Tabelle informationstyp
punkt X- | ¥- | xv-

Achse |Achse |Achse

Einstellung einer Positionieroperation in der Tabelle mit einer Anderung der aktuellen Positi-

on,usw.

® Keine Operation ® Zirkulare Interpolation

® m-Code (Mittelpunkt, im Uhrzeigersinn)

@ 1-Geschwindigkeitspositionierung ® Zirkulare Interpolation ]

o e (Mittelpunkt, gegen Uhrzeigersinn)
® Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionie- ) .
rung mit konstanter Vorschubrate ® Zirkulare Interpolation

Ausfihrungs- | @ 2-Geschwindigkeitspositionierung (Radius, im Uhrzeigersinn) v v v
information @ ® Zirkulare Interpolation

® Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionie-

Radius, gegen Uhrzeigersinn
rung mit konstanter Vorschubrate ( 9e9 9 )

® Mechanische Nullpunktfahrt
® |Interrupt-Stopp e And der aktuellen Positi
nderung der aktuellen Position
® Betrieb mit Mehrfachgeschwindigkeit 9 )
(erfordert mehrfache Tabellen) ® Angabe der relativen Adresse
@ Lineare Interpolation ® Angabe der absoluten Adresse
® Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp) ® Verweilzeit
® Sprung

Die folgenden Punkte werden abhangig von der Einstellung in der Ausflihrungsinformation
eingestellt.

® Bei Positionieroperationen:
Einstellung der Zieladresse
Einstellbereich: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ©)
Stellen Sie einen Wert zwischen -2147483648 bis 2147483647 PLS
als umgerechnete Impulsen ein.

® Bei Anderung der aktuellen Position:

Positions- Einstellung einer neuen Adresse

information Einstellbereich: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ©)

Stellen Sie einen Wert zwischen -2147483648 bis 2147483647 PLS
als umgerechnete Impulsen ein.

® Bei Verweilzeit:
Einstellung der Verweilzeit
Einstellbereich: 0 bis 32767 (x10 msek)
@® Bei Sprung:
Einstellung der Zieltabellennummer fiir den Sprung
Einstellbereich: 0 bis 299

Geschwin- Einstellung der Verfahrgeschwindigkeit
digkeits- Einstellbereich: 1 bis 50000000 (Anwendereinheit @) v v v
information Stellen Sie einen Wert zwischen 1 und 50000000 Hz als umgerechnete
(x, 1, fy) Impulse Ein
Kreis- Einstellung der Mittelpunktkoordinaten und des Radius des Kreises fir die zirkulare Interpolation
information Einstellbereich:  -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®) _ _ v
) Stellen Sie einen Wert zwischen -2147483648 bis 2147483647 PLS

0l als umgerechnete Impulsen ein.

Einstellung des m-Code

m;g'cr’::t-ion @ Kein m-Code -1 v v v
@ ® m-Code AFTER-Modus 0 bis 9999

® m-Code WITH-Modus 1000 bis 32767

Tab. 11-3: Einstellpunkte in der Tabellenfunktion und deren Inhalt

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten finden Sie im Abschnitt 8.11.

@ Der m-Code ist ein Zusatzbefehl zur Unterstitzung der Positionierung. Weitere Informationen zu den m-Codes fin-
den Sie in Abschnitt 11.9.

@ Stellen Sie fur jede Positionieroperation in der Ausflihrungsinformation einen passenden numerischen Wert ein,
der im Pufferspeicher abgelegt wird (siehe Tabelle auf der folgenden Seite).
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Stellen Sie zu jeder Betriebsfunktion die entsprechenden numerischen Werte im Pufferspei-
cherbereich fur die Ausfihrungsinformationen ein. Die folgende Ubersicht zeigt die Tabellenin-
formationen zu den angesprochenen Achsen, den Einstellwerten und anderen Einstellpunkten

fur jede einzelne Betriebsfunktion.

Achsen-
Ausfiihrungsinformationen Tabellen- Weitere Einstellungen
. information
Ein-
Ange- wert | %- | v- | xy. | Positions- Gue.Zi'éYi's" Kreis | m-goge- | oo oo
Funktion steuerte | Symbol information | o otion | Information | Informa-
Achse(n) tion
Achse X y | fxff | fy ilr i
. . Keine
Keine Operation — NOP -1 vViv| iV —|—| — | — | — | — — Ausfiihrung
Nur m-Code-
m-Code — NOP -1 vivi iv|—| —| —| —|—|— v Einstellung
Beendet die Ta-
Ende o END 0 VIVIVI— |||~ o bellenfunktion
X-Achse DRV-X 1 vV — |V | Vv | — v — | — — 4 Siehe Abschnitt
1-Geschwindig- Y-Achse DRV-Y 5 v lvl =1 v = v — | _ v 10.2 zu den De-
keitspositionierung tails dieser
XY-Achse | DRV-XY 3 — = |V |V |V v v | — | — v Funktion
Interrupt-1-Ge- X-Achse | SINT-X 4 vVi—|v| v |— |V | — | —|— v Siehe Abschnitt
schwindigkeitsposi- Y-Achse SINT-Y 5 —_lvlv] = v _ v _ _ v 10.3 zu den De-
tionierung mit kon- tails dieser
stanter Vorschubrate | XY-Achse | SINT-XY 6 —|— |V |V |V |V vV | — | — v Funktion
vV | — | v | —| — | — v
X-Achse | DRV2-X 7 vV i —|Vv v v
2-Geschwindigkeits- v v v Siehe Abschnitt
positionierung . : . — — — | — 10.4 zu den De-
(Verwendung von Y-Achse DRV2-Y 8 viv — v | = | v | —| — — tails dieser
2 Tabellenzeilen) Funktion
vV | v v v | — | — v
XY-Achse |DRV2-XY| 9 — | — |V
vV | v 4 vV | — | — —
vV | — | v | —| —| — v
Interrupt-2-Ge- X-Achse DINT-X 10 |(v |— |V N R B2 R R R —
schwindigkeitsposi- v v v Siehe Abschnitt
tionierung mit kon- . . . — — — | — 10.5 zu den De-
stanter Vorschubrate Y-Achse DINT-Y R viv — = = | v | = | = — tails dieser
(Verwendung von v v v v v Funktion
2 Tabellenzeilen) | yy achse | DINTEXY | 12 | — | — | v
— | — v 4 — — —
X-Achse INT-X 13 V| —|Vv | Vv | — v — | — — 4 Siehe Abschnitt
Interrupt-Stopp YAchse | INLY | 14 |—|v |v | —| v |=|v [ =] =] v |106zudenDe-
tails dieser
XY-Achse | INT-XY 15 |—|— |V | ¥V v v v - | - v Funktion
Betrieb mit Multige- | x_achse | DRVC-X 16 vi—|lv!|v | — S IR v Siehe Abschnitt
schwindigkeit 10.8 zu den De-
(Verwendung von tails dieser
mehreren Tabellen) | Y-Achse | DRVC-Y | 17 | — v | v | — | v | — | v | — | — v Funktion
Siehe Abschnitt
Lineare Interpolation | XY-Achse |  LIN 19 |—|—=|v|v v iv]|—|—=|—=| v |[l092zudenDe
tails dieser
Funktion
Siehe Abschnitt
Lineare Interpolation . | I 10.10 zu den
(Interrupt-Stopp) XY-Achse | LININT | 20 viv|v v v Details dieser
Funktion
Zirkulare Interpolati-
on (Mittelpunkt, XY-Achse | CW_i 21 — = |V |V |V vV | — | vV v v Siehe Abschnitt
im Uhrzeigersinn) 10.11.1 zu den
Zirkulare Interpolati- Details dieser
on (Mittelpunkt, XY-Achse | CCW_i | 22 |—|—|v | v | v |v | = | v | v v | Funktion
gegen Uhrzeigersinn)
Tab. 11-4: Einstellpunkte der Ausfiihrungsinformation (1)
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Achsen-
Ausfiihrungsinformationen Tabellen- Weitere Einstellungen
. information
Ein-
stell- - Geschwin- . Bemerkungen
Ange- wert | X- | Y- | xy- | Positions- | “yiueie. | KI€iS- | m-Code- J
Funktion steuerte | Symbol information | ;<ormation | IMfOrmation | Informa-
Achse(n) tion
Achse X y | fx/if | fy ilr i
Zirkulare Interpolati-
on (Radius, XY-Achse CW_F 23 — | — |V v v ("4 — ("4 —_ v Siehe Abschnitt
im Uhrzeigersinn) 10.11.2 zu den
Zirkulare Interpolati- Details dieser
on (Radius, XY-Achse | CCW.r | 24 |—|—|v|v | v |v | = | v | — v | Funktion
gegen Uhrzeigersinn)
X-Achse | DRVZ-X 25 V| —|v | — | — | — — — — v Siehe Abschnitt
Mechanische 9.1 zu den De-
Nullpunktfahrt YAchse |DRVZY | 26 | —|v IV - |- |- |- |—|— v tails dieser
XY-Achse |DRVZ-XY| 27 |—|— |V | — | — | — | — | — | — v Funktion
) X-Achse SET_X 90 V| —|\vi vV | —| — | — | — | — v Siehe Abschnitt
Anderung der YAchse | SET.Y | 91 |—|v |v | —| v | = | =] =] = v |8!09zuden
aktuellen Position Details dieser
XY-Achse | SET. XY | 92 |—|— |V | V v — - | — | — 4 Funktion
Die Positionsin-
formation (x, y)
der Tabelle wird
zu einer absolu-
Anaabe der ten Adresse.
abgoluten Adresse — ABS 93 Vi iv | iv | — | — | — — — — v Hierbei ist der
Nullpunkt der
Bezugspunkt.

Absolute Adres-
se ist die Stan-
dardeinstellung

Die Positionsin-
formation (x, y)
der Tabelle wird
zu einer relati-
— INC 9 \V iV V| |— | —| — | —|—|— 4 ven Adressanga-
be. Die Adresse
ist die Differenz
zur aktuellen
Position.

Angabe der relativen
Adresse

V| —|—| v |- —| — | —| — v Das Positionier-
modul wartet fur
die angegebene
Zeit. Hiermit
werden Warte-
zeiten zwischen
zwei Funktionen
— | —|lV|vV |- | — | = | — v |erzeugt.

Verweilzeit — TIM 9% |—| V| —| — | V — — — — (4

vV i—|—|v | —| —| =] —| — — Sprung zur fest-
gelegten Tabel-

lennummer. Der
Sprung von der

X-Achsentabelle
zur Y-Achsenta-
belle ist nicht

—_— =V v | - — | — | — | — — | moglich.

Sprung — JMP % |—|v|—| —|v | —|—|—]|—] —

Tab. 11-5: Einstellpunkte der Ausfihrungsinformation (2)
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Ubersicht der Tabellenfunktionen

11.1.4

Ausfiihren von Tabellenfunktionen

©® Auswahlder Positionierfunktion und Einstellung der Tabellennummer fiir den Start

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung

Auswahl Positionierfunktion

b9: Tabellenfunktion (individuell)
Die Tabellenfunktion erfolgt aus einer
X-Achsendatentabelle und einer
#520 #620 Y-Achsendatentabelle.
b10: Tabellenfunktion (simultan)
Die Tabellenfunktion erfolgt aus einer
XY-Achsendatentabelle.

Tabellennummer flr den Start #521 #621

Legen Sie die Tabellennummer fest, die ausge-
fuhrt werden.

Stellen Sie nur die Starthnummer der X-Ach-
sentabelle ein, wenn Sie die simultane Tabellen-
funktion (Auswahl Positionierfunktion: b9)
verwenden.

Tab. 11-6: Ubersicht der Uberwachungsdaten der Positionierfunktionen

HINWEISE

Beim Verwendung einer XY-Achsendatentabelle sollte fir beide Achsen die simultane Ta-
bellenfunktion eingestellt werden. Ist dies nicht der Fall, ist der Ablauf wie folgt:

— Furdie X-Achse ist bei der Auswahl der Positionierfunktion die simultane Tabellenfunktion
eingestellt und fir die Y-Achse eine andere Positionierfunktion:
Die Positionierfunktion der Y-Achse wird unterdriickt und es wird die simultane Tabellen-
funktion ausgefuhrt.

— Bei der Positionierfunktion ist fur die X-Achse keine simultane Tabellenfunktion einge-
stellt, fir die Y-Achse ist die simultane Tabellenfunktion aber eingestellt:
Die X-Achse geht mit der fr sie eingestellten Positionierfunktion in Betrieb.
Die Y-Achse geht nicht in Betrieb.

Moglichkeiten fiir das Ablegen der Daten der Tabellenfunktion in den Pufferspei-
cher zur Vorbereitung der Funktion:

Ubertragen Sie die Tabelleninformation aus dem Flash-Speicher des Positioniermo-
duls in den Pufferspeicher (nur bei eingeschalteter Betriebsspannung).
(Siehe auch Kapitel 7)

Ubertragen Sie die Tabellendaten mit dem Setup-Programm FX Configurator-FP in
den Pufferspeicher.

(Einzelheiten dazu finden Sie in der Bedienungsanleitung der Software FX Configura-
tor-FP,)

Schreiben Sie die Tabelleninformation mit Hilfe eines Ablaufprogramms.
(Einzelheiten dazu finden Sie in der Programmieranleitung der Software FX Configura-
tor-FP.)

Uberpriifen Sie die Tabelleninformation durch die Test- und Diagnosefunktion der
Software GX Developer.
(Einzelheiten dazu finden Sie in der Bedienungsanleitung des GX Developer.)
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® Nach dem Aufruf des START-Befehls wird die Tabellenfunktion ausgefiihrt

Zur Ausfihrung der Tabellenfunktion aktivieren Sie den START-Befehl (OFF — ON) fir die
X-Achse.

©® Das Positioniermodul FX3u-20SSC-H arbeitet die Tabellen entsprechend den Start-
nummern nacheinander ab.

Die Tabellen werden in numerischer Reihenfolge vom Positioniermodul abgearbeitet, bis
die Tabellennummer mit der END-Anweisung (Ende) auftaucht.

O Die Tabellenfunktion endet nach der Abarbeitung der Tabellennummer mit der
END-Anweisung (Ende).
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11.2

11.2.1

HINWEIS

11.2.2

11.2.3

HINWEISE

Erstellung der Tabelleninformation

Man hat zwei Mdglichkeiten, die Tabelleninformation zu erstellen. Die erste Mdglichkeit ist mit
dem Setup-Programm FX Configurator-FP, die zweite Méglichkeit ist mit Hilfe eines Ablaufpro-
gramms.

Erstellung der Tabelleninformation mit einem Ablaufprogramm

Schreiben Sie alle Einstellungen mit TO-Anweisungen oder mit Ubertragungsanweisungen
(MOV usw.) direkt in den Pufferspeicher des Positioniermoduls.
Angaben zur Speicherzuordnung finden Sie in den Abschnitten 11.3 und 12.5.

Es wird dringend empfohlen, die Tabelleninformation mit der Setup-Software FX Configura-
tor-FP zu erstellen und in den Flash-Speicher zu Ubertragen. Beim Erstellen der Tabellenin-
formation mit einem Ablaufprogramm wird eine erhebliche Anzahl an Operanden verwen-
det, was das Programm kompliziert und untbersichtlich macht, wodurch sich zusétzlich die
Zykluszeit verlangert.

Ertstelll:tlj:’ng der Tabelleninformation mit der Setup-Software FX Configu-
rator-

Mit dem Editor-Meni der Setup-Software FX Configurator-FP kénnen die Daten fir die X-, Y-
und XY-Tabellinformation erstellt werden.
(Einzelheiten dazu finden Sie in der Bedienungsanleitung der Software FX Configurator-FP.)

Vorgehensweise und Unterschiede der Tabelleninformationen

— Doppelklick auf ,File Name“— ,Edit'—,X-axis table information“, ,Y-axis table infor-
mation“ oder ,XY-axis table information“.

— Das Editiermen( fir die ausgewahlte Tabellendatei (,X-Achsentabelleninformation®,
»Y-Achsentabelleninformation® oder ,XY-Achsentabelleninformation®) wird angezeigt.

Beachten Sie, dass sich die Vorgehensweise zur Einstellung der Tabelleninformation mit
dem Ablaufprogramm und dem FX Configurator-FP unterscheidet.

Die Position der folgenden Ausfuhrungsinformationen unterscheidet sich:
- Positionsinformation

- Geschwindigkeitsinformation

- Ausfiihrungsinformation

- m-Code-Information

- Kreisinformation
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Tabellenfunktionen

— Pufferspeicher

©® X-Achsen- und Y-Achsentabelleninformation

a) b) c) d)
Tabellennr. _Positior!s- Ges_chwindi_gkeits- A_usﬁ.'lhrupgs- m-Cod(_e-
information information information Information

0 5000 5000 7@ -1
1 2000 2500 7@ 1
2 100 © — 95 1
3 0@ — 9% A
4 — — 0 —
5 0 200000 1 -1
6 — — 0 —

Tab. 11-7: X-Achsen- und Y-Achsentabelleninformation im Pufferspeicher

@ Die Einstellmethode unterscheidet sich:

Verweilzeit:

@ Die Einstellmethode unterscheidet sich:
Tabellennummer Sprung:

Pufferspeicher:
FX Configurator-FP:

Pufferspeicher:
FX Configurator-FP:

Einstellung der Positionsinformation
Einstellung der Zeit

Einstellung der Positionsinformation
Einstellung der Sprungzielnummer

® Bei der 2-Geschwindigkeitspositionierung und Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter
Vorschubrate sind zwei Zeilen fir die Einstellung notwendig.

— FX Configurator-FP

) a) b) @ @ d
3 10 FX3U-20S5C-H / X-axis Table information {module :0) x|

Mo. Command code Aﬁgﬂl_rglss S&e:id Jg:_z] Jump Mo, | m code A
a Positioning at 2-step speed 5000 S000 -1

1 Positioning &t 2-step speed 2000 2500

2 Crrvedl 100 -1

3 Jump u]

4 End

5 Positioning at 1-step speed 0 200000 -1

5 End

4 v

Abb. 11-1: X-Achsen- und Y-Achsentabelleninformation im FX Configurator-FP

@ Die Einstellmethode unterscheidet sich:
Pufferspeicher:
FX Configurator-FP:

@ Die Einstellmethode unterscheidet sich:

Verweilzeit:

Tabellennummer Sprung:

Pufferspeicher:
FX Configurator-FP:

Einstellung der Positionsinformation
Einstellung der Zeit

Einstellung der Positionsinformation
Einstellung der Sprungzielnummer
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Erstellung der Tabelleninformation

® XY-Achsentabelleninformation
— Pufferspeicher

a) b) e) c) d)
Positions- Geschwindigkeits- Kreis-
Tabellennr. information information information Ausfiihrungs- | m-Code-
information Information
X-Achse | Y-Achse | X-Achse | Y-Achse | X-Achse | Y-Achse

0 5000 5000 5000 5000 — —_ 9@ -1

1 2000 2000 2500 2500 — — 9@ -1

2 100 @ — — — — — 95 -1

3 — — — — — — 0 —

4 — — — — — — -1 —

5 0 — 5000 — — — 1 -1

6 — 0 — 5000 — — 2 -1

7 — — — — — — —

Tab. 11-8: XY-Achsentabelleninformation im Pufferspeicher

@ Die Einstellmethode unterscheidet sich:

Verweilzeit:

Pufferspeicher:

FX Configurator-FP: Einstellung der Zeit

Einstellung der Positionsinformation

@ Bei der 2-Geschwindigkeitspositionierung und Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vor-
schubrate sind zwei Zeilen flr die Einstellung notwendig.

— FX Configurator-FP

°) a) b) e) o d)
Address Speed Arc center A TS Time ~
Mo Command code =[PLS] fx:[Hz] P[PLS] FIPLS] [1oms] Jump Mo. | m code
y:[PLE] fy:[Hz] E[PLS] .
0 v o ioning ot 2-at " £ 5000 1 5000 4
-ads postioning st 2-step spee " 00 iy s000 -
g bew , AR . < 2000 tx: 2500
-axds postioning st 2-step spee " 2000 [ty 250
2 Crvell 100 -1
E| Endl
4
) L 1 o 1 5000
3 [X-axiz posttioning st 1-step speed -1
B v-axiz positioning at 1-step speed " 1 ty: 2000 -1
7 Endl
g hd
= = - ~ — NS =

Abb. 11-2: XY-Achsentabelleninformation im FX Configurator-FP

@ Die Einstellmethode unterscheidet sich:

Verweilzeit:

Pufferspeicher:

FX Configurator-FP: Einstellung der Zeit

Einstellung der Positionsinformation

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Zuordnung der Tabellen zum Pufferspeicher (BFM)

Tabellenfunktionen

11.3

Zuordnung der Tabellen zum Pufferspeicher (BFM)

Die Ausfihrungsinformationen der Tabellen werden im Pufferspeicher des Positioniermoduls
abgelegt. Es gibt den Pufferspeicher flr die individuelle Achsenfunktion (X-Achse und Y-Achse)
und es gibt den Pufferspeicher fir die simultane Achsenfunktion (XY-Achse).

BFM-Nummer
Tabellennr. | Merkmal X-Achsen- Y-Achsen- XY-Achsen-
tabelleninformation | tabelleninformation | tabelleninformation

Position x #1001, #1000 — #7001, #7000
Positionsinformation

Position y — #4001, #4000 #7002, #7002
Geschwindigkeits- Geschwindigkeit f, fx #1003, #1002 — #7005, #7004
information Geschwindigkeit fy — #4003, #4002 #7007, #7006

0 . : :

M|t&glpunktkoord|nate| . . #7009, #7008
Kreisinformation adius r

Mittelpunktkoordinate j — — #7001, #7010
Ausfiihrungsinformation #1004 #4004 #7012
m-Code-Information #1005 #4005 #7013

Position x #3991, #3990 — #12981, #12980
Positionsinformation

Position y — #6991, #6990 #12982, #12982
Geschwindigkeits- Geschwindigkeit f, fx #3993, #3992 — #12985, #12984
information Geschwindigkeit fy — #6993, #6992 #12987, #12986

299 ; . :

Il\q/htéglpunktkoordmate i . _ #1298, #12088
Kreisinformation adius r

Mittelpunktkoordinate j — — #12991, #12990
Ausflihrungsinformation #3994 #6994 #12992
m-Code-Information #3995 #6995 #12993

Tab. 11-9: Zuordnung der Tabellen und der Merkmale zum Pufferspeicher

HINWEISE |

| Der Initialwert der Tabelleninformation ist ,-1“.

Der Speicherbefehl (BFM #523 b2 bis b4) speichert die Information der Pufferspeicherta-
belle (BFM) in den Flash-Speicher des Positioniermoduls.

Das Positioniermodul speichert die Nummer der ausfiihrbaren Tabelle in den Pufferspei-
chernummern BFM #16 und #116.

A\

ACHTUNG:

Die Funktionen

2-Geschwindigkeitspositionierung und
Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
benétigen zwei Tabellenzeilen.

11-10
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Tabellenfunktionen

Anderung der aktuellen Position

11.4

11.5

HINWEISE

Positions- Geschwindiay Ausfiihrungs- m-Code-
UL information LGl information Information
information
0 500 500 -1 ®
1 3000 300 -1
10 5000 500 -1 ®
11 3000 1000 3 -1

Tab. 11-10: X- und Y-Achsentabelleinformation fir 2-Geschwindigkeitspositionierung

Positions- Geschwindigkeits- Kreis- Ausfiih-
Tabellennr. information information information  rungs- Inrfno-ts:l)adt?c-)n
X-Achse | Y-Achse | X-Achse | Y-Achse | X-Achse | Y-Achse | information
0 5800 10000 5000 6000 — — -1
1 3000 5000 1000 1200 — — -1 ©
10 500 1000 500 600 — — -1
11 800 1500 1000 1200 —_ — 3 -1 ®

Tab. 11-11: XY-Achsentabelleninformation fiir 2-Geschwindigkeitspositionierung

@ Eine Positionierfunktion wird mit 2 Tabellenzeilen ausgefihrt.

@ Wird nur eine Tabellenzeile erstellt, wird die nachste Tabellenzeile (Nr. 11) als zweite Geschwindigkeit der Tabel-
lenzeile 10 gewertet und die Funktion wird damit fortgesetzt.

Anderung der aktuellen Position

Mit diesem Punkt der Ausflihrungsinformation wird der Wert (Anwendereinheiten/Impulse) der
aktuellen Position in einen neuen Wert ge&ndert.

Angabe der absoluten Adresse

Mit diesem Punkt der Ausfihrungsinformation wird die Position der nachfolgenden Tabellen-
funktion als absolute Adresse, basierend auf dem absoluten Nullpunkt, eingestellt.

Beim Starten der Tabellenfunktion ist die Positionsinformation standardmagig ein Absolut-
wert. Um Relativwerte benutzen zu kénnen, muss die Ausfiihrungsinformation der Positio-
nierung zuvor in Relativwerte geandert werden.

Die Einstellungen des Kreismittelpunkts (i, j), des Radius r, der Interrupt-1-Geschwindig-
keitspositionierung mit konstanter Vorschubrate und der Interrupt-2-Geschwindigkeitsposi-
tionierung mit konstanter Vorschubrate sind relative Adressen.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Angabe der relativen Adresse Tabellenfunktionen

11.6

HINWEIS

11.7

11.8

Angabe der relativen Adresse

Mit diesem Punkt der Ausfiihrungsinformation wird die Position der nachfolgenden Tabellen-
funktion als relative Adresse basierend auf der aktuellen Position eingestellt.

Beim Starten der Tabellenfunktion ist die Positionsinformation standardmagig ein Absolut-
wert. Um Relativwerte benutzen zu kénnen, muss die Ausfiihrungsinformation der Positio-
nierung zuvor in Relativwerte geadndert werden.

Sprung

Mit diesem Punkt der Ausflihrungsinformation kann auf die angegebene Tabellennummer
gesprungen werden. Beachten Sie, dass man nicht von einer Tabelle mit X-Achseninformatio-
nen auf eine Tabelle mit Y-Achseninformationen springen kann.

Schreiben Sie die Tabellennummer flr das Sprungziel in die entsprechende Tabelleninforma-
tion, die sich im Positionsinformationsbereich des Pufferspeichers befindet.

(Bei Verwendung des FX Configurator-FP muss die Tabellennummer fir das Sprungziel als
Sprungnummer eingestellt werden.)

Verweilzeit

Mit dieser Funktion wird im Ablauf fir die eingestellte Verweilzeit gewartet. Die Verweilzeit wird
als Wartezeit zwischen zwei Bewegungen eingesetzt.

Schreiben Sie die Verweilzeitin die entsprechende Tabelleninformation, die sich im Positionsin-
formationsbereich des Pufferspeichers befindet.
(Bei Verwendung des FX Configurator-FP muss die Verweilzeit als Zeit eingestellt werden.)

11-12
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Tabellenfunktionen

m-Code

11.9 m-Code

Der m-Code ist eine Zusatzanweisung zur Unterstltzung der Positionierung. Bei Aktivierung
des m-Codes (EIN) in der Tabellenfunktion speichert das Positioniermodul die m-Code-Num-
mer der Tabellennummer in den Uberwachungsdaten. Zeitgleich wird das Flag m-Code-EIN in
der Statusinformation aktiviert (EIN).

Es gibt den AFTER-Modus und den WITH-Modus fir das m-Code-Signal. Jeder Modus hat eine
unterschiedliche Zeitabh&ngigkeit der Aktivierung.

Modus Bedeutung m-Code-Nummern
AFTER-Modus Das m-Code-Signal wird aktiviert wenn die Tabellenfunktion beendet ist. 0 bis 9999
WITH-Modus Rﬁz m-Code-Signal wird aktiviert wenn die Tabellenfunktion gestartet 10000 bis 32767
Tab. 11-12: Modi des m-Codes
11.9.1 AFTER-Modus
Der m-Code wird nach Beendigung der Tabellenfunktion aktiviert.
Ablauf
Geschwindigkeit
Zeit
| ; ; ; >
m-Code-Nr. - 10 A o >
'EIN 1 |EIN !
m-Code-EIN AUS AUS AUS
EIN EIN
Befehl m-Code-AUS AUS A& AUS <7

Abb. 11-3: Zeitdiagramm m-Code AFTER-Modus

Tabellennummer

Ausfiihrungsinformation

m-Code-Information

0 1 (1-Geschwindigkeitspositionierung) 10 (AFTER-Modus)
1 -1 (Keine Funktion) 11 (AFTER-Modus)
2 0 (Ende) -1

Tab. 11-13: Einstelliibersicht m-Code AFTER-Modus

©® Das Flag ,m-Code-EIN“ wird aktiviert, sobald die Funktionen der Tabelle 0 mit dem
m-Code , 10" beendet ist. Das Positioniermodul speichert den Wert ,10“ als m-Code-Nr.in

den Uberwachungsdaten.

® Wenn das Signal ,Befehl m-Code-AUS* aktiviert wird, wird das Flag ,m-Code-EIN“ und
der m-Code selbst abgeschaltet. Das Positioniermodul speichert der Wert ,-1% als
m-Code-Nr. in den Uberwachungsdaten.

©® Wird das Signal ,Befehl m-Code-AUS* aktiviert (EIN), fihrt das Positioniermodul die

néchste Tabellennr. aus.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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m-Code Tabellenfunktionen

BFM-Nummer
Datentyp

X-Achse Y-Achse
m-Code AUS ‘ Ausfihrungsbefehl 1 #518 b11 #618 b11 Steuerdaten
m-Code #9 #109
Ausgefihrte Tabellennummer #16 #116 Uberwachungsdaten
m-Code aktiv ‘ Statusinformation #28 b8 #128 b8
Tab. 11-14: Datentibersicht
HINWEISE Bei Verwendung des m-Code-AFTER-Modus im Betrieb mit Multigeschwindigkeit und bei

der kontinuierliche Verfahrbewegung wird der Ablauf vom Positioniermodul solange ange-
halten, bis das Signal ,,Befehl m-Code AUS" aktiviert wird.

Steht der Wert ,,0“ in der m-Code-Information, schaltet das Positioniermodul in den Bereit-
schaftsmodus. Steht der Wert ,,0“ in der m-Code-Information, schaltet das Positioniermodul
in den Bereitschaftsmodus. Mit dem START-Befehl oder der Aktivierung des Signals ,Befehl
m-Code-AUS" schaltet der m-Code aus.

Um den m-Code einzuschalten, ohne eine Positionierung auszufiihren, muss in der Ausfih-
rungsinformation der Tabelleninformation ,m-Code“ eingestellt werden und dann die
m-Code-Information.

| Die zugehdrigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

m-Code-Nummern

Zur Anwendung des m-Codes im AFTER-Modus kénnen Nummern von O bis 9999 in der
m-Code-Information eingestellt werden.
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Tabellenfunktionen m-Code
11.9.2 WITH-Modus
Der m-Code wird aktiviert, sobald die Tabellenfunktion startet.
Ablauf
Geschwindigkeit
Zeit
I I I I ’
m-Code-Nr. 4 > 10010 > -1 g 10011 D
'EIN | \EIN |
m-Code-EIN AUS AUS i | AUS
EIN EIN
Befehl m-Code AUS AUS A AUS <

Abb. 11-4: Zeitdiagramm m-Code WITH-Modus (1)

Tabellennummer

Ausfiihrungsinformation

m-Code-Information

0 1 (1-Geschwindigkeitspositionierung) 10010 (WITH-Modus)
1 -1 (Keine Funktion) 10011 (WITH-Modus)
2 0 (Ende) -1

Tab. 11-16: Einstelltibersicht m-Code AFTER-Modus

@ Das Flag ,,m-Code-EIN“ wird aktiviert, sobald die Funktion der Tabelle 0 mit dem m-Code
»,10“ beendet ist. Das Positioniermodul speichert den Wert ,10“ als m-Code-Nr. in den

Uberwachungsdaten.

® Wenn das Signal ,,Befehl m-Code-AUS* aktiviert wird, wird das Flag ,m-Code-EIN“ und
der m-Code selbst abgeschaltet. Das Positioniermodul speichert der Wert ,-1% als
m-Code-Nr. in den Uberwachungsdaten.

© |Ist die Tabelle abgearbeitet flihrt das Positioniermodul die nachste Tabellennr. aus, auch
wenn das Signal ,Befehl m-Code-AUS" nicht aktiviert wird.

BFM-Nummer
Datentyp
X-Achse Y-Achse
m-Code AUS ‘ Ausfihrungsbefehl 1 #518 b11 #618 b11 Steuerdaten
m-Code #9 #109
Ausgefiihrte Tabellennummer #16 #116 Uberwachungsdaten
m-Code aktiv ‘ Statusinformation #28 b8 #128 b8

Tab. 11-15: Datentibersicht

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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m-Code Tabellenfunktionen

HINWEISE Steht der Wert ,,10000“ in der m-Code-Information, schaltet das Positioniermodul in den Be-
reitschaftsmodus. Mit dem START-Befehl oder Aktivierung des ,Befehl m-Code-AUS" schal-
tet der m-Code aus.

Im Betrieb mit Multigeschwindigkeit und bei der kontinuierliche Verfahrbewegung wird der
Ablauf vom Positioniermodul fortgesetzt, ohne dass das Signal ,Befehl m-Code-AUS" akti-
viertist. Die eingestellten m-Codes werden in aufeinander folgender Reihenfolge aktiviert.

| Die zugehérigen Parameter, Steuerdaten und Uberwachungsdaten finden Sie in Kapitel 12.

Geschwindigkeit 3
/ : : Zeit
| |
| [ : 1 [ >
m-Code-Nr. > 10010 K a4 > 10011 X 10012 >
'EIN : ! | EIN 1
m-Code-EIN AUS AUS AUS
EIN EIN
Befehl m-Code AUS AUS £« AUS 4 AUS
Die nachste Funktion wird ohne Aktivierung des
Signals ,Befehl m-Code-AUS* ausgefihrt.

Abb. 11-5: Zeitdiagramm m-Code WITH-Modus (2)

m-Code-Nummern

Zur Anwendung des m-Codes im WITH-Modus kdnnen Nummern von 10000 bis 32767 in der
m-Code-Information eingestellt werden.
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Tabellenfunktionen Kontinuierliche Verfahrbewegung

11.10

11.10.1

11.10.2

HINWEISE

Kontinuierliche Verfahrbewegung

Kontinuierlich ausgefiihrte Interpolationsfunktionen ergeben eine kontinuierliche Verfahrbewe-
gung.

Maogliche Funktionen fur die kontinuierliche Verfahrbewegung

— Lineare Interpolation

— Zirkulare Interpolation
Ungeeignete Funktionen fir die kontinuierliche Verfahrbewegung

— Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

— Handradbetrieb

- JOG-Betrieb

— 1-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— 2-Geschwindigkeitspositionierung

— Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
— Interrupt-Stopp

— Betrieb mit Mehrfachgeschwindigkeit

— Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

— Mechanische Nullpunktfahrt

— Verweilzeit

— Ende

| Die Anzahl der geschlossenen Pfade ist nicht begrenzt.

Die kontinuierliche Verfahrbewegung wird fortgesetzt, wenn die Interpolation folgende
Funktion enthalt:

— Keine Operation
— Sprung

Bei den folgenden Interpolationsarten wahrend der kontinuierlichen Verfahrbewegung wird
die kontinuierliche Verfahrbewegung nicht ausgefihrt.

— Bei folgenden Bedingungen der Interpolationsfunktion ist die kontinuierliche Verfahrbe-
wegung deaktiviert:
* Interpolation mit m-Code im AFTER-Modus
* Interpolation mit einer Verfahrzeit von maximal 50 ms
* Interpolation mit einer Verfahrzeit, die maximal der zweifachen Interpolations-
zeitkonstante entspricht
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Kontinuierliche Verfahrbewegung Tabellenfunktionen

HINWEISE — Systembetrieb bei deaktivierter kontinuierlicher Verfahrbewegung
Bedingung Betrieb
Das System wartet auf die Aktivierung des Bits ,Befehl

m-Code-AUS".

Wenn das Bit ,,Befehl m-Code-AUS* aktiviert wird, geht das System
zur Abarbeitung der nachsten Tabelle Uber.

(Siehe Abschnitt 8.12.4)

Interpolation mit m-Code im AFTER-
Modus

Interpolation mit einer Verfahrzeit von | pas System fiihrt keine kontinuierlichen Verfahrbewegung aus (bei
maximal 50 ms der abknickende Punkte zu einer gleichméaBigen Kurve gegléttet
werden), sondern das System geht zur Abarbeitung der nachsten
Tabelle Uber, wenn die Positionierung beendet ist.

(Siehe Abschnitt 8.12.4)

Interpolation mit einer Verfahrzeit, die
maximal der zweifachen Interpola-
tionszeitkonstante entspricht

Tab. 11-17: Systembetrieb bei deaktivierter kontinuierlicher Verfahrbewegung

11.10.3 Inhalt der kontinuierliche Verfahrbewegung

— Aufeinander folgende Interpolationsfunktionen fiihren nicht zum Stoppen des Ablaufs und
Knickpunkte werden in eine Kurve umgeformt.
Der Radius des Bogens hangt von der Interpolationszeitkonstante ab. Je gréBer die Inter-
polationszeitkonstante, desto gréBer ist der Radius des Bogens.

— Um eine prézise Kurve zu erzeugen sollte die zirkulare Interpolation anwendet werden.

— Wenn sich die Geschwindigkeit zwischen jeder Interpolationsfunktion unterscheidet, er-
gibt sich eine Geschwindigkeit aus der Kombination mit der vorherigen und der nachfol-
genden Geschwindigkeit.

Y-Achse Knickpunkt

Kurve

p X-Achse

Interpolations-

Geschwindigkeit zeitkonstante
9 Wird die Interpolationszeitkonstante langer,

< wird der Radius des Bogens groBer

p Zeit

Abb. 11-6: Kontinuierliche Verfahrbewegung
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Pufferspeicher

Positionierparameter

12

12.1

Pufferspeicher

Das Kapitel gibt einen Uberblick tiber die Parameter und die Uberwachungsdaten des Puffer-
speichers.

Positionierparameter

Mit den Positionierparametern wird die Geschwindigkeit und die Einheit der Messungen einge-
stellt. Der Pufferspeicherbereich der Positionierparameter ist lesbar und beschreibbar.

X-Achse: BFM #14000 bis #14199
Y-Achse: BFM #14200 bis #14399

ACHTUNG: )
Nehmen Sie niemals Anderungen in Pufferspeicherbereichen oder an BFM-Num-
mern vor, die nicht in diesem Handbuch dokumentiert sind.

Zeitpunkte, an denen die Positionierparameter fiir den Betrieb giiltig werden

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung erfolgt die Ubertragung der im
Flash-Speicher abgelegten Positionierparameter in den Pufferspeicher des Positionier-
moduls. Danach sind die Positionierparameter gultig.

Wourden die Positionierparameter Uber das Ablaufprogramm geéndert und wird das Bit b4
des Ausfuhrungsbefehls 2 (BFM #519/#619) aktiviert (Positionierparameter aktiveren),
sind die Parameter fir den n&chsten Positionierablauf gultig.

Weitere Informationen zur Aktualisierung von Parametern mit dem Ablaufprogramm fin-
den Sie in Abschnitt 8.2.7.

Wenn die Positionierparameter mit der Software FX Configurator-FP eingestelltundin das
Modul 20SSC-H geschrieben werden, sind diese Parameter fir den ndchsten Positionier-
ablauf glltig.

Weitere Informationen zur Einstellung der Parameter mit dem FX Configurator-FP finden
Sie in Abschnitt 8.2.2.
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Positionierparameter

Pufferspeicher

12.1.1

Verfahrparameter 1 (BFM #14000, BFM #14200)

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Bit-
Nummer

Beschreibung

Initialwert

#14000

#14200

b0

b1

Einheitensystem (Anwendereinheiten) o

(b1, b0)=00: Motorsystem

(b1, b0)=01: Mechanisches System
(b1, b0)=10: Gemischtes System
(b1, b0)=11: Gemischtes System

b2

b3

Einstellung der Anwendereinheiten ©

(b3, b2)=00: pm, cm/min

(b3, b2)=01: 10™* Zoll, Zoll/min
(b3, b2)=10: mGrad, 10 Grad/min
(b3, b2)=11: nicht verfligbar

b4

b5

Multiplikationsfaktor fir die Positionsdaten @

(b5, b4)=00: x 1
(b5, b4)=01:x 10
(b5, b4)=10: x 100
(b5, b4)=11: x 1000

b6—b9

Nicht verfugbar

b10

Richtung der Nullpunktfahrt
1: Verfahren vom aktuellen Wert in Richtung steigender Werte
0: Verfahren vom aktuellen Wert in Richtung abnehmender Werte

HO0000

b11

Beschleunigungs-/Bremsungsmodus

1: Angenéhert s-férmige Beschleunigung/Bremsung
(Trapezférmige Beschleunigung/Bremsung bei Interpolation)

0: Trapezférmige Beschleunigung/Bremsung

b12

Logik des Eingangs fiir das DOG-Signal
1: Offnerkontakteingang des 20SSC-H (aktiv bei AUS-Signal)
0: SchlieBerkontakteingang des 20SSC-H (aktiv bei EIN-Signal)

b13

Zéahlerstartpunkt bei Nullpunktfahrt
1: Zahlbeginn mit steigender Flanke des Néherungsschalters
0: Zahlbeginn mit abfallender Flanke des Néherungsschalters

b14

Nicht verflgbar

b15

Stoppmodus

1: Unterbrechung der Funktion, START-Befehl startet die Funktion
fur die verbleibende Strecke.

0: Die Funktion wird beendet und die verbleibende Strecke wird ge-
I6scht. Bei der Tabellenfunktion wird die Funktion beendet.

Tab. 12-1: Verfahrparameter 1

o Die Positionierungs- und Geschwindigkeitsdaten sind in Anwendereinheiten anpassbar.

Die Einheitensysteme ,Motorsystem” und ,Mechanisches System“ benétigen Impuls- bzw. Vorschubrateeinstel-
lungen.
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Pufferspeicher Positionierparameter

Einheiteneinstellung Einheitensystem Einheit
Bit Status Bit Status
Einheitensystem - e
ositionier- eschwindig-
= e = L einheiten keitseinheiten
Motorsystem-
— — 0 0 einheiten PLS (Impulse) Hz
0 0 1 pm cm/min
0 1 0 1 Mechanisches 10 Zoll Zoll/min
Einheitensystem
1 0 0 1 mGrad 10 Grad/min
0 0 1 on pm
Gemischtes 2
0 ! 1 or Einheitensystem 107 Zol Hz
1 0 1 0/1 mGrad

Tab. 12-3: Einstellung des Einheitensystems

@ Die Positionsdaten, auf die die Multiplikationsfaktoren anwendbar sind, sind die folgenden:
- Adresse mechanischer Nullpunkt - Anderungswert Zielposition (Adresse)
- Obere Softwaregrenze - Aktuelle Position (Anwendereinheit)
- Untere Softwaregrenze - Aktuelle Position (Impulse)
- Zieladresse 1 - Tabelleinformation (Positionsdaten)
- Zieladresse 2 - Tabelleninformation (Kreisdaten)
Beispiel:
Der Wert der Zieladresse 1 als Differenz von der aktuellen Position ist ,123“ (Verfahrweg) .
Der Multiplikationsfaktor flr die Positionsdaten ist ,,1000“.
Motoreinheitensystem: 123 x 1000 = 123000 (Impulse)
Mechanisches oder gemischtes Einheitensystem: 123 x 1000 = 123000 (um, mGrad, 10 Zoll)
123 (mm, Grad, 10" Zoll)
12.1.2 Verfahrparameter 2 (BFM #14002, BFM #14202)
BFM-Nummer Bit- Beschreib Initialwert
eschreibun nitialwer
X-Achse Y-Achse Nummer g
Servoendprifung
b0 1: Aktiviert
Das Signal ,In-Position” zeigt das Ende der Positionierung an.
0: Deaktiviert
Betriebsbereitschaft des Servos prifen
1: Aktiviert
b1 Das Betriebbereitschaftssignal des Servos wird beim Start und
wahrend des Betriebs geprft.
0: Deaktiviert
Nullpunktfahrtsperre (OPR-Interlock)
#14002 #14202 1: Aktiviert H0007
b2 Gibt den START-Befehl frei, sobald die Nullpunktfahrt beendet ist.
(Signal Nullpunktfahrt beendet ist aktiviert (EIN))
0: Deaktiviert
Kreiszahlerfunktion (ab Ver. 1.10)
b3 1: Aktiviert die Kreiszahlerfunktion
0: Deaktiviert die Kreiszahlerfunktion
Schnellstoppauswahl (Stoppbefehl) (ab Ver. 1.20)
b4 1: Schnellstopp
0: Normalstopp mit Bremsung

Tab. 12-2: Verfahrparameter 2 (1)
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BFM-Nummer Bit-

AT A Nummer Beschreibung Initialwert

Schnellstoppauswahl (Softwarebegrenzung) (ab Ver. 1.20)
b5 1: Schnellstopp
0: Normalstopp mit Bremsung

Schnellstoppauswahl (Endschalter SPS) (ab Ver. 1.20)
b6 1: Schnellstopp
0: Normalstopp mit Bremsung

Schnellstoppauswahl (Endschalter Servoverstéarker) (ab Ver. 1.20)
b7 1: Schnellstopp
0: Normalstopp mit Bremsung

Statusauswahl Servo EIN/AUS (ab Ver. 1.30)

1: Servo AUS @
Sobald der Servoverstérker nach dem Einschalten angelaufen ist,
besteht der Status Servo AUS. Die spatere Umschaltung auf den
#14002 #14202 b8 Status Servo EIN muss dann im Ablaufprogramm erfolgen. HOo007
0: Servo EIN
Sobald der Servoverstérker nach dem Einschalten angelaufen ist,
besteht der Status Servo EIN.
(Der Servoverstéarker verhalt sich, wie bei Modulen vor Ver. 1.30)

b9—b13 Nicht verflgbar

Achsenauswahl Ubersetzungsverhéltnis bei Interpolation (ab Ver. 1.20)
b14 @ 1: X-Achse, Y-Achse
0: X-Achse

Ubertragungsmodus Servoparameter (ab Ver. 1.10)

1: Ubertragung der im Pufferspeicher abgelegten Daten zum
b15 Servoverstarker

0: Ubertragung der im Flash-Speicher abgelegten Daten zum
Servoverstarker

Tab. 12-4: Verfahrparameter 2 (2)

o Lauft der Servoverstarker mit der Einstellung ,Servo AUS“an, muss der Betrieb des Servoverstérkers, bzw -motors
wie folgt freigegeben werden:

Prifen Sie, ob das Positioniermodul betriebsbereit ist.
(Die Statusinformation ,Positioniermodul bereit” ist aktiviert.)

Prifen Sie, ob der Servoverstarker betriebsbereit ist.
(Der Servostatus ,READY ON" ist aktiviert.)

Deaktivieren Sie den ,Befehl Servo AUS* (Ausflinrungsbefehl 2) damit der Betrieb des Servoverstarkers, bzw. -mo-
tors freigegeben wird. Als Reaktion wird das Bit ,Servo EIN“im Servostatus der Uberwachungsdaten daraufhin ein-
geschaltet.

@ BFM # 14202 (b14) fir die Y-Achse ist nicht verfugbar.
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12.1.3 Impulsrate (BFM #14005, #14004, BFM #14205, #14204)

Mit diesem Parameter wird die Anzahl der Impulse pro Umdrehung des Servomotors einge-
stellt. Die Einstellung ist im mechanischen Einheitensystem oder gemischten Einheitensystem
madglich. Einstellungen im Motoreinheitensystem werden ignoriert.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
o Alac0> | Einstelibereich: 1 bis 200000000 PLS/REV (impuise pro Umdrehung) K262144
Tab. 12-6: Impulsrate
12.1.4 Vorschubrate (BFM #14007, #14006, BFM #14207, #14206)

Mit diesem Parameter wird der Verfahrweg pro Umdrehung des Servomotors eingestellt. Die
Einstellung ist im mechanischen Einheitensystem oder gemischten Einheitensystem mdglich.
Einstellungen im Motoreinheitensystem werden ignoriert.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14007 #14207 Einstellbereich: 1 bis 200000000 (um/REV, 10™ Zoll/REV, mGrad/REV) K5242800
#14006 #14206 (REV = Umdrehung)
Tab. 12-5: Vorschubrate
12.1.5 Maximale Geschwindigkeit (BFM #14009, #14008, BFM #14209, #14208)

Mit diesem Parameter wird die maximale Geschwindigkeit fir jede Funktion eingestellt.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14009 #14209 Einstellbereich: 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit <D)
#14008 #14208 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K4000000
1 und 50000000 Hz liegen ©.

Tab. 12-7: Maximale Geschwindigkeit
o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.
HINWEIS Stellen Sie die JOG-Geschwindigkeit, Kriechgeschwindigkeit bei Nullpunktfahrt, Verfahrge-
schwindigkeit 1 und Verfahrgeschwindigkeit 2 auf oder unter den maximalen Geschwindig-

keitswert ein. Ubersteigt eine Funktion die maximale Geschwindigkeit, stellt das Positionier-
modul den maximalen Geschwindigkeitswert ein.

ACHTUNG:
Uberschreiten Sie niemals mit der Einstellung der maximalen Geschwindigkeit die
maximal zuldssige Drehzahl des Servomotors.
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Der Zusammenhang zwischen der Drehzahl des Servomotors und der Impulsanzahl ist wie
folgt:

(In Impulseumgerechnete Verfahrgeschwindigkeit [Hz]) x 60

Servomotordrehzahl [Upm|=
[upm] Servomotor-Encoderauflésung pro Umdrehung

Die Servoverstarkerserie MR-J3-B hat eine Encoderauflésung von 262144 Impulsen pro
Umdrehung.

12.1.6 JOG-Geschwindigkeit (BFM #14013, #14012, BFM #14213, #14212)
Mit diesem Parameter wird die Geschwindigkeit fir Vorwérts- und Ruckwérts-JOG-Betrieb ein-
gestellt.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellbereich: 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)
:12812 zliglg Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K2000000
1 und 50000000 Hz liegen ©.

Tab. 12-8: JOG-Geschwindigkeit

HINWEIS

12.1.7

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11

Stellen Sie die JOG-Geschwindigkeit auf oder unter den maximalen Geschwindigkeitswert
ein. Ubersteigt die JOG-Geschwindigkeit die maximale Geschwindigkeit, stellt das Positio-
niermodul den maximalen Geschwindigkeitswert ein.

Bei Geschwindigkeitsdnderungsanweisungen wéhrend der Positionierung wird die
JOG-Geschwindigkeit auf einen voreingestellten Wert eingestellt.

Reaktionszeit auf den JOG-Befehl (BFM #14014, BFM #14214)

Mit diesem Parameter wird die Reaktionszeit fir den Rechts-/ Linkslaufbefehl fir den
JOG-Betrieb eingestellt. Damit wird festgelegt, ob die Steuerung im Tipp-Betrieb oder kont-
inuierlich erfolgt.

Rechts-/ Linkslauf-JOG-Befehle, die Ianger aktiv sind (EIN), als die JOG-Reaktionszeit werden
als kontinuierlicher Betrieb ausgefiihrt. Sind die Rechts-/ Linkslauf-JOG-Befehlen kirzer aktiv
(EIN), als die JOG-Auswertezeit, werden sie als Tipp-Betrieb ausgefiihrt.

BFM-Nummer

Initialwert

X-Achse

Beschreibung
Y-Achse

#14014

#14214 Einstellbereich: 0 bis 5000 msek K300

Tab. 12-9: Reaktionszeit auf den JOG-Befehl

HINWEIS

| Eine Einstellung der Reaktionszeit von ,0 msek® ergibt einen kontinuierlichen Betrieb.
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12.1.8 Beschleunigungsrampe (BFM #14018, BFM #14218)

Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die fir die Beschleunigung vom Stillstand bis auf
maximale Geschwindigkeit bendtigt wird.

Beim 20SSC-H ab Modulversion 1.30 stehen die Parameter ,Beschleunigungsrampe” und
~Beschleunigungsrampe 2% auBer bei der Interpolationsfunktion zur Verfigung. Mit dem
Umschaltbefehl Beschleunigungs-/Bremsrampe (Ausflihrungsbefehl 2) kann im aktuellen
Positionierablauf zwischen den Rampen umgeschaltet werden.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14018 #14218 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K200

Tab. 12-11: Beschleunigungsrampe

HINWEISE Wird fir die Beschleunigungsrampe ein Wert =0 msek eingestellt, wird der Wert auf 1 msek
eingestellt, ist die Einstellung >5000 msek, wird der Wert auf 5000 msek eingestellt.

Bei Verwendung der angendherten s-férmigen Beschleunigung/Bremsung sollte die Zeit
auf einen Wert von >64 msek bis 5000 msek eingestellt werden.

12.1.9 Bremsrampe (BFM #14020, BFM #14220)

Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die fir die Bremsung von der maximalen
Geschwindigkeit bis zum Stillstand benétigt wird.

Beim 20SSC-H ab Modulversion 1.30 stehen die Parameter ,Beschleunigungsrampe” und
sBeschleunigungsrampe 2% auBer bei der Interpolationsfunktion zur Verfligung. Mit dem
Umschaltbefehl Beschleunigungs-/Bremsrampe (Ausflihrungsbefehl 2) kann im aktuellen
Positionierablauf zwischen den Rampen umgeschaltet werden.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14020 #14220 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K200
Tab. 12-10: Bremsrampe
HINWEISE Wird fur die Bremsrampe ein Wert =0 msek eingestellt, wird der Wert auf 1 msek gesetzt, ist

die Einstellung >5000 msek, wird der Wert auf 5000 msek gesetzt.

Bei Verwendung der angenaherten s-formigen Beschleunigung/Bremsung sollte die Zeit
auf einen Wert von >64 msek bis 5000 msek eingestellt werden.
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12.1.10 Interpolationszeitkonstante (BFM #14022, BFM #14222)
Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, um bei der Interpolation vom Stillstand aus die
Sollgeschwindigkeit zu erreichen (Beschleunigung) oder von der Sollgeschwindigkeit aus den
Stillstand zu erreichen (Bremsung).
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14022 #14222 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K100

Tab. 12-12: Interpolationszeitkonstante

HINWEIS Wird fir die Interpolationszeit ein Wert =0 msek eingestellt, wird der Wert auf 1 msek einge-
stellt, ist die Einstellung >5000 msek, wird der Wert auf 5000 msek eingestellt.
12.1.11 Geschwindigkeit Nullpunktfahrt schnell
(BFM #14025, #14024, BFM #14225, #14224)
Mit diesem Parameter wird die Geschwindigkeit fur die schnelle Nullpunktfahrt eingestellt
[DOG, Anschlag #1].
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellbereich: 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)
zmggi zljggi Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K4000000
1 und 50000000 Hz liegen .

Tab. 12-13: Geschwindigkeit Nullpunktfahrt schnell

HINWEISE

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11

Stellen Sie die Geschwindigkeit der schnellen Nullpunktfahrt kleiner oder gleich der maxi-
malen Geschwindigkeit ein. Ubersteigt der Einstellwert die maximale Geschwindigkeit,
stellt das Positioniermodul die maximale Geschwindigkeit ein.

Bei Geschwindigkeitsdnderungsanweisungen wéhrend der Positionierung wird die Ge-
schwindigkeit der schnellen Nullpunktfahrt auf einen voreingestellten Wert eingestellt.
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12.1.12 Geschwindigkeit Nullpunktfahrt Kriechen
(BFM #14027, #14026, BFM #14227, #14226)

Mit diesem Parameter wird die Kriechgeschwindigkeit fir Nullpunkifahrt eingestellt [DOG,
Anschlag #1, #2].

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14027 #14207 Einstellbereich: 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit <D)
#14026 #14296 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K4000000
1 und 50000000 Hz liegen ©.

Tab. 12-14: Geschwindigkeit Nullpunktfahrt Kriechen

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11

HINWEISE Stellen Sie die Kriechgeschwindigkeit der Nullpunktfahrt kleiner oder gleich der maximalen
Geschwindigkeit und der Geschwindigkeit der schnellen Nullpunktfahrt ein. Ubersteigt der
Einstellwert die maximale Geschwindigkeit, stellt das Positioniermodul die maximale Ge-
schwindigkeit ein.

Stellen Sie die Geschwindigkeit so klein wie moglich ein, um die héchste Genauigkeit der
Stopp-Position zu erhalten.

12.1.13 Mechanische Nullpunktadresse
(BFM #14029, #14028, BFM #14229, #14228)

Das Positioniermodul setzt die mechanische Nullpunktadresse nach beendeter Nullpunktfahrt
als aktuelle Motorposition.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellbereich ©: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit @)
#14029 #14229 : .
#14028 #1428 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen KO
-2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse) liegen @

Tab. 12-15: Mechanische Nullpunktadresse

@ Stellen Sie die mechanische Nullpunktadresse wahrend der Kreiszahlerfunktion immer im Bereich zwischen 0 und
dem Kreiswert ein.

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11
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12.1.14 Zahler bei Nullpunktfahrt (BFM #14030, BFM #14230)

Mit diesem Parameter wird die Anzahl der zu z&hlenden Nullpunktsignale festgelegt [DOG].

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14030 #14230 Einstellbereich: 0 bis 32767 PLS (Impulse) K1

Tab. 12-16: Zéhler bei Nullpunktfahrt

ACHTUNG:

A Wird in dem Parameter ,,Modus der Nullpunktfahrt“ der Wert ,,0“ eingestellt
(DOG-Signal), stoppt das Positioniermodul unverziiglich, sobald der Nullpunkifahrt-
Zéhler die Zdhlung beginnt. In diesem Fall wird aus der Nullpunktfahrtgeschwindig-

keit (schnell, Kriechen) abrupt angehalten.

Beachten Sie die folgenden Punkte, um Beschédigungen der Maschine zu vermei-
den:

@ Stellen Sie die die Kriechgeschwindigkeit fiir die Nullpunktfahrt aus Sicherheits-
griinden so langsam wie méglich ein.

@ Stellen Sie den Triggerpunkt fiir den Nullpunktfahrizéhler am hinteren Ende des
Néherungsschalters ein (abfallende Flanke).

® Berlicksichtigen Sie beim Design der Maschine, dass bei der Nullpunktfahrt lang-
sam auf Kriechgeschwindigkeit gebremst werden kann, bevor der Nullpunktzéh-
ler anspricht.

12.1.15 Modus der Nullpunktfahrt (BFM #14031, BFM #14231)

Mit diesem Parameter wird der Nullpunktfahrtmodus eingestellt.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
0: DOG-Signal
414031 414931 1: Direktes Nullpunktsetzen KO
2: Mechanischer Anschlag Typ 1
3: Mechanischer Anschlag Typ 2

Tab. 12-17: Modus der Nullpunktfahrt
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12.1.16 Prifintervall Positionierung beendet (BFM #14032, BFM #14232)

Mit diesem Parameter wird das Prifintervall fiir den Status ,,Positionierung beendet” eingestellt.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14032 #14232 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K5000

Tab. 12-18: Priifintervall Positionierung beendet

HINWEISE Zur Aktivierung dieser Funktion muss in ,Verfahrparameter 2“ (BFM #14002, #14202) das
Bit b0 aktiviert werden.
Wird die Zeit auBBerhalb des Einstellbereichs eingestellt, werden Einstellwerte <1 msek auf
1 msek eingestellt und Einstellwerte >5000 msek auf 5000 msek eingestellt.

12.1.17 Obere Softwarebereichsgrenze
BFM #14035, #14034, B #14235, #14234)

ntere Softwarebereichsgrenze
(BFM #14037, #14036, BFM #14237, #14236)

Die Softwaregrenze ist eine Verfahrwegbegrenzung, die nach erfolgter Nullpunktfahrt aktiviert

wird.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellung der oberen Softwarebereichsgrenze
#14035 #14235 Einstellbereich:  -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) KO
#14034 #14234 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen
-2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse) liegen o,
Einstellung der unteren Softwarebereichsgrenze
#14037 #14237 Einstellbereich:  -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) KO
#14036 #14236 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen
-2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse) liegen o,

Tab. 12-19: Obere und untere Softwarebereichsgrenze

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11

HINWEISE Bei der Festlegung der oberen und unteren Softwarebereichsgrenze muss folgendes be-
achtet werden:

Zur Aktivierung der Softwarebereichsgrenzen muss die obere Grenze gréer als die untere
Grenze sein.

Zur Deaktivierung der Softwarebereichsgrenzen muss die obere Grenze gleich der unteren
Grenze oder die obere Grenze kleiner als die untere Grenze sein.

12.1.18 Drehmomentbegrenzung (BFM #14038, BFM #14238)

Mit diesem Parameter wird die Drehmomentbegrenzung des Servomotors, sowie der Multipli-
kationsfaktor des Servomotorsdrehmoments von 0,1 bis 1000,0 % eingestellt.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14038 #14238 Einstellbereich: 0 bis 10000 (x0,1 %) K3000

Tab. 12-20: Drehmomentbegrenzung
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12.1.19 Drehmomentbegrenzung bei Nullpunktfahrt (BFM #14040, BFM #14240)
Mit diesem Parameter wird die Drehmomentbegrenzung bei Nullpunktfahrt mit Kriechge-
schwindigkeit eingestellt, sowie der Multiplikationsfaktor des Servomotordrehmoments bei
Nullpunktfahrt von 0,1 bis 1000,0 % eingestellt.

Die Drehmomentbegrenzung bei schneller Nullpunktfahrt wird durch die Drehmomentbegren-
zung (BFM #14038/#14238) oder den Drehmomentausgabewert (BFM #510/#610) bestimmt.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14040 #14240 Einstellbereich: 0 bis 10000 (x0,1 %) K3000
Tab. 12-23: Drehmomentbegrenzung bei Nullpunktfahrt
12.1.20 Externe Signalauswahl (BFM #14044, BFM #14244)
BFM-Nummer Bit- P R
eschreibun nitialwer
X-Achse Y-Achse Nummer g
Auswahl FLS-/ RLS-Signal
1: Die Rechts-/ Linkslaufbegrenzung des Servoverstérkers und der
b0 SPS werden ausgewertet.
0: Nur die Rechts-/ Linkslaufbegrenzung der SPS werden
ausgewertet.
Auswahl DOG-Signal
1: Auswertung des DOG-Signals des Servoverstarkers
b1 0: Auswertung des DOG-Signals des Positioniermoduls
Mit B_it 12 der Verfahrparameter 1 wird das DOG-Signal des
414044 414244 Positioniermoduls eingestellt. HO100
b2—b7 Nicht verflgbar
FLS-/ RLS-Signallogik
b8 1: Offnerkontakt, Aktivierung beim Einschalten (Servoverstarker)

0: SchlieBerkontakt, Aktivierung beim Ausschalten (Servoverstarker)

DOG-Signallogik
b9 1: Offnerkontakt, Aktivierung beim Einschalten (Servoverstarker)
0: SchlieBerkontakt, Aktivierung beim Ausschalten (Servoverstarker)

b10—b15

Nicht verflgbar

Tab. 12-22: Externe Signalauswahl

12.1.21 Oberer Kreiszahlergrenzwert (ab Ver. 1.10&
(BFM #14101, #14100, BFM #14301, #14300)
Mit diesem Parameter wird der Kreiswert eingestellt, mit dem die Kreiszahlerfunktion ab der
aktuellen Adresse aktiviert wird.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14101 #14301 Einstellbereich: 1 bis 359 999 999 (Anwendereinheit)<D
#14100 #14300 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K359 999
1 bis 359 999 999PLS (Impulse) liegen o

Tab. 12-24: Oberer Kreiszéhlergrenzwert

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11
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12.1.22 Bremsrampe Schnellstopp (BFM #14102, BFM #14302)

Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die fir die Bremsung von der maximalen
Geschwindigkeit bis zum Stillstand bei einem Schnellstopp bendtigt wird.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14102 #14302 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K200

Tab. 12-25: Bremsrampe Schnellstopp

HINWEIS Wird fur die Bremsrampe Schnellstopp ein Wert <0 msek eingestellt, wird der Wert auf
1 msek eingestellt, ist die Einstellung >5000 msek, wird der Wert auf 5000 msek eingestellt.

12.1.23 Interpolationszeitkonstante Schnellstopp (BFM #14104, BFM #14304)

Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die fir die Bremsung von der maximalen
Geschwindigkeit bis zum Stillstand bei einem Schnellstopp im Interpolationsbetrieb benétigt

wird.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14104 #14304 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K100

Tab. 12-26: Interpolationszeitkonstante Schnellstopp

HINWEIS Wird fur die Bremsrampe Schnellstopp ein Wert =0 msek eingestellt, wird der Wert auf
1 msek eingestellt, ist die Einstellung >5000 msek, wird der Wert auf 5000 msek eingestellt.

12.1.24 Si%nalverzégeru?\ﬁ)szeit Positionierung beendet (ab Ver. 1.20)
(BFM #14106, BFM #14306)

Stellen Sie die Zeit ein, um die das Signal ,Positionierung beendet” verzdgert einschaltet, nach-
dem der Positionierablauf abgeschlossen ist.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14106 #14306 Einstellbereich: 0 bis 5000 msek K100

Tab. 12-27: Signalverzégerungszeit Positionierung beendet

HINWEISE Ist der Positionierablauf kirzer als ein Takt-Zyklus der SPS, kann das System den Aus-
schaltzustand des Signals ,,Positionierung beendet“ wahrend des Positionierablaufs nur er-
fassen, wenn die Signalausgabe auf mindestens einen SPS-Zyklus verlangert wird.

Wird fiir die ,,Signalverzdégerungszeit Positionierung beendet” ein Wert gréBer 5 000 ms ein-
gegeben, wird der Wert 5 000 ms Glbernommen.

Wourde der Postionierablauf beendet und es tritt wahrend der Wartezeit auf das verzdgerte
Einschalten des Signals ,Positionierung beendet” ein Fehler auf, bleibt das Signal ,,Positio-
nierung beendet* abgeschaltet.

Die Einstellung der ,Signalverzdgerungszeit Positionierung beendet” ist wahrend der Ta-
bellenfunktion ungultig.
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12.1.25 Beschleunigungsrampe 2 (BFM #14108, BFM #14308)
Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die fiir die Beschleunigung vom Stillstand bis auf
maximale Geschwindigkeit bendtigt wird.
Beim 20SSC-H ab Modulversion 1.30 stehen die Parameter ,Beschleunigungsrampe” und
sBeschleunigungsrampe 2% auBer bei der Interpolationsfunktion zur Verfligung. Mit dem
Umschaltbefehl Beschleunigungs-/Bremsrampe (Ausflihrungsbefehl 2) kann im aktuellen
Positionierablauf zwischen den Rampen umgeschaltet werden.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14108 #14308 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K200

Tab. 12-28: Beschleunigungsrampe 2

HINWEISE | Wird fiir die Beschleunigungsrampe 2 ein Wert =0 msek eingestellt, wird der Wert auf 1

msek eingestellt, ist die Einstellung >5000 msek, wird der Wert auf 5000 msek eingestellt.

Bei Verwendung der angenaherten s-formigen Beschleunigung/Bremsung sollte die Zeit
auf einen Wert von >64 msek bis 5000 msek eingestellt werden.

12.1.26 Bremsrampe 2 (BFM #14110, BFM #14310)
Mit diesem Parameter wird die Zeit eingestellt, die fiir die Bremsung von der maximalen
Geschwindigkeit bis zum Stillstand benétigt wird.
Beim 20SSC-H ab Modulversion 1.30 stehen die Parameter ,Beschleunigungsrampe® und
~Beschleunigungsrampe 2%, auBer bei der Interpolationsfunktion zur Verfligung. Mit dem
Umschaltbefehl Beschleunigungs-/Bremsrampe (Ausflhrungsbefehl 2) kann im aktuellen
Positionierablauf zwischen den Rampen umgeschaltet werden.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#14110 #14310 Einstellbereich: 1 bis 5000 msek K200
Tab. 12-29: Bremsrampe

HINWEISE | Wird fiir die Bremsrampe 2 ein Wert =0 msek eingestellt, wird der Wert auf 1 msek einge-

stellt, ist die Einstellung >5000 msek, wird der Wert auf 5000 msek eingestellt.

Bei Verwendung der angenaherten s-fdrmigen Beschleunigung/Bremsung sollte die Zeit
auf einen Wert von >64 msek bis 5000 msek eingestellt werden.
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Pufferspeicher

Servoparameter

12.2

Servoparameter
Die Parameter des Servoverstarkers kdnnen eingestellt werden und kénnen aus dem Puffer-
speicher gelesen und hinein geschrieben werden.

Einzelheiten zu den Servoparametern finden Sie in der Bedienungsanleitung des verwendeten
Servoverstarkers.

Folgende Pufferspeicherbereiche sind von den Servoparametern belegt:

— BFM #15000 bis #15199 X-Achse
— BFM #15200 bis #15399 Y-Achse
ACHTUNG:

Nehmen Sie niemals Anderungen in Pufferspeicherbereichen oder an BFM-Num-
mern vor, die nicht in diesem Handbuch dokumentiert sind.

Zeitpunkte, an denen die Servoparameter fiir den Betrieb giiltig werden

Wourden die Servoparameter in den angeschlossenen Servoverstérker (ibertragen, werden
diese fur den nachsten Positionierablauf gultig.

Weitere Informationen zur Ubertragung der Servoparameter in den Servoverstérker finden Sie
in Abschnitt 7.2.3.

@ Ubertragen Sie die Servoparameter nach deren Einstellung, bzw. Anderung in den Servo-
verstarker. Dazu ist es notwendig, die Spannungsversorgung mindestens einmal aus- und
wieder einzuschalten oder einen System-Reset durchzufiihren, wodurch die Servopara-
meter in den Servoverstarker Ubertragen werden.

Weitere Informationen zu den Parametereinstellmethoden finden Sie in Abschnitt 8.2.

® Die folgenden Servoparameter werden Ubertragen, wenn das Bit b9 (Parameteribertra-
gung) des Ausflihrungsbefehls 2 (BFM #519/#619) aktiviert wird.

— Auto-Tuning

— Ansprechverhalten des Auto-Tuning

- ,Feed-Forward® Verstarkungsfaktor

— Massentragheitsverhaltnis

— Verstarkungsfaktor virtueller Regelkreis
— Verstarkungsfaktor Lageregelkreis

— Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis
— |-Anteil Drehzahlregelkreis

— D-Anteil Drehzahlregelkreis

Die Parameter werden fir den nachsten Positionierablauf gliltig.

Weitere Informationen zur Ubertragung der Servoparameter finden Sie in Abschnitt 8.2.8.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 12-15



Servoparameter Pufferspeicher

12.2.1 Servoparameter (Grundparameter)
BFM-Nummer Servo-
para- Bezeichnung Beschreibung Initialwert

X-Achse | Y-Achse| meter

Einstellung der Servoverstarkerserie, die an das Positioniermodul
angeschlossen ist.

0: Keine
s tirk 1: MR-J3-B
#15000 | #15200 | — | JoOVOSERET I acuTynG: Ko
Die Servoverstarkerserie muss unbedingt eingestellt werden.
Das Positioniermodul ist hier im Auslieferzustand auf ,0“ eingestellt.
Bei dieser Einstellung findet kein Datenaustausch mit dem Servover-
starker statt.
Aktivierung des optionalen Bremswiderstands
L Einstellung
Auswahl
#15002 | #15202 PA02 optionaler 00: keiner © 06: MR-RFH400-13 H0000
Bremswiderstand | 01: FR-BU(-H), FR-RC(-H), 08: MR-RFH400-6.7
FR-CV(-H) 09: MR-RFH400-6.7
02: MR-RFH75-40 81: MR-PWR-R T 400-120
03: MR-RFH75-40 83: MR-PWR-R T 600-47
04: MR-RFH220-40 85: MR-PWR-R T 600-26

05: MR-RFH400-13

Auswahl des Absolutwertsystems zur Positionierung

0: Standard (inkremental) HO0000
1: Absolutwertsystem
ACHTUNG:

Wird fur die Positionierung das Absolutwertsystem eingestellt, tritt
ein Fehler auf, wenn ein inkrementaler synchroner Encoder verwen-
det wird.

Positionierung

Auswahl Absolut-

#15003 | #15203 | PADS | | orisystem

Auswahl der NOT-AUS-Funktion des Servoverstarkers

Funktionswahl n.nn

#15004 | #15204 PAO4 A-1

H0000

Einstellung NOT-AUS-Funktion

0: aktiv (Die NOT-AUS-Funktion wird verwendet (Klemme EM1))
1: nicht aktiv (Die NOT-AUS-Funktion wird nicht verwendet)

Auswahl der Verstarkungseinstellmethode

#15008 | #15208 | PA08 | Auto-Tuning - Einstellung Verstarkungsmethode H0001

: Interpolation
: Auto-Tuning 1
: Auto-Tuning 2
: Manuell

wnN = O

Tab. 12-30: Servoparameter (Grundparameter) (1)

©_ Servoverstarker mit einer Ausgangsleistung von 100 W benétigen keinen Bremswiderstand.
— Bei Servoverstérkern mit einer Ausgangsleistung von 200 W bis 7 kW wird der interne Bremswiderstand
eingesetzt.
— Bei Servoverstérkern mit einer Ausgangsleistung von 11 kW bis 22 kW wird der Bremswiderstand oder die
Bremseinheit verwendet, welche(r) zusammen mit dem Servoverstérker ausgeliefert wird.
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Pufferspeicher

Servoparameter

BFM-Nummer Servo-
para- Bezeichnung Beschreibung Initialwert
X-Achse | Y-Achse meter
Einstellung zur Verbesserung des Ansprechverhaltens des Servo-
Ansprech- verstarkers:
#15009 | #15209 PA09 verhalten des K12
Auto-Tuning Langsam Schnell
1: (10,0 Hz) bis 32: (400,0 Hz)
Schaltschwell Einstellung der Regelabweichung, bei der das Signal ,In Position*
#15010 | #15210 | PAt0 | JoE SHIEE | ausgegeben wird. K100
i Einstellbereich: 0 bis 50000 PLS (Impulse)
Legt die Servomotordrehrichtung fest (Sicht auf die Motorwelle)
#15014 | #15214 | PA14 | Drehrichtung 0: Linkslauf (gegen Uhrzeigersinn) bei ansteigender Adresse Ko
1: Rechtslauf (im Uhrzeigersinn) bei ansteigender Adresse
Anzahl Einstellung der Anzahl der Impulse (A-Phase, B-Phase), die bei ei-
z ner vollen Umdrehung des Motors am simulierten Encoderausgang
#15015 | #15215 | PA15 Eﬂgogg;m Ulse des Servoverstérkers ausgegeben wird. K4000
9 P Einstellbereich: 1 bis 65535 PLS/REV (Impulse pro Umdrehung)
Tab. 12-30: Servoparameter (Grundparameter) (2)
12.2.2 Servoparameter (Kalibrierparameter)
BFM-Nummer Servo-
para- Bezeichnung Beschreibung Initialwert
X-Achse | Y-Achse| meter
Automatische Auswahl der Einstellmethode fir die Filterabstimmung
#15019 | #15219 | PBo1 | viorationsunter- | 0: Filter deakiiviert , - Ko
drickung 1: Automatische Filterabstimmung (Adaptives Filter I
(Adaptives Filter Il) | 0: Manuelle Einstellung
Filterabstimmung | Auswahl der Filterabstimmung zur Vibrationsunterdriickung
zur Vibrations- 0: Vibrationsunterdriickung abgeschaltet
#15020 | #15220 PB02 | unterdrlickung 1: Filterabstimmung zur Vibrationsunterdriickung KO
(erweiterte (Erweiterte Funktion)
Funktion) 2: Manuell
Vorsteuerung Vorsteuerung zur Minimierung der Regelabweichung bei Lagerege-
15021 | #15221 PB04 Lageregelung lung. KO
(Feed Forward) | Einstellbereich: 0 bis 100 %
M tragheit Dient zur Einstellung des Verhéltnisses der Massentragheit zwi-
#15024 | #15224 | PB06 v;ﬁ;ﬁ:i?g €IS- | schen Motor und Last. K70
Einstellbereich: 0 bis 3000 (x0,1)
Verstarkungs- Einstellung des Ansprechverhaltens des virtuellen Regelkreises
#15025 | #15225 PBO7 faktor virtueller . L . K24
Regelkreis Einstellbereich: 1 bis 2000 rad/sek
415026 | #15296 PBOS Verstérkungsfak-_ Einstellung <‘jes Anspr(?chverhaltens des Lageregelkreises K37
tor Lageregelkreis | Einstellbereich: 1 bis 1000 rad/sek
Verstarkungs- ; A ;
415027 | #15007 PBOY taktor Drehaahl- E!nstellung <.jes- Verstarlfungsfaktors Drehzahlregelkreis K823
regelkreis Einstellbereich: 20 bis 50000 rad/sek
- i - | Einstell I-Anteil Drehzahl Ikrei
415028 | #15208 PB10 |-Anteil I_Drehzahl !ns ellung f}les n el.s des Drehzahlregelkreises K337
regelkreis Einstellbereich: 1 bis 10000 (x0,1 msek)
415029 | #15229 PB11 D-AnteiI.DrehzahI- E!nstellung <.jes D-Ante'lls des Drehzahlregelkreises K980
regelkreis Einstellbereich: 0 bis 1000
) Einstellung der Sperrfilterfrequenz des 1. Filters zur Unterdriickung
1. Filter zur Unter- | von mechanischen Resonanzen
#15031 | #15231 PB13 g;:%ﬁg:ﬁeﬁoggﬁ: (Stellen Sie die Frequenz in Ubereinstimmung mit der mechani- K4500
schen Resonanzfrequenz ein.)
nanzen
Einstellbereich: 100 bis 4500 Hz
Tab. 12-31: Servoparameter (Kalibrierparameter) (1)
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Servoparameter

Pufferspeicher

BFM-Nummer Servo-
para- Bezeichnung Beschreibung Initialwert
X-Achse | Y-Achse meter
Einstellung der Sperrfilterdampfung und Bandbreite des Sperrfilters
1 zur Unterdrickung von Maschinenresonanzen
Sperrfilterddmpfung
#15032 | 15232 PB14 | Sperrfilterkurve 1 Sperrfilterbandbreite HO0000
Sperrfilterdampfung Sperrfilterbandbreite
0: hoch (-40dB) 0: Standard («=2)
1: 1 (-14 dB) 1: 1 (a=3)
20 (-8dB) 2: ] (a=4)
3: gering (-4 dB) 3: breit (a=b)
2. Filter zur Unter- | Einstellung der Frequenz des zweiten Sperrfilters
#15033 | #15233 PB15 drUcKung von me- | (Stellen Sie die Frequenz in_ Ubereinstimmung mit der mechani- K4500
chanischen Reso- | schen Resonanzfrequenz ein.)
nanzen Einstellbereich: 100 bis 4500 Hz
Einstellung der Sperrfilterddmpfung und Bandbreite des Spertfilters
2 zur Unterdriickung von Maschinenresonanzen
n... Auswahl 2. Filter zur Unterdriickung
von mechanischen Resonanzen
Sperrfilterddmpfung
Sperrfilterbandbreite
#15034 | #15234 PB16 Sperrfilterkurve 2 _ . ) HO000
Auswahl 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen
0: Deaktiviert
1: Aktiviert
Sperrfilterdampfung Spertrfilterbandbreite
0: hoch (-40 dB) 0: Standard («=2)
1: 17 (-14 dB) 1: 1 (a=3)
2: (- 8dB) 2 | (a=4)
3: gering (-4 dB) 3: breit (a=5)
Tiefpassfilter zur | gjnstellung des Tiefpassfilters
#15036 | #15236 PB18 Unterdriickung ) ) ) K3141
von Vibrationen Einstellbereich: 100 bis 18000 rad/sek
P/ibrations— Einstellung der Vibrationsfrequenz von niederfrequenten Maschinen-
#15037 | #15237 | PB19 |, cduenzzur vibrationen K1000
Unterdriickung ) ) )
von Vibrationen Einstellbereich: 1 bis 1000 (x0,1 Hz)
Pesonanz- Einstellung der Resonanzfrequenz von niederfrequenten Maschi-
#15038 | #15238 | PB20 ljf]?:r‘z’:fjczkfng nenvibrationen K1000
von Vibrationen Einstellbereich: 1 bis 1000 (x0,1 Hz)
Einstellung Tiefpassfilter
#15041 | #15241 PB23 | Tiefpassfilter T . . H0000
Auswahl Tiefpassfilter
0: Automatische Einstellung
1: Manuelle Einstellung (liber Parameter PB18)

Tab. 12-31: Servoparameter (Kalibrierparameter) (2)
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Pufferspeicher

Servoparameter

BFM-Nummer Servo-
el para- Bezeichnung Beschreibung Initialwert
-Acnhse | Y-Achse meter
Auswabhl der Vibrationsunterdriickung im Stillstand
T Auswabhl Vibrationsunterdriickung im
Stillstand
Vibrations- Auswahl von PI- oder PID-Verhalten
#15042 | #15242 PB24 terdriick H
50 5 ::2 g:i”rsl:gnléng Auswahl Vibrationsunterdriickung im Stillstand 0000
0: Deaktiviert
1: Aktiviert
Auswahl von PI- oder PID-Verhalten
0: PI-Verhalten ist aktiviert
1: PID-Verhalten ist stéandig aktiviert
Einstellung der Verstarkungsfaktorumschaltung
—T—_ Umschaltung der Verstarkungsfaktoren
Schwelle zur Umschaltung der
Verstérkung
= Umschaltung der Verstéarkungsfaktoren
Verstarkungsfak-
#15044 | #15244 PB26 torumschaltung 0: Deaktiviert HO0000
1: Verstarkungsumschaltung durch Steuerungsbefehl ist aktiviert
2: Frequenzsollwert (Einstellwert aus PB27)
3: Regelabweichung in Impulsen (Einstellwert aus PB27)
4: Drehzahl des Servomotors (Einstellwert aus PB27)
Schwelle zur Umschaltung der Verstarkung
0: gultig bei der Bedingung:  groBer als der Schwellwert
1: glltig bei der Bedingung:  kleiner als der Schwellwert
3?{:‘&?}'55::" der Einstellung Schwelle zur Umschaltung der Verstarkungsfaktoren
#15045 | #15245 | PB27 Verstérkunggs- Einstellbereich: 0 bis 9999 (1000 Impulse/sek, Impulse/sek, K10
faktoren U/min)
Zeit fiir die Um- Einstellung der Zeitkonstante fur die Umschaltung der Verstarkungs-
#15046 | #15246 PB28 schaltung der Ver-| faktoren K1
stérkungsfaktoren | Einstellbereich: 0 bis 100 msek
o M 3 Einstellung des zweiten Verhaltnisses der Massentragheit zwischen
#15047 | #15247 | PB29 | o 18SSEMAG™ | Motor und Last K70
heitsverhéltnis ) )
Einstellung. 0 bis 3000 (x0,1)
2. Verstarkungs- | Ejngtellung des A hverhaltens des L Ikrei
#15048 | #15248 | PB30 | faktor Lageregel- Instefiung des Ansprechvernaliens des Fageregeiirelses K37
kreis Einstellbereich: 1 bis 2000 rad/sek
2. Verstarkungs- | Eingtellung des Verstérkungsfaktors Drehzahlregelkrei
#15049 | #15249 PB31 faktor Drehzahlre- !ns erung . es vers ar.ungsa ors Lrehzaniregelireis K823
gelkreis Einstellbereich: 20 bis 50000 rad/sek
5 |-Anteil Dreh Einstellung des I-Verstérkungsfaktors des Drehzahlregelkreises
#15050 | #15250 | PB32 zér;lrengillkreriz ~ | nach Verstarkungsumschaltung. K337
Einstellbereich: 1 bis 50000 (x0,1 msek)
2. Vibrations- Einstellung der Vibrationsfrequenz von niederfrequenten Maschinen-
#15051 | #15251 PB33 E?l?:r?jr:éczklﬂng vibrationen nach Verstarkungsumschaltung. K1000
von Vibrationen Einstellbereich: 1 bis 1000 (x0,1 Hz)
2. Resonanzfre- | gingiellung der Resonanzfrequenz von niederfrequenten Maschi-
#15052 | #15252 PB34 glr'l[?:kzuﬁ;rv%?er- nenvibrationen nach Verstarkungsumschaltung K1000
Vibrationen Einstellbereich: 1 bis 1000 (x0,1 Hz)
Tab. 12-31: Servoparameter (Kalibrierparameter) (3)
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Pufferspeicher

12.2.3

Servoparameter (Zusatzparameter)

BFM-Nummer

X-Achse

Y-Achse

Servo-
para-
meter

Bezeichnung

Beschreibung

Initialwert

#15064

#15264

PCO1

Schaltschwelle
Schleppfehler

Einstellung der Schaltschwelle mit der Anzahl Umdrehungen des
Servomotors

Einstellbereich: 1 bis 200 U (Umdrehungen)

K3

#15065

#15265

PC02

Schaltverzégerung
Haltebremse

Einstellung der Verzégerungszeit zwischen dem Ausschalten des
Signals zur Verriegelung der elektromagnetischen Haltebremse und
der Unterbrechung des Leistungskreises.

Einstellbereich: 0 bis 1000 msek

KO

#15066

#15266

PCO03

Encoder-
Pulsausgabe

Einstellung der Phasenénderung der Impulse des Encoderausgangs
und der Encoderimpulse

- Phasenéanderung der Impulse des
Encoderausgangs

Einstellung der Encoderimpulse

Phasenénderung der Impulse des Encoderausgangs (A-, B-Phase)

0: 90 ° gegen Uhrzeigersinn
1: 90 °im Uhrzeiger

Einstellung der Encoderimpulse

0: Direkte Ausgabe der Encoderimpulse
1: Einstellung des Divisors fur die Impulsausgabe

HO0000

#15067

#15267

PCo04

Funktionswahl
C-1

Funktionswahl C-1: Auswahl des Encoder-Kabeltyps

L

Auswahl des Encoder-Kabeltyps

0: Zwei-Leiterkabel
1: Vier-Leiterkabel

H0000

#15068

#15268

PC05

Funktionswahl
C-2

Funktionswahl C-2: Betrieb ohne Servomotor

0: Deaktiviert
1: Aktiviert

KO

#15070

#15270

PC07

Stillstands-
drehzahl

Eingabe der Drehzahl, unter der das Ausgangssignal Stillstand aus-
gegeben wird.

Einstellbereich: 0 bis 10000 U/min

K50

#15072

#15272

PC09

Funktionswahl
Analogausgang 1

Auswahl Ausgangsfunktion fir Analogmonitor 1 (MO1)

nnn- Ausgangsfunktion fiir Analogmonitor 1
I

. Motordrehzahl (+8 V/Maximaldrehzahl)

. Abgegebenes Drehmoment (+8 V/Maximaldrehmoment) @
: Motordrehzahl (+8 V/Maximaldrehzahl)

: Abgegebenes Drehmoment (+8 V/Maximaldrehmoment) @
: Stromsollwert (+8 V/maximaler Nennstrom)

: Sollwertdrehzahl (+8 V/Maximaldrehzahl)

. Schleppfehler (+10 V/100 Impulse) ®

. Schleppfehler (10 V/1000 Impulse) ©

: Schleppfehler (+10 V/10000 Impulse) @

: Schleppfehler (+10 V/100000 Impulse) o

: Positionsistwert (10 V/1000000 Impulse) & @

- Positionsistwert (+10 /10000000 Impulse) ©: @

: Positionsistwert (x10 V/100000000 Impulse) © @

: Busspannung (+8 V/400 V)

OO0OWP>OONOORAWN-=O

@ Einheit: Encoder-Impulse
@ Bei maximalem Drehmoment werden 8 V ausgegeben
Kann zur Absolutpositionsaufnahme verwendet werden

H0000

Tab. 12-32: Servoparameter (Zusatzparameter) (1)
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Pufferspeicher Servoparameter
BFM-Nummer Servo-
para- Bezeichnung Beschreibung Initialwert
X-Achse | Y-Achse meter
Auswahl Ausgangsfunktion fiir Analogmonitor 2 (MO2)
Funktionswahl nnn-
#15073 | #15273 PC10 HO0001
Analogausgang 2 Ausgangsfunktion fiir Analogmonitor 2
Die Einstellungen entsprechen denen von Analogmonitor 1
(PC09)
-| Einstellung der Offset-Spannung von Analogausgang 1 (MO1
#15074 | #15274 | pci1q | Offset Analogaus ! ung ¢ pannung v gausgang 1 (MO1) Ko
gang 1 Einstellbereich:  -999 bis 999 mV
-| Einstell der Offset-Spannung von Analogausgang 2 (MO2
#15075 | #15275 | pciz | Offset Analogaus-| Ei ung ¢ pannung v gausgang 2 (MO2) Ko
gang 12 Einstellbereich: ~ -999 bis 999 mV
Funktionswahl C-4: Referenzpunkteinstellung im absoluten Positio-
niersystem
#15080 | #15280 | pci7 | Funktionswahl 0: Nachdem die Spannungsversorgung eingeschaltet wurde, muss K1
C-4 der Z-Phasenimpuls des Motors lberfahren werden.
1: Nachdem die Spannungsversorgung eingeschaltet wurde, muss
der Z-Phasenimpuls des Motors nicht Gberfahren werden.
Tab. 12-32: Servoparameter (Zusatzparameter) (2)
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Servoparameter Pufferspeicher

12.2.4 Servoparameter (E/A-Parameter)
BFM-Nummer Servo-
para- Bezeichnung Beschreibung Initialwert

X-Achse |Y-Achse| meter

Einstellung des Ausgangssignals an Pin CN3-13 des Servoverstar-
kers

Einstellung Ausgangssignal Pin CN3-13

00: Standig AUS

01: RDY (Bereitschaft EIN)

02: RD (Servo EIN)

03: ALM (Fehler)

04: INP (In-Position) @

05: MBR (Elektromagnetische Haltebremse)
06: DB (Externe dynamische Motorbremse)
. 07: TLC (Drehmomentbegrenzung)
Ausgangssignal | pg: WNG (Warnung)

#15102 | #15302 PDO7 Auswahl 1 09: BWNG (Batterie-Warnung) HO0005
(Pin CN3-13) 0A: Standig AUS @

0B: Reserviert

0C: ZSP (Stillstandsdrehzahl)

0D: Reserviert

OE: Reserviert @

OF: CDPS (Auswahl eines variablen Verstarkungsfaktors)
10: Reserviert

11:  ABSV (Verlust der Absolutposition) ®

12 bis 3F: Reserviert @

@ |m Modus Drehzahlregelung ist diese Funktion stdndig AUS
@ |m Modus Drehzahlregelung wird diese Funktion zu SA
(Geschwindigkeit beibehalten)
Herstellereinstellung:
Diese Einstellung darf nicht verwendet werden

Einstellung des Ausgangssignals an Pin CN3-9 des Servoverstar-

kers
Ausgangssignal nn--
#15103 | #15303 PDO08 Auswahl 2 HO004
(Pin CN3-9) B Einstellung Ausgangssignal Pin CN3-9

Der Klemme CN3-9 kénnen die in der Tabelle unter PD07 aufgefihr-
ten Ausgangssignale zugeordnet werden.

Einstellung des Ausgangssignals an Pin CN3-15 des Servoverstar-
kers

Ausgangssignal nn--
#15104 | #15304 PD09 Auswahl 3 H003
I

(Pin CN3-15) Einstellung Ausgangssignal Pin CN3-15

Der Klemme CN3-15 kdénnen die in der Tabelle unter PD07 aufge-
fuhrten Ausgangssignale zugeordnet werden.

Tab. 12-33: Servoparameter (E/A-Parameter)
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Uberwachungsdaten

12.3 Uberwachungsdaten

Die Abarbeitungsbedingungen wahrend der Positionierung werden als Uberwachungsdaten
gespeichert. Die Bereiche des Pufferspeichers, in denen die Uberwachungsdaten abgelegt
werden, sind nur lesbar und vom Anwender nicht beschreibbar. Die einzige Ausnahme davon
bildet die aktuelle Position (Anwendereinheit) [BFM #1, #0 (X-Achse) und BFM #101, #100
(Y-Achse)].

ACHTUNG: )
Nehmen Sie niemals Anderungen in Pufferspeicherbereichen oder an BFM-Num-

mern vor, die nicht in diesem Handbuch dokumentiert sind.

12.3.1 Aktuelle Position (Anwendereinheit) [BFM #1, #0, BFM #101, #100]
Die aktuelle Position wird in Einheiten gespeichert, die vom Anwender fest gelegt werden kon-
nen.
BFM-Nummer . Werte- -
S - Beschreibung e Initialwert
#1, #0 #101, #100 | -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ©) Dezimal —

Tab. 12-34: Aktuelle Position (Anwendereinheit)

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

HINWEISE | Die abgespeicherten Positionsdaten sind absolute Werte.

Die Einheit der Werte ist anwenderspezifisch und beinhaltet auch einen Multiplikationsfak-
tor fUr Positionierdaten. Nahere Informationen dazu finden Sie in Abschnitt 12.1.1.

Es ist mdglich, die aktuelle Position einer angehaltenen Achse in eine beliebige Position zu
andern. Uberschreiben Sie dazu die aktuelle Position (Anwendereinheit) mit der neuen Po-
sition. Die Position wird entsprechend der Eingabe geandert und die Impulsdaten werden
aktualisiert.
Stellen Sie wéahrend der Kreiszéhlerfunktion einen Wert im Bereich zwischen 0 und dem
Kreiswert ein.
Nahere Informationen dazu finden Sie in Abschnitt 8.10.9.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H

12-23



Uberwachungsdaten Pufferspeicher

12.3.2 Aktuelle Position (Impulse) [BFM #3, #2, BFM #103, #102]
Die aktuelle Position wird in Impulse umgerechnet und abgespeichert.
BFM-Nummer . Werte- .
S —— Beschreibung —— Initialwert
#3, #2 #103, #102 | -2147483648 bis 2147483647 PLS (Impulse) Dezimal —
Tab. 12-37: Aktuelle Position (Impulse)
HINWEISE Die abgespeicherten Positionsdaten sind absolute Werte (umgerechnete Impulsdaten).

Hinweise zu umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

Es ist mdglich, die aktuelle Position einer angehaltenen Achse in eine beliebige Position zu
andern. Uberschreiben Sie dazu die aktuelle Position (Anwendereinheit) mit der neuen Po-
sition. Die Position wird entsprechend der Eingabe geandert und die Impulsdaten werden
aktualisiert.

Stellen Sie wahrend der Kreiszahlerfunktion einen Wert im Bereich zwischen 0 und dem
Kreiswert ein.

Nahere Informationen dazu finden Sie in Abschnitt 8.10.9.

12.3.3 Gespeicherte Drehmomentbegrenzung [BFM #5, #4, BFM #105, #104]

Der Wert der verwendeten Drehmomentbegrenzung wird gespeichert. Dieser Wert kann der
Einstellwert der Drehmomentbegrenzung, der Drehmomentausgabe oder der Drehmo-
mentbegrenzung bei der Nullpunktfahrt sein.

BFM-Nummer . Werte- .
S — S Beschreibung o Initialwert
#5, #4 #105, #104 | 1 bis 10000 (x0,1 %) Dezimal —
Tab. 12-35: Gespeicherte Drehmomentbegrenzung
12.3.4 Fehler in Pufferspeichernummer [BFM #6, BFM #106]
Die Pufferspeichernummer (BFM) wird gespeichert, in der ein Fehler auftritt.
BFM-Nummer . Werte- -
AT - Beschreibung format Initialwert
-1: Kein Fehler .
#6 L Andere Werte: Pufferspeichernummer, in der ein Fehler auftritt Dezimal -
Tab. 12-36: Fehler in Pufferspeichernummer
12.3.5 Anzeige externe Eingangssignale FX3U-20SSC-H [BFM #7, BFM #107]

Der Zustand der folgenden Pins des Eingangssteckers des Positioniermoduls wird als Sta-
tus-Bit angezeigt.
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BFM-Nummer Bit- . Werte- o
AT V-Achse | Nummer Beschreibung format Initialwert
b0 Aktivierung mit einem START-Signal am Eingang
b1 Aktivierung mit einem DOG-Signal am Eingang
b2 Aktivierung mit einem INTO-Signal am Eingang
#7 #107 b3 Aktivierung mit einem INT1-Signal am Eingang Binar —
b4 Aktivierung mit einem ¢-A-Signal am Eingang
b5 Aktivierung mit einem ¢-B-Signal am Eingang
b6—b15 | Nicht verfligbar
Tab. 12-41: Status des Eingangssteckers des Positioniermoduls
12.3.6 Anzeige externe Eingangssignale MR-J3-B [BFM #8, BFM #108]
Der Zustand der folgenden Eingangspins des Servoverstarkers wird als Status-Bit angezeigt.
BFM-Nummer Bit- . Werte- o
AT Y-Achse | Nummer Beschreibung format Initialwert
b0 Aktivierung mit einem FLS-Signal am Eingang
b1 Aktivierung mit einem RLS-Signal am Eingang
#8 #108 Binar —
b2 Aktivierung mit einem DOG-Signal am Eingang
b3—b15 | Nicht verfligbar
Tab. 12-40: Status des Eingangssteckers des Servoverstédrkers
12.3.7 m-Code [BFM #9, BFM #109]
BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
-1: m-Code deaktiviert .
#9 #109 0 bis 32767: Die aktivierte m-Code-Nr. wird gespeichert Dezimal -
Tab. 12-38: m-Code
12.3.8 Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit
[BFM #11, #10, BFM #111, #110]
Der aktuelle Wert der Verfahrgeschwindigkeit wird gespeichert.
Wahrend der Einstellung oder bei Handradbetrieb ist der Wert 0.
BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#11, #10 #111, #110 | O bis 2147483647 (Anwendereinheit ®) Dezimal —

Tab. 12-39: Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.
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12.3.9 Aktuell mit dem Handrad eingegebene Impulse
[BFM #13, #12, BFM #113, #112
Die Anzahl der mit dem Handrad eingegebenen Impulse wird gespeichert.
Rechtsdrehung vergréBert die Anzahl der Impulse, Linksdrehung verringert sie. Der Wert eines
eingestellten Multiplikationsfaktors wird hier nicht beriicksichtigt.

BFM-Nummer . Werte- .
AT - Beschreibung format Initialwert
#13, #12 #113, #112 | -2147483648 bis 2147483647 PLS (Impulse) Dezimal —

Tab. 12-42: Mit dem Handrad eingegebene Impulse

12.3.10 Frequenz der mit dem Handrad eingegebenen Impulse
[BFM #15, #14, BFM #115, #114]
Die Frequenz der mit dem Handrad eingegebenen Impulse wird gespeichert.
Der Wert eines eingestellten Multiplikationsfaktors wird hier nicht bertcksichtigt.

BFM-Nummer . Werte- .
S— — Beschreibung — Initialwert
#15, #14 #115, #114 | -100000 bis 100000 Hz Dezimal —

Tab. 12-43: Frequenz der mit dem Handrad eingegebenen Impulse

12.3.11 Ausgefiihrte Tabellennummer [BFM #16, BFM #116]
Die Tabellennummer wird gespeichert, die mit der Tabellenfunktion ausgefiihrt wird.
BFM-Nummer . Werte- .
- — Beschreibung —— Initialwert
-1: Keine Ausflihrung einer Tabelle .
#16 #116 0—299: Speichert die ausgefiihrte Tabellennummer Dezimal -
Tab. 12-44: Ausgefiihrte Tabellennummer
12.3.12 Versionsnummer [BFM #17]
Die Version des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H wird gespeichert.
BFM-Nummer . Werte- .
Besch Initialwert
— S eschreibung hmo nitialwer
#17 — Ver. 1.00 wird als K100 gespeichert Dezimal —

Tab. 12-45: VVersionsnummer
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12.3.13 Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) (ab Ver. 1.20)
[BFM #21, #20, BFM #121, #120]

Die Daten der realen aktuellen Position werden in der Anwendereinheit gespeichert.

BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse . format
#21, #20 #121, #120 | -2 147 483 648 bis 2 147 483 647 (Anwendereinheit ®) Dezimal —
Tab. 12-46: Reale aktuelle Position (Anwendereinheit)

HINWEISE Die reale aktuelle Position (Anwendereinheit) ist die aktuelle Position (Anwendereinheit)
abzuglich des Schleppfehlers.

Die vom Anwender festgelegten Einheiten werden bei der realen aktuellen Position tber-
nommen und der Multiplikationsfaktor fiir die Positionsdaten ist ebenfalls enthalten.

12.3.14 Reale aktuelle Position gm#)ulse) (ab Ver. 1.20)
[BFM #23, #22, BFM #123, #122]

Die reale aktuellen Position wird in Impulsdaten umgerechnet und dann gespeichert.

BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#23, #22 #123, #122 | -2 147 483 648 bis 2 147 483 647 PLS (Impulse) Dezimal —
Tab. 12-47: Reale aktuelle Position (Anwendereinheit)
HINWEISE Die reale aktuelle Position (Impulse) ist die aktuelle Position (Impulse) abzlglich des

Schleppfehlers.

12.3.15 Zieladresse (Position) iibernommen (ab Ver. 1.20)
[BFM #25, #24, BFM #125, #124]

Die Position der Zieladresse der aktuell ausgefihrten Positionierung wird in Anwendereinheiten

abgespeichert.
BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#25, #24 #125, #124 | -2 147 483 648 bis 2 147 483 647 (Anwendereinheit ®) Dezimal —
Tab. 12-48: Zieladresse (Position) (ibernommen
HINWEISE Die Zieladresse der aktuell ausgefuhrten Tabellennummer wird wahrend des Betriebs mit

der Tabellenfunktion gespeichert.

| Der Betrieb mit variabler Geschwindigkeit wird nicht unterstitzt.

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.
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12.3.16 Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen (ab Ver. 1.20)
[BFM #27, #26, BFM #127, #126]

Die Geschwindigkeit der Zieladresse der aktuell ausgefihrten Positionierung wird in Anwender-
einheiten abgespeichert.

BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#27, #26 #127, #126 | -2 147 483 648 bis 2 147 483 647 (Anwendereinheit ©) Dezimal —
Tab. 12-49: Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen
HINWEIS Die Zieladresse der aktuell ausgefiihrten Tabellennummer wird wahrend des Betriebs mit

der Tabellenfunktion gespeichert.

12.3.17 Statusinformation [BFM #28, BFM #128]

Der Status des Positioniermoduls kann tber die verschiedenen Bit-Zustdnde abgefragt werden.

BFM-Nummer i )
Bit Beschreibung Werte
X-Achse Y-Achse |Nummer format

Initialwert

READY/BUSY (Bereitschaft/In Betrieb)

Das Bit ist aktiviert, wenn das Positioniermodul bereit zur Aus-
b0 fihrung des START-Befehls ist. Das ist nach einer fehlerfreien
Positionierung der Fall, bzw. nach einer erfolgreichen Fehlerbe-
hebung.

Rechtslauf

b1
Das Bit wird bei Rechtslauf aktiviert.

Linkslauf

2
b Das Bit wird bei Linkslauf aktiviert.

Beendigung der Nullpunktfahrt

Das Bit wird aktiviert, wenn die mechanische Nullpunktfahrt er-
folgreich abgeschlossen wurde, oder die aktuelle Position
durch das System der Absolutwert-Positionserkennung erkannt

b3 wurde.

#28 #128 Nach Auslésen des Befehls fiir die mechanische Nullpunkt- Binar o

fahrt, nach einem Neustart durch Ab- und Wiedereinschalten
der Betriebsspannung oder wenn die Position der Absolutwert-
erkennung verloren geht, wird dieses Bit deaktiviert.

Bereichsiberlauf

Dieses Bit wird aktiviert, wenn der aktuelle Wert den
32-Bit-Zahlenbereich Uberschreitet (-2147483648 bis

b4 2147483647).

Nach Ausldsen des Befehls fiir die mechanische Nullpunktfahrt

oder nach einem Neustart durch Ab- und Wiedereinschalten
der Betriebsspannung wird dieses Bit deaktiviert.

Fehler

Dieses Bit wird aktiviert, sobald ein Fehler vom Positioniermo-
dul oder vom Servoverstarker auftritt.

Das Bit wird durch das Ruicksetzen des Fehlers deaktiviert.

b5

Tab. 12-50: Statusinformation des Positioniermoduls (1)
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BFM-Nummer it -
el Beschreibung VLM Initialwert
X-Achse Y-Achse |Nummer format
Positionierung beendet
Das Bit wird aktiviert, wenn die Positionierung erfolgreich ab-
geschlossen wurde.
b6 | Das Bit wird nach einem START-Befehl, durch einen Fehler
oder durch das Riicksetzen eines Fehlers deaktiviert. Wird das
Positioniermodul durch einen STOPP-Befehl angehalten, bleibt
das Bit deaktiviert.
Bereit zur Abarbeitung des Restfahrwegs nach Stopp
Das Bit wird aktiviert, wenn das Positioniermodul mit dem
b7 STOP-Befehl angehalten wurde und sich in Bereitschaft befin-
det, den verbleibenden Weg zu verfahren.
Mit einem START-Befehl oder mit dem Léschen der restlichen
Verfahrstrecke wird das Bit deaktiviert.
m-Code aktiv
b8 Dieses Bit wird bei aktiviertem m-Code eingeschaltet.
Das Bit wird zurlick gesetzt, sobald der m-Code abgeschaltet
wird.
Positioniermodul bereit
Dieses Bit wird aktiviert, sobald das Positioniermodul nach dem
bo Anlaufen initialisiert wurde.
(Das Bit bleibt so lange aktiviert, bis die Betriebsspannung des
Positioniermoduls abgeschaltet wird.)
Der Pufferspeicherinhalt wird gltig, sobald dieses Bit einschaltet.
Ubertragung der Servoparameter ist aktiv
Dieses Bit wird aktiviert, sobald die Ubertragung der Servopa-
b10 rameter gestartet wird.
#28 #128 Nach beendeter Ubertragung der Parameter wird das Bit auto- Binar —
matisch deaktiviert.
Speichern in den Flash-Speicher ist aktiv
Dieses Bit ist aktiviert, sobald Daten in den Flash-Speicher ge-
b11 @ |laden werden.
Nach beendeter Ubertragung der Daten in den Flash-Speicher
wird das Bit automatisch deaktiviert.
Initialisierung des Pufferspeichers ist aktiv
Dieses Bit ist aktiviert, sobald die Daten des Pufferspeichers in-
b12 @ | itialisiert werden.
Nach beendeter Initialisierung der Daten des Pufferspeichers
wird das Bit automatisch deaktiviert.
Geschwindigkeitsénderung ist aktiv
Dieses Bit ist aktiviert, sobald wahrend der Positionierung ein
b13 Befehl zur Anderung der Geschwindigkeit erteilt wird.
Nach beendeter Geschwindigkeitsanderung wird das Bit auto-
matisch deaktiviert.
Zieladressenanderung ist aktiv
Dieses Bit ist aktiviert, sobald wahrend der Positionierung ein
b14 Befehl zur Anderung der Zieladresse erteilt wird.
Nach beendeter Zieladressendnderung wird das Bit automa-
tisch deaktiviert.
Tabellenfunktion in Betrieb
Dieses Bit ist aktiviert, wenn eine Tabellenfunktion ausgefihrt
b15 wird.
Das Bit wird durch den START-Befehl aktiviert und nach been-
deter Tabellenfunktion deaktiviert.
Tab. 12-50: Statusinformation des Positioniermoduls (2)
@ und @ siehe Folgeseite
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12.3.18

0 Beendigung der Positionierung
Folgende Funktionen aktivieren das Status-Bit ,Positionierung beendet”

- Mechanische Nullpunktfahrt (DOG, mechanischer Anschlag)

- 1-Geschwindigkeitspositionierung

- Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
- 2-Geschwindigkeitspositionierung

- Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
- Interrupt-Stopp

- Betrieb mit Multigeschwindigkeit

- Lineare Interpolation

- Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

- Zirkulare Interpolation

- Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

Folgende Funktionen deaktivieren das Status-Bit ,,Positionierung beendet*

- Mechanische Nullpunktfahrt (Direktes Nullpunksetzen)
-JOG-Betrieb

- Handradbetrieb

- Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

Das Status-Bit ,Positionierung beendet wird an der Zieladresse nicht aktiviert, wenn der STOPP-Befehl ausge-
fuhrt wird.

@ Die Bits b11 und b12 der Speicherzelle BFM #128 stehen fir die Y-Achse nicht zur Verfligung.

Fehlercode [BFM #29, BFM #129]

Bei Auftreten eines Fehlers wird der Fehlercode gespeichert.

Pufferspeicherbereiche fiir die Fehlerinformation

Die Fehlerinformation wird im Pufferspeicher entsprechend der nachfolgenden Tabelle gespei-
chert. Nach Beseitigung der Fehlerursache kann das System mit einem Befehl zum Zurlickset-
zen des Fehlers den Betrieb fortsetzen.

Fehler Beschreibung

Die Pufferspeichernummer, in der der Fehler auftrat

BFM-Nr. des Pufferspeichers, in dem der Fehler auftrat wird gespeichert.

Statusinformation Wird aktiviert, sobald ein Fehler auftritt.
Fehler-Code Der Fehlercode wird gespeichert.
Fehlernummer des Servoparameters Der Fehlercode des Servoverstarkers wird gespeichert.

Wird aktiviert, sobald ein Fehler des Servoverstarkers

Servo-Status auftritt.

Tab. 12-51: Pufferspeicherbereiche flir die Fehlerinformation

Fehlercodes

Der Fehlercode wird im Dezimalformat gespeichert.

Detaillierte Angaben zu den Fehlercodes finden Sie im Abschnitt 14.2.3.
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12.3.19 Modellcode [BFM #30]

Der Modellcode des Positioniermodul wird gespeichert.

BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse e format
#30 — Der Modellcode des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H ist K5220 Dezimal —

Tab. 12-52: Modellcode

12.3.20 Statusinformation 2 [BFM #32, BFM #132] (ab Ver. 1.20)

Der Status des Positioniermoduls kann Uber die verschiedenen Bit-Zustdnde abgefragt

werden.
BFM-Nummer it- -
i Beschreibung B Initialwert
X-Achse Y-Achse |Nummer format
Anderung Positionierparameter beendet
@ Diese Bits schalten ein, wenn die Anderung der Positionier-
bo parameter beendet ist.
#32 #132 ® Diese Bits werden automatisch ausgeschaltet, wenn das| Binar —
Kommando ,Positionierparameter aktivieren“ausgeschaltet
wird.
b1-b15 | Nicht verfugbar

Tab. 12-53: Statusinformation 2

12.3.21 Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INTO) (ab Ver. 1.30)
BFM #35, #34, BFM #135, #134]

ktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INT1) (ab Ver. 1.30)
[BFM #37, #36, BFM #137, #136]

Zu dem Zeitpunkt, wenn am Eingang INTO/INT1 ein Interruptsignal angelegt wird, wird die aktu-
elle Adresse in Anwendereinheiten gespeichert.

BFM-N
X-Achee umr:j-:chse Beschreibung r)’f;::; Initialwert
435, 434 #135, #134 g(ésveéfdégé;shsgtgﬁi) Auftreten des Interruptsignal am Eingang INTO Dezimal .
437, 436 #137, #4136 '(o,i(r:l\jvee”r?dg?éﬁ]shs(:tgii) Auftreten des Interruptsignal am Eingang INT1 Dezimal _
Tab. 12-54: Aktuelle Adresse bei Auftreten des Interrupts (INTO/INT1)
HINWEIS Der Fehler, der bei der Berechnung der Anwendereinheiten entsteht, istin dem angezeigten

Wert der aktuellen Adresse bei Auftreten des Interrupts mit enthalten.
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L . Aktuelle Adresse bei Auftreten des Aktuelle Adresse bei Auftreten des
RN TS Interrupts (INTO) Interrupts (INT1)
Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung v _
mit konstanter Vorschubrate
Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung
mit konstanter Vorschubrate v —
(Stopp-Modus konstante Position)
Interrupt 2-Geschwindigkeitspositionierung v
mit konstanter Vorschubrate
Interrupt-Stopp v —
Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp) v —
Tab. 12-55: Anwendbare Positionierfunktionen mit Interruptsignalverarbeitung
12.3.22 Schleppfehler [BFM #51, #50, BFM #151, #150]
Der Schleppfehler des Servoverstarkers wird gespeichert.
BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#51, #50 #151, #150 | Schleppfehlerwert des Servoverstarkers (PLS (Impulse)) Dezimal —
Tab. 12-56: Schleppfehler
12.3.23 Motorgeschwindigkeit [BFM #53, #52, BFM #153, #152]
Die aktuelle Drehzahl des Servomotors wird gespeichert.
BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#53, #52 #153, #152 Aktuelle Drehzahl des Servomotors (x0,1 U/min) Dezimal —
Tab. 12-57: Motorgeschwindigkeit
12.3.24 Motorstrom [BFM #54, BFM #154]
BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#54 #154 Aktueller Strom des Servomotors (x0,1 %) Dezimal —

Tab. 12-58: Motorstrom
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12.3.25 Softwarenummer Servoverstarker
[BFM #61 bis #56, BFM #161 bis #156]

Die Softwarenummer des Servoverstarkers wird gespeichert.
Die Softwarenummer wird aktualisiert, sobald die Spannungsversorgung des Steuerkreis ein-
geschaltet wird.

BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse e format
#61 bis #56 | #161 bis #156 | Softwarenummer des Servoverstarkers A&;So%g —
Tab. 12-60: Servoverstérkersoftwarenummer
HINWEIS Die Softwarenummer wird wie im nachfolgenden Beispiel gezeigt, im ASCII-Code

gespeichert.

Beispiel: Die Softwarenummer ist -B35W200_A0_

BFM-Nummer Ubt;rwachungs- ASCII-Code Softwarenummer des Servoverstarkers
atenwert

#56 H422D B-

#57 H3533 53

#58 H3257 2W

-B35W200_A0_.

#59 H3030 0

#60 H4120 A Leerzeichen

#61 H2030 Leerzeichen 0

Tab. 12-59: Angezeigte Datenwerte im ASCII-Code
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12.3.26 Fehlernummer der Servoparameter [BFM #62, BFM #162]

Die Parameternummern, die einen Servoparameterfehler verursacht haben, werden
gespeichert.

X-Ac:::n-Numr:::chse Beschreibung r)’f;::; Initialwert

#62 #162 Servoparameternummer Dezimal —
Tab. 12-62: Fehlernummern der Servoparameter

Uberwachungsdatenwerte und Parameternummern

Ghortr | Fore | Coortr | Fore | Coortor | Fore | Cnrtr | Fore | Chtor | Fore | Chrter | Pore
Wert Wert Wert Wert Wert Wert

001 PAO1 018 PA18 035 PB17 052 PB34 069 PC06 102 PDO7
002 PA02 019 PBO1 036 PB18 053 PB35 070 PCo07 103 PD08
003 PA0O3 020 PB02 037 PB19 054 PB36 071 PC08 104 PD09
004 PAO4 021 PB03 038 PB20 055 PB37 072 PC09 bis bis
005 PAO5 022 PB04 039 PB21 056 PB38 073 PC10 127 PD32
006 PA06 023 PB05 040 PB22 057 PB39 074 PC11 — —
007 PAQ7 024 PB06 041 PB23 058 PB40 075 PC12 — —
008 PA0O8 025 PB07 042 PB24 059 PB41 bis bis — —
009 PA09 026 PB08 043 PB25 060 PB42 080 PC17 — —
010 PA10 027 PB09 044 PB26 061 PB43 bis bis — —
o011 PA11 028 PB10 045 PB27 062 PB44 095 PC32 — —
012 PA12 029 PB11 046 PB28 063 PB45 096 PDO1 — —
013 PA13 030 PB12 047 PB29 064 PCO1 097 PD02 — —
014 PA14 031 PB13 048 PB30 065 PC02 098 PDO3 — —
015 PA15 032 PB14 049 PB31 066 PC03 099 PD04 — —
016 PA16 033 PB15 050 PB32 067 PC04 100 PD05 — —
017 PA17 034 PB16 051 PB33 068 PC05 101 PD06 — —

Tab. 12-61: Uberwachungsdatenwerte und Parameternummern
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12.3.27 Servostatus [BFM #64, #63, BFM #164, #163]

BFM-Nummer Bit- . Werte- -
a— Y-Achse | Nummer Beschreibung i Initialwert
Z-Phasenimpuls uberfahren
b0 Dieses Bit ist aktiviert, sobald der Z-Phasenimpuls des Enco-
ders uberfahren wurde.
b1, b2 | Nicht verfigbar
#63 #163 Verfahren mit Stillstandsgeschwindigkeit
b3 Dieses Bit ist aktiviert, sobald der Motor mit einer Geschwin-
digkeit kleiner als die definierte ,Stillstandsgeschwindigkeit*
dreht.
b4 bis . .
b15 Nicht verfigbar
bo Ready ON (Betriebsbereit EIN)
Dieses Bit ist aktiviert, sobald der Servo betriebsbereit ist.
Servo EIN
b1 Dieses Bit ist aktiviert, sobald der Servo eingeschaltet ist.
Nach Abschalten des Servoverstarkers wird diese Bit deakti-
viert.
b2 bis b6 | Nicht verflgbar Bindr .

Auftreten eines Alarms

b7
Dieses Bit ist aktiviert, sobald ein Alarm auftritt.
b8 bis . .
b11 Nicht verfligbar
#64 #164 In Position

bi2 Dieses Bit ist aktiviert, sobald sich die Regelabweichung der
Positionierung innerhalb des fir ,in Position“ definierten Be-
reichs befindet.

Drehmoment ist begrenzt

b13 Dieses Bit ist aktiviert, wenn der Servoverstarker das Drehmo-
ment begrenzt.

Verlust der Absolutwert-Position

b14 Dieses Bit ist aktiviert, sobald der Servoverstarker die Absolut-
wert-Position verliert.

Auftreten einer Warnung

b15 Dieses Bit ist aktiviert, sobald eine Warnung des Servoverstar-
kers auftritt.

Tab. 12-64: Statusinformation des Servoverstérkers

12.3.28 Auslastung Bremskreis [BFM #65, BFM #165]

Das Verhaltnis der Istleistung des Bremswiderstands zur maximalen Leistung des Bremswider-
stands wird als Prozentwert gespeichert.

BFM-Nummer Werte-
Beschreibun Initialwert
X-Achse Y-Achse g format
#65 #165 Auslastung Bremskreis (%) Dezimal —

Tab. 12-63: Auslastung Bremskreis
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12.3.29 Effektives Lastdrehmoment [BFM #66, BFM #166]

Das durchschnittliche Lastdrehmoment der letzten 15 Sekunden wird zum zulédssigen Last-
drehmoment (100%) ins Verhaltnis gesetzt und gespeichert.

BFM-Nummer -
Beschreibung ¥Verte Initialwert
X-Achse Y-Achse ormat
#66 #166 Effektives Lastdrehmoment (%) Dezimal —

Tab. 12-65: Effektives Lastdrehmoment

12.3.30 Maximales Lastdrehmomentverhaltnis [BFM #67, BFM #167]

Das maximale Lastdrehnmoment wahrend der letzten 15 Sekunden wird zum zulassigen
Lastdrehmoment (100%) ins Verhaltnis gesetzt und abgespeichert.

BFM-Nummer -
Beschreibung ¥Verte
X-Achse Y-Achse ormat

#67 #167 Maximales Lastdrehmomentverhéltnis (%) Dezimal —

Initialwert

Tab. 12-66: Maximales Lastdrehmomentverhéltnis

12.3.31 Servo-Warnmeldungen [BFM #68, BFM #168]

Warnmeldungen durch den Servoverstarker werden gespeichert.
Beseitigen Sie die Warnungsursache.

Néahere Hinweise zu den Warnmeldungen finden Sie in der Bedienungsanleitung des verwen-
deten Servoverstarkers. Siehe auch Abschnitt 14.2.4.

12.3.32 Istposition Motor [BFM #71, #70, BFM #171, #170]

Istposition des Motors wird angezeigt.

BFM-Nummer -
Beschreibung ¥Verte Initialwert
X-Achse Y-Achse ormat
#71, #70 #171, #170 Istposition Motor (PLS (Impulse)) Dezimal —

Tab. 12-67: Istposition Motor
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12.3.33 Servostatus 2 [BFM #72, BFM #172]
BFM-Nummer Bit- . Werte- -
e Y-Achse | Nummer Beschreibung i Initialwert
Flag Parameteraktualisierung beendet
® Dieses Bit wird aktiviert, sobald die automatische Aktualisie-
b0 rung der Servoparameter beendet ist.
® Dieses Bit wird deaktiviert, sobald der Speicherbefehl fir die
Servoparameter ausgefiihrt wurde oder die Initialisierung
der Servoparameter beendet ist.
#79 #172 Flag Parameteraktualisierung lauft Binar .
b1 Dieses Bit ist aktiviert, wahrend die Servoparameter aktuali-
siert werden.
Flag Anforderung der Parameteraktualisierung
b2 Dieses Bit schaltet ein, sobald der Servoverstarker eine Anfor-
derung zur Aktualisierung der Servoparameter sendet.
b3-b15 | Nicht verfigbar
Tab. 12-69: Servostatus 2
12.3.34 Anzahl Speicherzyklen in Flash-Speicher [BFM #91, #90]
Es wird gezahlt, wie oft Daten in den Flash-Speicher geschrieben wurden.
BFM-Nummer -
Beschreibung ¥Verte Initialwert
X-Achse Y-Achse ormat
#91, #90 — Anzahl Speicherzyklen in Flash-Speicher Dezimal —

Tab. 12-68: Anzahl Speicherzyklen in Flash-Speicher

HINWEIS

Die maximale Anzahl der Speicherzyklen in den eingebauten Flash-Speicher liegt bei ca.
100000.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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12.4

Steuerdaten

Die Steuerdaten dienen zur Steuerung des Systems und sind anwenderspezifisch.

X-Achse: BFM #500 bis #599
X-Achse: BFM #600 bis #699

ACHTUNG: }
Nehmen Sie niemals Anderungen in Pufferspeicherbereichen oder an BFM-Num-
mern vor, die nicht in diesem Handbuch dokumentiert sind.

Anderungen von Zieladresse und Verfahrgeschwindigkeit

Auch wenn man Zieladresse 1, Zieladresse 2, Verfahrgeschwindigkeit 1 und Verfahrgeschwin-
digkeit 2 wahrend des Positionierbetriebs dndern kann, werden diese Anderungen nicht sofort
gultig. Die geanderten Inhalte werden erst mit dem nachsten Positionierablauf giltig. Nur beim
Betrieb mit variabler Geschwindigkeit wird die Verfahrgeschwindigkeit 1 sofort nach der Ande-
rung gultig.

Informationen zum Betrieb mit variabler Geschwindigkeit finden Sie in Abschnitt 10.7, sowie zu
den Anderungen wahrend des Betriebs in Abschnitt 8.7.

12.4.1 Zieladresse 1 [BFM #501, #500, BFM #601, #600]
Mit der Zieladresse 1 wird die Zielposition oder der Verfahrweg fir die Positionierung festgelegt.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellbereich: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)
#501, #500 #601, #600 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen KO
-2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse) liegen o,

Tab. 12-70: Zieladresse 1

HINWEISE

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

Die Positionierung unterscheidet sich abh&ngig davon, ob die Zieladresse 1 als absolute

oder relative Adresse angegeben wird:

- Absolute Adresse:
Es wird von der aktuellen Position zur Position der Zieladresse 1 verfahren. Die Dreh-
richtung des Motors hangt davon ab, ob die Zieladresse 1 gréBer oder kleiner als die ak-
tuelle Position ist.

- Relative Adresse:
Es wird von der aktuellen Position um den Betrag verfahren, der in Zieladresse 1 ange-
gebenist. Die Drehrichtung des Motors wird vom Vorzeichen (+/-) der Zieladresse 1 be-
stimmt.

Die Einheit des Wertes der Zieladresse 1 istanwenderspezifisch und beinhaltet einen Multi-
plikationsfaktor fir die Positionsdaten.
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12.4.2 Verfahrgeschwindigkeit 1 [BFM #503, #502, BFM #603, #602]
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellbereich: 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit <D) @
#503, #502 #603, #602 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K1
1 und 50000000 Hz liegen.

Tab. 12-71: Verfahrgeschwindigkeit 1

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

@ -2147483648 bis 2147483647 bei Betrieb mit variabler Geschwindigkeit
HINWEISE Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 auf oder unter den maximalen Geschwindigkeits-
wert ein. Ubersteigt die Verfahrgeschwindigkeit 1 die maximale Geschwindigkeit, stellt das
Positioniermodul den maximalen Geschwindigkeitswert ein.
Wahrend der Positionierung kann die Geschwindigkeit mit der Ubersteuerungsfunktion
oder Anderungsfunktion verandert werden.
12.4.3 Zieladresse 2 [BFM #505, #504, BFM #605, #604]
Mit der Zieladresse 2 wird die Zielposition oder der Verfahrweg fir die Positionierung festgelegt.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellbereich: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)
#505, #504 #605, #604 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen KO
-2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse) liegen o

Tab. 12-72: Zieladresse 2

HINWEISE

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

Die Positionierung unterscheidet sich abh&ngig davon, ob die Zieladresse 2 als absolute

oder relative Adresse angegeben wird:

- Absolute Adresse:
Es wird von der aktuellen Position zur Position der Zieladresse 2 verfahren. Die Dreh-
richtung des Motors hangt davon ab, ob die Zieladresse 2 gréBer oder kleiner als die ak-
tuelle Position ist.

- Relative Adresse:
Es wird von der aktuellen Position um den Betrag verfahren, der in Zieladresse 2 ange-
geben ist. Die Drehrichtung des Motors wird vom Vorzeichen (+/-) der Zieladresse 2
bestimmt.

Die Einheit des Wertes der Zieladresse 2 ist anwenderspezifisch und beinhaltet einen Multi-
plikationsfaktor fir die Positionsdaten.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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12.4.4 Verfahrgeschwindigkeit 2 [BFM #507, #506, BFM #607, #606]
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse

Einstellbereich: 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit <D) @
#507, #506 #607, #606 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K1
1 und 50000000 Hz liegen.

Tab. 12-73: Verfahrgeschwindigkeit 2

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.
@ -2147483648 bis 2147483647 bei Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

HINWEISE Stellen Sie die Verfahrgeschwindigkeit 1 auf oder unter den maximalen Geschwindigkeits-
wert ein. Ubersteigt die Verfahrgeschwindigkeit 1 die maximale Geschwindigkeit, stellt das
Positioniermodul den maximalen Geschwindigkeitswert ein.

Wahrend der Positionierung kann die Geschwindigkeit mit der Ubersteuerungsfunktion
oder Anderungsfunktion verandert werden.

12.4.5 Geschwindigkeitsiibersteuerung [BFM #508, BFM #608]

Festlegung des Ubersteuerungsfaktors fiir die Verfahrgeschwindigkeit

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#508 #608 Einstellbereich: 1 bis 30000 (x0,1 %) K1000

Tab. 12-74: Geschwindigkeitslibersteuerung

12.4.6 Drehmomentausgabe [BFM #510, BFM #610]
Einstellung des ausgegebenen Drehmoments fir die Drehmomentbegrenzung
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#510 #610 Einstellbereich: 1 bis 10000 (x0,1 %) Ko

Tab. 12-75: Drehmomentausgabe
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12.4.7 Geschwindigkeitsédnderung [BFM #513, #512, BFM #613, #612]

Einstellung des Geschwindigkeitsdnderungswerts

BFM-Nummer
X-Achse Y-Achse

Beschreibung Initialwert

Einstellbereich: 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) @
#513, #512 #613, #612 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K1
1 und 50000000 Hz liegen.

Tab. 12-78: Geschwindigkeitsdnderung

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.
@ -2147483648 bis 2147483647 bei Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

12.4.8 Neue Zieladresse (Position) [BFM #515, #514, BFM #615, #614]
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse

Einstellbereich:  -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit <D)
#515, #514 #0615, #614 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen KO
-2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse) liegen o

Tab. 12-76: Zieladressenédnderung (Position)

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.

12.4.9 Neue Zieladresse (Geschwindigkeit) [BFM #517, #516, BFM #617, #616]
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse

Einstellbereich: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)
#517, #516 #617, #616 Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen K1
1 und 50000000 Hz liegen.

Tab. 12-77: Zieladressenédnderung (Geschwindigkeit)

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.
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12.4.10 Ausfiihrungsbefehl 1 [BFM #518, BFM #618]
BFM-Nummer Bit- . : Signal- -
X-Achse | Y-Achse |Nummer Einstellung Beschreibung erfassung @ | Initialwert
Mit diesem Bit kann ein Fehlerstatus zurtick gesetzt
werden. Folgende Information wird damit geléscht:
b0 Fehler zuriick @ Fehlerin Pufferspeichernummer (BFM #6, BFM #106) Flanke
setzen ® Statusinformation
Fehler (BFM #28, b5, BFM #128, b5)
® Fehler-Code (BFM #29, BFM #129)
Stoppbefehl Bei Aktivierung diese Bits wird die Positionierung bis
b1 (Bremsung bis zum Stoppen abgebremst. Ist das Bit aktiviert, wird der Pegel
Stopp) Stoppstatus fortgesetzt.
b2 Begrenzung Beim Aktivieren dieses Bits wird wéhrend der Ausgabe Pegel
Rechtslauf (LSF) | von Impulsen fir Rechtslauf bis zum Stopp gebremst. 9
b3 Begrenzung Beim Aktivieren dieses Bits wird wéhrend der Ausgabe Pegel
Linkslauf (LSR) von Impulsen fir Linkslauf bis zum Stopp gebremst. 9
Beim Aktivieren dieses Bits werden Impulse fur
b4 JOG-Rechtslauf Rechtslauf ausgegeben. Pegel
. Beim Aktivieren dieses Bits werden Impulse fir
b5 JOG-Linkslauf Linkslauf ausgegeben. Pegel
Befehl . - . . S .
. Beim Aktivieren dieses Bits wird die mechanische Null-
b6 mechanische unktfahrt gestartet Flanke
Nullpunktfahrt P 9 ’
b7 Nicht verfigbar — —
AUS: Positionierung mit absoluter Adressierung
) (Die Zieladresse bezieht sich auf die Nullposition)
Relative/ absolute e . . .
b8 Adressierung EIN: Positionierung mit relativer Adressierung Pegel
#518 #618 (Die Zieladresse ist die Differenz zur aktuellen H0000
Adresse)
Mit Aktivierung dieses Bits wird der Start der ausge-
b9 Startbefehl waébhlten Positionierfunktion gestartet. Flanke
EIN: Mit dem Startbefehl fir die X-Achse wird die Posi
tionierung mit der X- und Y-Achse gleichzeitig
gestartet.
) (Betrifft auch JOG-Funktion und Nullpunktfahrt)
® | Flag simultaner . - . :
b10 Start AUS: Die Positionierung mit der X- und Y-Achse wird Pegel
mit dem jeweiligen Startbefehl fir jede Achse ge
trennt gestartet.
(Betrifft nicht die Interpolation und nicht die
XY-Tabellenfunktionen)
b11 m-Code AUS Mit Aktivierung dieses Bits wird der m-Code ausge- Flanke
schaltet
Anderungssperre | Mit Aktivierung dieses Bits werden Anderungen von
b12 wéhrend Positio- | Geschwindigkeit und Zieladresse wéhrend der Positio- Pegel
nierung nierung blockiert.
Geschwindig- Mit Aktivierung dieses Bits wird die Verfahrgeschwindig-
b13 keitsdnderung keit in die als ,Geschwindigkeitsdnderungswert* vorein- Flanke
wéahrend gestellte Geschwindigkeit wahrend der Positionierung
Positionierung geéndert.
: 4. | Mit Aktivierung dieses Bits wird die Zielposition in die
Z|elp03|t|qnsan als ,neue Zielposition (Adresse oder Geschwindigkeit)“
b14 derung wéhrend . ; e " B Flanke
Positioni voreingestellte Zielposition wahrend der Positionierung
ositionierung =
geandert.
b15 Nicht verflgbar — —

Tab. 12-79: Ausfiihrungsbefehl 1 (1)

@

und @ siehe Folgeseite
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0 Abhéngigkeiten der Signalerfassung
- Pegel:  Die Funktion wird aktiviert wenn das Bit einschaltet oder ausschaltet.
- Flanke: Die Funktion wird beim Einschalten des Bits aktiviert (Ubergang von AUS auf EIN)

@ Das simultane Start-Flag beim Ausfiihrungsbefehl 1 der X-Achse ist b10 (BFM #518).
Verwenden Sie keinesfalls das Bitb10 im Zusammenhang mit dem Ausfiihrungsbefehl 2 der Y-Achse (BFM #618).

HINWEISE Prioritat des Start- und Stopp-Flags
Die Prioritat des Stopp-Befehls ist hdher als die des Rechts-/ Linkslaufs im JOG-Betrieb und
als die des Startbefehls.

Verarbeitung des EIN- und AUS-Status jedes Flags

Das Positioniermodul hélt den Status EIN/ AUS des Stop- und Start-Flags so lange auf-
recht, bis es von der Versorgungsspannung getrennt wird.

Pegelabhangige Funktionen werden beim Einschalten des Bits gestartet und beim Aus-
schalten des Bits gestoppt.

Schreiben Sie fur Funktionen, die durch die Flanke ausgeldst werden ein Programm, wel-
ches das Bit sicher abschaltet, bevor die Funktion beendet ist. Nachfolgende Funktionen
kénnen nur erneut gestartet werden, wenn das Bit vor dem Start ausgeschaltet ist.
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12.4.11 Ausfiihrungsbefehl 2 [BFM #519, BFM #619]
BFM-Nummer Bit- . : Signal- -
X-Achse | Y-Achse |Nummer Einstellung Beschreibung erfassung @ | Initialwert
.| Mit Aktivierung dieses Bits wird der restliche Verfahr-
b0 Abbruch Abarbei- weg im Bereitschaftsmodus nach dem Stoppbefehl ge- Flanke
tung Restfahrweg 16scht
System- Der Reset des System erfolgt mit der abfallenden Flan-
b1 @ | Reset-Befehl ke des Signalbits, wenn dieses mindestens 100 ms ein- Flanke
(ab Ver. 1.10) geschaltet war.
b2, b3 | Nicht verfligbar — —
Mit Aktivierung dieses Bits werden die Positionierpara-
Positionieroara- meter im Pufferspeicher aktiviert.
b4 meter aktivpc‘aren Nach jeder Anderung der Positionierparameter muss Flanke
dieses Bit aktiviert werden, damit die Anderung wirk-
sam wird.
Wahlen Sie die gewiinschte Beschleunigungs-/Brems-
Umschaltbefehl | rampe aus. (AuBer fiir die Interpolation).
b5 Bsscgl?grel;ns- 0: Der Positionierbetrieb wird mit der Beschleunigungs- Pegel
?am;g)e rampe und der Bremsrampe ausgefiihrt. 9
(ab Ver. 1.30) 1: Der Positionierbetrieb wird mit der Beschleunigungs-
rampe 2 und der Bremsrampe 2 ausgefihrt.
Modusauswahl
fur Interrupt 1-Ge-| o. Relative Positionierung um eine festegelegte
schwindigkeitspo- Verfahrstrecke
b6 sitionierung mit . ) Pegel
konstanter Vor- 1: Absolute Positionierung zu einer festgelegten
schubrate Adresse (Stopp-Modus konstante Position)
(ab Version 1.10)
#519 #619 N o H0000
Kirzestmaglicher | Der kiirzestmégliche Stopp bei Interrupt 1-Geschwin-
Stopp bei Inter- | digkeitspositionierung mit konstanter Vorschubrate
;Up; 1-Geschwin- | (Stopp-Modus konstante Position) wird aktiviert.
igkeitspositionie- | . . . .
b7 rung mit konstan- 0: Hgfﬂ;gﬁm Interrupt erfolgt die Abbremsung mit Pegel
ter Vorschubrate ] PP N
(Stopp-Modus 1: Abhéngig von der Position, an welcher der Interrupt
konstante Positi- auftritt wird mit der kiirzesten Bremsrampe gestoppt,
on) (ab Ver. 1.30) die im 20SSC-H eingestellt ist.
Mit Aktivierung dieses Bits wird der Servo ausgeschal-
tet
b8 Befehl Servo AUS 0: Servo EIN Pegel
1: Servo AUS
Ubertragung Mit Aktivierung dieses Bits werden die Servoparameter
b9 Servoparameter ggi dem Pufferspeicher in den Servoverstarker tUbertra- Flanke
. Mit Aktivierung dieses Bits wird der Verstarkungsfaktor
Verstérkungs- des angeschlossenen Servoverstarkers umgeschaltet.
b10 | faktor- . . . . . . Pegel
umschaltung Néahere Einzelheiten dazu finden Sie in der Bedie-
nungsanleitung des Servoverstarkers MR-J3-C1B
S;c:gr%gg rre?lftngi- Wenn dieses Bit eingeschaltet ist, werden die Servopa-
b11 gierung rameter nicht aktualisiert, auch wenn der Servoverstar- Pegel
(ab Ver. 1.10) ker die Aktualisierung anfordert.
b12-b15 | Nicht verfiigbar — —

Tab. 12-80: Ausfiihrungsbefehl 2

@ Abhéngigkeiten der Signalerfassung
Die Funktion wird aktiviert wenn das Bit einschaltet oder ausschaltet.
- Flanke: Die Funktion wird beim Einschalten des Bits aktiviert (Ubergang von AUS auf EIN)

@ Das Bit b1 der Speicherzelle BFM #619 steht fur die Y-Achse nicht zur Verfligung.

- Pegel:
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HINWEISE

Geben Sie vor Ausfiihren des System-Reset-Befehls die Steuerbefehle frei. Schreiben Sie
dazu den Modellcode (K5220) in die Speicherzelle #522.

Anderung der Positionierungsparameter

Nach dem Einschalten des Positioniermoduls beginnt der Betrieb mit den Positionierungs-
parametern aus dem Flash-Speicher. Werden die Positionierungsparameter im Pufferspei-
cherwéahrend des Betriebs mit dem FX Configurator-FP oder einem Ablaufprogramm geén-
dert, mussen die Parameter mit dem Befehl ,Positionierparameter aktivieren" freigegeben
werden. Ohne den Aktivierungsbefehl werden die Anderungen nicht wirksam. Die Aktivie-
rung der Positionierparameter muss wahrend dem Stopp-Status erfolgen, damit die geéan-
derten Parameter gultig werden.

Ubertragung der Servoparameter

— Die in der folgenden Tabelle aufgefuhrten Servoparameter werden zum Servoverstarker
Ubertragen, wenn der Befehl ,Ubertragung Servoparameter” ausgefiihrt wird. Weiterhin
zeigt die Tabelle die Servoparameter, die in Zusammenhang mit der Auto-Tuning-Einstel-
lung Ubertragbar sind.

— Wahrend der Positionierung wird der Befehl ,Ubertragung Servoparameter* ignoriert.

— In der Status-Information ist das Flag ,Ubertragung Servoparameter“ wahrend der Uber-
tragung eingeschaltet.

Verstarkungseinstellmethode bei Auto-Tuning

Servoparameter = = =
Interpolation | Auto-Tuning 1 | Auto-Tuning 2 Manuell

Auto-Tuning v v v v

Ansprechverhalten des Auto-Tuning

Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward)

Massentragheitsverhéltnis

Verstarkungsfaktor virtueller Regelkreis

Verstarkungsfaktor Lageregelkreis

Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis

I-Anteil Drehzahlregelkreis

NSICHCECIAYIEIRYAY
NICHCHCHOHCIAYAY
ANICHEIOMOIRNRNAN
N RVENESENESENRN

D-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 12-81: Auto-Tuning-Einstellungen

v: Servoparameter ist Ubertragbar

@ Diese Parameter werden bei der Interpolation automatisch eingestellt.
@ Diese Parameter werden beim Auto-Tuning 1 automatisch eingestellt.

® Diese Parameter werden beim Auto-Tuning 2 automatisch eingestellt.
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12.4.12  Funktionsauswahl [BFM #520, BFM #620]
BFM-Nummer Bit- . . Signal- -
X-Achse | Y-Achse |Nummer Einstellung Beschreibung erfassung @ | Initialwert
b0 1-Geschwindigkeits- | Einstellung zur Ausflihrung der Funktion 1-Ge-
positionierung schwindigkeitspositionierung.
Interrupt-1-Ge-
schwindigkeits- Einstellung zur Ausfihrung der Funktion Inter-
b1 positionierung mit rupt-1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter
konstanter Vorschubrate.
Vorschubrate
b2 2-Geschwindigkeits- | Einstellung zur Ausfiihrung der 2-Geschwindigkeits-
positionierung positionierung. @
Interrupt-2-Ge-
schwindigkeits- Einstellung zur Ausflihrung der Funktion Inter-
b3 positionierung mit rupt-2-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter
konstanter Vorschubrate.
Vorschubrate
: Einstellung zur Ausflihrung der Funktion Inter- Pegel
b4 Interrupt-Stopp rupt-Stopp. @ g
#520 #620 b5 Betrieb mit variabler | Einstellung zur Ausflihrung der Funktion Betrieb mit H0000
Geschwindigkeit variabler Geschwindigkeit.
b6 Handradbetrieb tErilgts)t%!ung zur Ausfiihrung der Funktion Handradbe-
. . Einstellung zur Ausfihrung der Funktion lineare In-
b7 Lineare Interpolation terpolation.
b8 Lineare Interpolation | Einstellung zur Ausfiihrung der Funktion Lineare In-
(Interrupt-Stopp) terpolation (Interrupt-Stopp).
b9 Tabellenfunktion Einstellung zur Ausfuhrung der Tabellenfunktion
(individuell) (individuell). ®
b10 Tabellenfunktion Einstellung zur Ausfihrung der Tabellenfunktion
(simultan) (simultan). ®
Bewegungsumkehr- Einstellung zur Ausfiihrung der Bewegung in umge-
b1 anweisung kehrter Verfahrrichtun
(ab Ver. 1.10) g
b12-b15 | Nicht verfiigbar — —

Tab. 12-82: Funktionsauswahl

o Abhangigkeiten der Signalerfassung

- Pegel:
- Flanke:

Die Funktion wird aktiviert wenn das Bit einschaltet oder ausschaltet.
Die Funktion wird beim Einschalten des Bits aktiviert (Ubergang von AUS auf EIN)

@ Néahere Informationen zu den Positionierfunktionen finden Sie in Kapitel 10.

@ Nahere Informationen zu den Tabellenfunktionen finden Sie in Kapitel 11.

HINWEISE Die ausgewahlte Funktion wird mit einem Signal am Start-Eingang oder mit dem Start-Flag
gestartet.
| Im Programm muss die Auswahl der Funktion in der Reihenfolge vor dem Startsignal erfolgen.
Sind alle Bits der Funktionsauswahl deaktiviert, oder ist mehr als ein Bit gleichzeitig akti-
viert, kann die Positionierung nicht gestartet werden.
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HINWEISE Bei folgenden Positionierfunktionen, sollte in der Funktionsauswahl fir beide Achsen die
gleiche Positionierfunktion eingestellt werden.

— Lineare Interpolation

— Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

— Tabellenfunktion (simultan)

Bei ungleichen Einstellungen fir die Achsen verhélt sich das System wie folgt:

— Bei der X-Achse ist die Funktionsauswahl auf eine der vorgenannten Positionierfunktio-
nen eingestellt und bei der Y-Achse auf eine andere Funktion:
Die Funktionseinstellung der Y-Achse wird vernachlassigt und die X-Achse flihrt die ein-
gestellte Funktion aus.

— Bei der Y-Achse ist die Funktionsauswahl auf eine der vorgenannten Positionierfunktio-
nen eingestellt und bei der X-Achse auf eine andere Funktion:
Die X-Achse fihrt die fir diese Achse eingestellte Funktion aus und die Y-Achse geht
nicht in Betrieb.

12.4.13 Startnummer der Tabellenfunktion [BFM #521, BFM #621]

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#521 #621 Einstellbereich: 0 bis 299 KO

Tab. 12-83: Einstellung der Startnummer fir die Tabellenfunktion

12.4.14 Freigabe/Sperre der Steuerbefehle [BFM #522]

Sobald der Modell-Code gespeichert wurde sind die Steuerbefehle freigegeben.

BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#5090 Modell-Code (K5220): Freigabe der Steuerbefehle KO
Anderer Wert als der Modell-Code: Sperre der Steuerbefehle

Tab. 12-84: Freigeben und Sperren der Steuerbefehle

HINWEIS Speichern Sie zuerst den Modell-Code ab, bevor Sie den System-Reset-Befehl oder andere
Steuerbefehle ausfiihren. Nach der Ausfiihrung von Steuerbefehlen wird in BFM #522 auto-
matisch der Wert ,0“ gespeichert.
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12.4.15 Steuerbefehl [BFM #523]

Mit dem Steuerbefehl werden Daten in den Pufferspeicher, bzw. Flash-Speicher geschrieben
und Daten Initialisiert.

BFM-Nummer Bit- . : Signal- -
X-Achse| Y-Achse |Nummer Einstellung Beschreibung erfassung © Initialwert
Schreibt die Positionierparameter der
b0 X-Achse | X-Achse (BFM #14000 bis BFM #14199) in
Befehl zum den Flash-Speicher.
Speichern der
Positionierparameter Schreibt die Positionierparameter der
b1 Y-Achse | Y-Achse (BFM #14300 bis BFM #14399) in
den Flash-Speicher.
Schreibt die Tabelleninformation der
b2 X-Achse | X-Achse (BFM #1000 bis BFM #3999) in
den Flash-Speicher.
Befehl zum Schreibt die Tabelleninformation der
b3 Speichern der Y-Achse | Y-Achse (BFM #4000 bis BFM #6999) in Flanke
Tabelleninformation den Flash-Speicher.
XY- Schreibt die Tabelleninformation der
b4 A XY-Achse (BFM #7000 bis BFM #12999) in
chse )
den Flash-Speicher.
Schreibt die Servoparameter der X-Achse
b5 X-Achse | (BFM #15000 bis BFM #15199) in den
Befehl zum Flash-Speicher.
Speichern der
Servoparameter Schreibt die Servoparameter der Y-Achse
b6 Y-Achse | (BFM #15200 bis BFM #15399) in den
Flash-Speicher.
b7 Nicht verfigbar — —
#523 HO0000
Setzt die Positionierparameter der X-Ach-
b8 X-Achse | se (BFM #14000 bis BFM #14199) auf die
Befehl zum Auslieferwerte zurtick.
Initialisieren der
Positionierparameter Setzt die die Positionierparameter der
b9 Y-Achse | Y-Achse (BFM #14200 bis BFM #14399)
auf die Auslieferwerte zurlick.
Setzt die die Tabelleninformation der
b10 X-Achse | X-Achse (BFM #1000 bis BFM #3999) auf
die Auslieferwerte zurtick.
Befehl zum Setzt die die Tabelleninformation der
b11 Initialisieren der Y-Achse | Y-Achse (BFM #4000 bis BFM #6999) auf Flanke
Tabelleninformation die Auslieferwerte zuruck.
XY Setzt die die Tabelleninformation der
b12 Achse XY-Achse (BFM #7000 bis BFM #12999)
auf die Auslieferwerte zurlck.
Setzt die Servoparameter der X-Achse
b13 X-Achse | (BFM #15000 bis BFM #15199) auf die
Befehl zum Auslieferwerte zurlick.
Initialisieren der
Servoparameter Setzt die Servoparameter der Y-Achse
b14 Y-Achse | (BFM #15200 bis BFM #15399) auf die
Auslieferwerte zurtck.
b15 Nicht verflgbar — —

Tab. 12-85: Steuerbefehle (1)

o Abhangigkeiten der Signalerfassung
- Pegel: Die Funktion wird aktiviert wenn das Bit einschaltet oder ausschaltet.
- Flanke:  Die Funktion wird beim Einschalten des Bits aktiviert (Ubergang von AUS auf EIN)
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HINWEISE Speichern Sie zuerst den Modell-Code in ,Freigabe/Sperre der Steuerbefehle” [BFM #522]
ab, bevor Sie Steuerbefehle ausfihren. Nach der Ausfiihrung von Steuerbefehlen wird in
BFM #522 automatisch der Wert ,,0“ gespeichert.

Nach der Ausfiihrung eines Steuerbefehls wird dieser automatisch wieder ausgeschaltet.

Speichern von Daten in den Flash-Speicher:

- Wahrend der Ausflihrung einer Positionierung wird der Speicherbefehl ignoriert.

- Schalten Sie niemals die Versorgungsspannung ab, wahrend in den Flash-Speicher
geschrieben wird.

- Schreiben Sie keine Daten in den Pufferspeicher, wahrend in den Flash-Speicher
geschrieben wird.

- Wenn das Schreiben in den Flash-Speicher fehl schlagt, wird eine Fehlermeldung
angezeigt.

- In den Flash-Speicher kann ca. 100000 mal geschrieben werden. Die Anzahl der
Schreibzyklen wird protokolliert und kann abgefragt werden.

Initialisierung des Pufferspeichers:
In der Status-Information ist das Flag ,Initialisierung” wéhrend der Initialisierung einge-
schaltet. Das Flag ,READY/BUSY" (Bereit/In Arbeit) ist AUS (In Arbeit).

12.4.16 Multiplikationsfaktor Handrad (Zahler)
[BFM #525, #524, BFM #625, #624]

Hiermit wird der Zahler des Multiplikationsfaktors fiir das Eingangsimpulssignal des Handrads

eingestellt.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#525, #524 #625, #624 Einstellbereich: 0 bis 1000000x K1

Tab. 12-86: Multiplikationsfaktor Zahler fiir Handrad

12.4.17 Multiplikationsfaktor Handrad (2Nenner)
[BFM #527, #526, BFM #627, #626]

Hiermit wird der Nenner des Multiplikationsfaktors fiir das Eingangsimpulssignal des Handrads

eingestellt.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#527, #526 #627, #626 Einstellbereich: 0 bis 1000000x K1

Tab. 12-87: Multiplikationsfaktor Nenner flir Handrad
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12.4.18 Ansprechverhalten Handrad [BFM #528, BFM #628] (ab Ver. 1.10)
Hiermit wird das Ansprechverhalten des Systems auf Handradimpulse eingestellt.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
#528 #628 Einstellbereich: 1 bis 32 767 K4

Tab. 12-88: Ansprechverhalten Handrad

HINWEISE Bei einem niedrigen Einstellwert reagiert das System direkter auf die Handradimpulse und
kann abrupte Bewegungen ausfuhren.
Beachten Sie in diesem Fall, dass die Maschine bei drastischen Geschwindigkeitsdnderun-
gen schnell Uberlastet werden kann.
Bei einem hohen Einstellwert reagiert das System gemaBigter auf die Handradimpulse, so
dass sich die Maschinen gleichmaBiger bewegt.
12.4.19 Eingangsauswahl Handrad [BFM #529] (ab Ver. 1.10)
Stellen Sie den Eingang fir die Steuerung der X- und Y- Achse Uber das Handrad ein.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellungen
4599 . 0: Steuerung der X-Achse Uber den X-Eingang und der Y-Achse Uber den Y-Eingang KO
1: Steuerung der X-Achse Uber den X-Eingang
2: Steuerung von X- und Y-Achse Uber den X-Eingang

Tab. 12-89: Eingangsauswahl Handrad

12.4.20 Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion bei absoluten Adresswerten
[#530, BFM #630] (ab Ver. 1.10)
Stellen Sie die Drehrichtung fir die Kreiszahlerfunktion bei Adressen mit Absolutwerten ein.
BFM-Nummer
Beschreibung Initialwert
X-Achse Y-Achse
Einstellbare Drehrichtungen:
4530 4630 0: Richtung des kurzeren Drehwegs KO

1: Richtung ansteigender Adresswerte (im Uhrzeigersinn)
2: Richtung abfallender Adresswerte (entgegen Uhrzeigersinn)

Tab. 12-90: Drehrichtung der Kreiszdhlerfunktion bei absoluten Adresswerten
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Tabelleninformation

12.5

Tabelleninformation

Dieser Abschnitt zeigt die BFM-Nummern fir die Positionierung mit der Tabellenfunktion.

X-Achse:  BFM #1000 bis #3999
Y-Achse:  BFM #4000 bis #6999
XY-Achse: BFM #7000 bis #12999

Status der Tabelleninformation nach Einschalten der Spannungsversorgung

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung wird die Tabelleninformation vom
Flash-Speicher in den Pufferspeicher Gbertragen.

Zeitpunkt, an dem die Tabelleninformation fiir den Betrieb giiltig wird

Wird die Tabellenfunktion in der Funktionsauswahl eingestellt und der Start-Eingang bzw. der
Startbefehl (BFM #518/#618 b9) aktiviert, ist die im Pufferspeicher abgelegte Tabelleninforma-
tion fUr den Betrieb glltig.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 12 - 51



Tabelleninformation

Pufferspeicher

12.5.1 Ubersicht der Tabelleninformation
Tabell BFM-Nummer
a : b en- X-Ach Y-Ach XY- Name Beschreibung Initialwert
- -Achse -Achse |\ hse
#1001 #7001 I .
’ — ’ Positionsinformation X K-1
#1000 #7000 | Positions- Einstellung der Zieladresse, usw.
#4001, #7003, | information L ] fur die Tabellenfunktion
— #4000 #7002 Positionsinformation Y K-1
#1003, _ #7005, ) Geschwindigkeits- K-1
#1002 #7004 | Geschwin- | information X Einstellung der
digkeits- indiakei Verfahrgeschwindigkeit
. #4003, #7007, | information | Geschwindigkeits- K1
4002 #7006 information Y
0
#7009, Mittelpunktkoordinate i | _. ) ) K-1
- - #7008 Kreis- Radius r Einstellung der Mittelpunktkoordi- -
47011 information nate und des Radius eines Krei-
_ — ) i i i | ses fur die zirkulare Interpolation :
#7010 Mittelpunktkoordinate j p K-1
. . . Einstellung der auszufiihrenden
#1004 #4004 #7012 | Ausflhrungsinformation Funktionen K-1
#1005 | #4005 | #7013 | m-Code-Information Der m-Code wird bei jeder Posi- K-1
tionierung ausgegeben
#1011, o #7021, L . :
#1010 #7020 Positions- Positionsinformation X K-1
#4011, #7023, | information o .
— #4010 #7022 Positionsinformation Y K-1
#1013, . #7025, _ Geschwindigkeits- K-1
#1012 #7024 | Geschwin- | information X
digkeits- —
. #4013, #7027, | information | Geschwindigkeits- ) ] K-1
1 #4012 #7026 information Y Identisch mit Tabellennr. 0
. . #7029, Mittelpunktkoordinate i K1
#7028 Kreis- Radius r
#7031, | information [~ ) )
— — #7030 Mittelpunktkoordinate j K-1
#1014 #4014 #7032 | Ausflihrungsinformation K-1
#1015 #4015 #7033 | m-Code-Information K-1
#3991, . #12981, L . :
#3990 #12980 | positions- Positionsinformation X K-1
#6991, | #12983, | information . .
— #6990 #12982 Positionsinformation Y K-1
#3993, _ #12985, ) Geschwindigkeits- K-1
#3992 #12984 | Geschwin- | information X
digkeits- —
. #6993, #12987, | information | Geschwindigkeits- ) ) K1
299 #6992 #12986 information Y Identisch mit Tabellennr. 0
- . #12989, Mittelpunktkoordinate i K-1
#12988 Kreis- Radius r
#12991, | information [ . )
— — #12990 Mittelpunktkoordinate j K-1
#3994 #6994 #12992 | Ausfuhrungsinformation K-1
#3995 #6995 #12993 | m-Code-Information K-1

Tab. 12-91: Tabelleninformationen
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12.5.2

Positionsinformation

Tabellenfunktion
Aktion

Beschreibung Einstellung

Positionierung

Einstellbereich:  -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)

Einstellung der Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten
Zieladresse zwisch%n -2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse)
liegen V.

Position

Anderung der aktuellen

Einstellbereich:  -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit <D)
Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten
zwischen -2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse)
liegen o,

Einstellung der neuen
Adresse (nach Anderung)
(Anwendereinheiten)

Einstellung der Wartezeit

Verweilzeit 2wischen Operationen Einstellbereich: 0 bis 32767 (x10 msek)
Einstellung der Tabellen-

Sprung nummer flir das Einstellbereich: 0 bis 299
Sprungziel

Tab. 12-92: Positionsinformation bei der Tabellenfunktion

12.5.3

12.5.4

Geschwindigkeitsdaten (fx, f, fy)

Einstellung der gewtiinschten Verfahrgeschwindigkeit fiir die Tabellenfunktion

Einstellbereich: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)
Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen 1 und
50000000 Hz liegen ©.

Kreisinformation (i, r, j)

Fir die zirkulare Interpolation missen die Mittelpunktskoordinaten und der Radius des Kreises
eingestellt werden.

Einstellbereich: -2147483648 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®)
Der Wert muss nach der Umrechnung in Impulsdaten zwischen
-2147483648 und 2147483647 PLS (Impulse) liegen ©.

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11.
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12.5.5 Ausfuhrungsinformation
Die Ausflhrungsinformation dient zur Einstellung der Positionierfunktionen fir die Tabellen-
funktion und zur Anderung der entsprechenden Positionen bzw. Adressen.
Stellen fiir jede Positionierfunktion die entsprechenden numerischen Werte in der Ausfihrungs-
information ein.
Einzelheiten zu den Ausfihrungsinformationen der Tabellenfunktion finden Sie in Abschnitt
11.1.3.
12.5.6 m-Code Information
Der m-Code wird wéahrend jeder Funktion im Betrieb ausgegeben.
Kein m-Code: -1
m-Code im Modus AFTER: 0 bis 9999
m-Code im Modus WITH: 10000 bis 32767
Weitere Informationen zum m-Code finden Sie im Abschnitt 11.9.
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13 Programmbeispiele

Beriihren Sie keine Anschlussklemmen, solange die Versorgungsspannung

GEFAHR:
{
der SPS eingeschaltet ist.

Schalten Sie vor allen Arbeiten an der SPS die Versorgungsspannung aus.

Montieren Sie vor dem Einschalten der Spannung oder bevor die SPS in Betrieb
genommen wird unbedingt wieder den mitgelieferten Beriihrungsschutz fiir
die Klemmleisten.

Lesen Sie sorgféltig die entsprechenden Kapitel der Bedienungsanleitung,
bevor Sie Anderungen wéhrend des Betriebs am Programm vornehmen, Aus-
gédnge einschalten oder Funktionen starten oder anhalten. Stellen Sie unter
allen Umstédnden einen sicheren Betrieb der Maschine her. Einstellfehler kén-
nen Beschéddigungen der Maschine verursachen.

Lesen Sie sorgfiltig die entsprechenden Kapitel der Bedienungsanleitung,
bevor Sie die Nullpunktfahrt, den JOG-Betrieb oder die Positionierung austes-
ten. Einstellfehler kbnnen Beschéddigungen der Maschine verursachen.

ACHTUNG:
® Zerlegen und Modifizieren Sie die SPS nicht. Fiir eine Reparatur wenden Sie

sich bitte an Ihr zustdndiges Verkaufsbiiro oder einen Ihrer Vertriebspartner.

Schalten Sie vor dem Anschluss oder dem Entfernen eines Erweiterungskabel
oder von Erweiterungsgeréten und Sondermodulen die Versorgungsspannung
der SPS aus. Wird dies nicht beachtet, k6nnen die Geréte beschédigt werden
oder es kann zu Fehlfunktionen kommen.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Programmbeispiele

13.1

13.1.1

13.1.2

HINWEIS

Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Zuweisung der Modulnummer

Bei der FX3U- bzw. FX3UcC-Serie wird dem Positioniermodul FX3U-20SSC-H automatisch eine
Nummer von 0 bis 7 vergeben, beginnend von dem Sondermodul, welches sich am néchsten

zum SPS-Grundgerat befindet.

Modulnr. 0

Modulnr. 1

Modulnr. 2

FX3u-, FXauc (D, DSS)-
Grundgerat

E/A-
Adaptermodul

Sondermodul

Sondermodul

E/A-
Adaptermodul

Sondermodul

Abb. 13-1: Modulposition und Modulnummer bei der FX3uU-, FX3uc (D, DSS)-Serie

Modulnr. 0
CC-Link/LT eingebaut Modulnr. 1 Modulnr. 2 Modulnr. 3
FX3uc32MT-LT-, E/A- . - E/A-
FX%J&%%I\QI;I;IZ Adaptermodul SCETRE | Semebures Adaptermodul Sl

Abb. 13-2: Modulposition und Modulnummer bei der FX3UC32MT-LT-,
FX3uc32MT-LT-2-Serie

Auslesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Das Beschreiben und Auslesen des Pufferspeichers des Positioniermoduls geschieht tber die
FROM-/TO-Anweisung oder die direkte Pufferspeicheransprache.

Zur direkten Ansprache von Pufferspeicherzellen und zur Anderung der Bits von Wortoperan-
den ist eine zu der SPS FX3U/FX3UC kompatible Software notwendig.

Pufferspeicher, der im 32-Bit-System organisiert ist, muss auch zum Lesen und Schreiben
mit 32-Bit-Anweisungen angesprochen werden. Werden in diesem Fall 16-Bit-Anweisun-
gen verwendet, kdnnen die Daten fehlerhaft sein.

Lesen und Schreiben numerischer Werte
® Direkte Ansprache des Pufferspeichers

Sprechen Sie die Pufferspeicherzelle mit einer entsprechenden Anweisung direkt an, um
den Inhalt der Zelle auszulesen oder neuen Inhalt einzuspeichern.

Der Platzhalter [ steht stellvertretend
flir eine Nummer.

ULN\GL

|—0 Pufferspeichernummer (0 bis 15399)

Modulnummer (0 bis 7) '—I

Abb. 13-3: Operand zur Adressierung des Pufferspeichers
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Beispiel 1:

Im folgenden Programmbeispiel werden die Daten aus dem Pufferspeicher (BFM #1, #0)
des Moduls Nr. 1 in die Datenregister D11 und D10 gelesen. Die Anweisung MOV liest
zwei aufeinander folgende BFM-Nummern aus und legt die Daten in zwei aufeinander fol-
gende Datenregister ab.

Lese-

anweisung
| FNC 12
| Il DMOV UNGO D10 4{

- 1 [, Zeldes
Modulnummer Datentransfers
Pufferspeichernummer

Abb. 13-5: Lesen und Ubertragen von numerischen Werten in Datenregister

Beispiel 2:

Im folgenden Programmbeispiel werden die aktuellen Werte aus den Datenregistern D21 und
D20 in die Pufferspeicherzellen BFM #501 und BFM #500 des Moduls Nr. 1 geschrieben.

Schreib-
anweisung
1 FNC 12
| i} DMOV K5000000 U1\G500 4{
Datenquelle far | o Pufferspeicher-
Transfer nummee

Modul-
nummer

Abb. 13-6: Numerische Werte in den Pufferspeicher schreiben

Iieisp'el 3.

Im folgenden Programmbeispiel werden 32-Bit-Daten aus den Datenregistern D21 und
D20 in den Pufferspeicher (BFM #501, #502) des Moduls Nr. 1 geschrieben.

Schreib-
| anweisung FNG 12
| T DMOV D20 UN\G500
Datenquelle fir Pufferspeicher-
Transfer .—I |—' nummee
Modul-
nummer

Abb. 13-4: Den aktuellen Wert aus den Datenregistern in den Pufferspeicher schreiben
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® FROM-/TO-Anweisung (herkémmliche Methode)
Mit der FROM- bzw. TO-Anweisung werden Daten aus dem Pufferspeicher des Positio-
niermoduls gelesen bzw. in den Pufferspeicher geschrieben.
Beispiel 1:
Der Inhalt der Pufferspeicherzellen BFM #1 und BFM #0 des Moduls Nr. 1 wird gelesen
und in die Datenregister D11 und D10 Ubertragen.

Lese-
| anweisung NG 78
| il DFROM K1 KO D10 K1
Modul Anzahl der
oduinummer Datenworte
Pufferspeichernummer e L e Bﬁte?ziel der
ertragung

Abb. 13-8: Lesen und Ubertragen von numerischen Werten in Datenregister
(FROM-Anweisung)

Beispiel 2:
In die Pufferspeicherzellen BFM #501 und BFM #500 des Moduls Nr. 1 wird der Wert
,K5000000“ geschrieben.

Schreib-
anweisung
v MNC9 | k1 | Ks00 | k5000000 | K1
Anzahl der
Modulnummer .—I Datenworte
Pufferspeichernummer @ o Datenwert der
Ubertragung

Abb. 13-9: Schreiben von numerischen Werten in den Pufferspeicher
(TO-Anweisung)

Iseisp'el ;E-
Die aktuellen Werte aus den Datenregistern D21 und D20 werden in die Pufferspeicher-
zellen BFM #1 und BFM #0 des Moduls Nr. 1 geschrieben.

Schreib-
| anweisung
| | FNCI9 | k1 | ks00 | D20 | Ki 4{
Anzahl der
Modulnummer Datenworte
Pufferspeichernummer @ L o ng?rgléil%der

Abb. 13-7: Auslesen von Datenregistern und Schreiben in den Pufferspeicher
(TO-Anweisung)

13-4 2% MITSUBISHI ELECTRIC



Programmbeispiele Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Lesen und Schreiben von Bit-Informationen
@ Direkte Ansprache des Pufferspeichers

Sprechen Sie die Pufferspeicherzelle mit einer entsprechenden Anweisung direkt an, um
den Inhalt der Zelle auszulesen oder neuen Inhalt einzuspeichern.

Der Platzhalter [ steht stellvertretend
U D \G D fir eine Nummer.

Modulnummer (0 bis 7) ’—I |_' Pufferspeichernummer (0 bis 15399)

Abb. 13-10:Operand zur Adressierung des Pufferspeichers

Beispiel 1:

Der 16-Bit-Inhalt der Pufferspeicherzelle BFM #28 des Moduls Nr. 1 wird ausgelesen und
in die Merker M40-M55 Ubertragen.

Lese-
anweisung
1 FNC 12
i1 MOV U1\G28 K4M40 4{
._—I Ziel der Bit-
Modulnummer |—o Ubertragung
Pufferspeichernummer e
M40
M41
|
|
|
M55

Abb. 13-11:Lesen und Ubertragen von Bit-Informationen in Merker

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 13-5



Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers Programmbeispiele

Beispiel 2:

Der 16-Bit-Inhalt der Pufferspeicherzelle BFM #28 des Moduls Nr. 1 wird ausgelesen und
in das Datenregister D200 Ubertragen. Das Auslesen der Information erfolgt bitweise mit
einem Wort-Operanden.

Lese-.
anw?llsung ENC 12
il MOV U1\G28 D200

Modulnummer '——I— |—0 Ziel der Bit-

Ubertragung

Pufferspeichernummer @

D200.0
L —

D200.1
L —
|
|
|
D200.F
L —

Abb. 13-13:Lesen und Ubertragen von Bit-Informationen in Datenregister

I}eisp'el 3.

Der Status der Merker (EIN/AUS) M20-M35 wird in die Pufferspeicherzelle BFM #518 des
Moduls Nr. 1 geschrieben.

Schreib-
anweisung FNC 12
i} MOV K4M20 UN\G518
Datenquelle der o—l |—0 Modulnummer
Bit-Ubertragung
Pufferspeicher-

nummer

Abb. 13-12:Ubertragen von Bit-Informationen aus den Merkern in den Pufferspeicher

13-6 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Programmbeispiele

Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Beispiel 4:

Der Status jedes einzelnen Bits (EIN/AUS) des Datenregisters D201 wird in die Puffer-
speicherzelle BFM #518 des Moduls Nr. 1 geschrieben. Vorher sollten die einzelnen Bits
des Datenregisters mit entsprechenden Anweisungen eingestellt worden sein (bittweise
Einstellung von Wort-Operanden).

D201.0

D201.1

Schreib-
anweisung

D201.F

L

FNC 12
MOV

D201

UN\G518

Datenquelle der ._|

Bit-Ubertragung

|—. Modulnummer

Pufferspeicher-

R

nummer

Abb. 13-14:Ubertragen von Bit-Informationen aus dem Datenregister in den
Pufferspeicher

® FROM-/TO-Anweisung (herkdmmliche Methode)

Mit der FROM- bzw. TO-Anweisung werden Daten aus dem Pufferspeicher des Positio-
niermoduls gelesen bzw. in den Pufferspeicher geschrieben.

Beispiel 1:

Der 16-Bit-Inhalt der Pufferspeicherzelle BFM #28 des Moduls Nr. 1 wird ausgelesen und
in die Merker M40—-M55 Ubertragen.

Lese-_
anweisung
1L

FNC 78

M40
L —

M41
L —
|

|

|
M55

_“_

Pufferspeichernummer e

FROM

K1

K4M40

K1

s

Modulnummer O—I

Anzahl der
Datenworte
Ziel der Bit-
Ubertragung

Abb. 13-15:Lesen und Ubertragen von Bit-Informationen in Merker

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Programmbeispiele

Beispiel 2:

Der 16-Bit-Inhalt der Pufferspeicherzelle BFM #28 des Moduls Nr. 1 wird ausgelesen und
in das Datenregister D200 Ubertragen. Das Auslesen der Information erfolgt bitweise mit

einem Wort-Operanden.

Lese-_
anweisung
1L

FNC 78

D200.0
L

D200.1
L

|

|

|
D200.F
L —

Pufferspeichernummer @

FROM

K1

K28

Modulnummer '—I

L .

Y

D200 K1 4{

Anzahl der
Datenworte
Ziel der Bit-
Ubertragung

Abb. 13-16:Lesen und Ubertragen von Bit-Informationen in Datenregister

Iieisp'el :s-

Der Status der Merker (EIN/AUS) M20—-M35 wird in die Pufferspeicherzelle BFM #518 des

Moduls Nr. 1 geschrieben.

nummer

i} M20
il M21
I
|
|
—} M35
Lese-'
anweisung
I FNC 79 K1 K518 | KaM20 | K1
TO
Modulnummer o—l
Pufferspeicher- o

Anzahl der
Datenworte

Datenquelle der
Bit-Ubertragung

Abb. 13-17:Ubertragen von Bit-Informationen aus den Merkern in den Pufferspeicher

13-8
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Programmbeispiele Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Beispiel 4:

Der Status jedes einzelnen Bits (EIN/AUS) des Datenregisters D201 wird in die Puffer-
speicherzelle BFM #518 des Moduls Nr. 1 geschrieben. Vorher sollten die einzelnen Bits
des Datenregisters mit entsprechenden Anweisungen eingestellt worden sein (bitweise
Einstellung von Wort-Operanden).

il D201.0
D201.1

it D201.F

Lese-
anweisung
T FNC 79 K1 K518 | D201 K1
TO
Modulnummer .—l |—. égf:r?\lvg?t;
Pufferspeicher- ¢ L ¢ Datenquelle der
nummer Bit-Ubertragung

Abb. 13-18:Ubertragen von Bit-Informationen aus dem Datenregister in den
Pufferspeicher
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Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Programmbeispiele

13.1.3 Operandenzuordnung
Operandenzuordnung
Bezeichnung Bemerkung
X-Achse Y-Achse
Eingangsdaten
Fehler zurtcksetzen X000 X010
Stoppbefehl X001 X011
Endschalter Rechtslauf X002 X012 Verwendung iber externe Ver-
Endschalter Linkslauf X003 X013 drahtung mit Offnerkontakt.
JOG-Rechtslauf X004 X014
JOG-Linkslauf X005 X015
Befehl mechanische Nullpunktfahrt X006 X016
Startbefehl X007 X017
Auswahl von 1-Geschwindigkeitspositionierung X020 X021
Auswahl von Tabellenfunktionen (individuell) X022 X023
Auswahl von Tabellenfunktionen (simultan) X024 —
Steuerdaten
1-Geschwindigkeitspositionierung MO M100
InFerrupt-1 -Geschwindigkeitspositionierung M1 M101
mit konstanter Vorschubrate
2-Geschwindigkeitspositionierung M2 M102
mit Konstanter vorsonubrate M3 M103
Interrupt-Stopp M4 M104
Funktionsauswahl Betrieb mit variabler Geschwindigkeit M5 M105
Handradbetrieb M6 M106
Lineare Interpolation M7 M107
Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp) M8 M108
Tabellenfunktionen (individuell) M9 M109
Tabellenfunktionen (simultan) M10 M110
Bewegungsumkehranweisung M11 M111
Nicht verfugbar M12-M15 M112-M115 | Immer AUS
Fehler zuriicksetzen M20 M120
Stoppbefehl M21 M121
Begrenzung Rechtslauf M22 M122
Begrenzung Linkslauf M23 M123
JOG-Rechtslauf M24 M124
JOG-Linkslauf M25 M125
Befehl mechanische Nullpunktfahrt M26 M126
Ausfiihrungsbefehl 1 Nicht verfugbar mM27 M127 Immer AUS
Relative/ absolute Adressierung M28 M128
Startbefehl M29 M129
Flag simultaner Start M30 M130 rairdaeré-ﬁs%hhsjtiestt M130 im-
m-Code AUS M31 M131
Anderungssperre wahrend Positionierung M32 M132
S:Ssi?ir;mg;jljggeltsanderung wéahrend M33 M133

Tab. 13-1: Operandenzuordnung (1)
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Programmbeispiele Lesen und Beschreiben des Pufferspeichers

Bezeichnung Operandenzuordnung Bemerkung
X-Achse Y-Achse
[ eri?]g)ositionsénderung wéhrend Positionie- M34 M134
Nicht verfigbar M35 M135 Immer AUS
Zieladresse 1 D501, D500 | D601, D600
Verfahrgeschwindigkeit 1 D503, D502 D603, D602
Startnummer Tabellenfunktion D521 D621
Uberwachungsdaten
READY (Bereit) M40 M140
Impulsausgabe bei Rechtslauf M41 M141
Impulsausgabe bei Linkslauf M42 M142
Nullpunktfahrt beendet M43 M143
Wertebereichsuberlauf M44 M144
Fehler M45 M145
Positionierung beendet M46 M146
g%a_gi:t)?:chaft fur restlichen Verfahrweg bei Ma7 M147
Statusinformation m-Code EIN M48 M148
Modul bereit M49 M149
Servoparameteriibertragung aktiv M50 M150
Schreiben in Flash-Speicher M51 M151 Xﬁngtzizym fir die X-
Initialisierung Pufferspeicher M52 M152 Xﬁgﬁgtzﬁgeﬁﬂ& fir die X-
Geschwindigkeitsénderung ist aktiv M53 M153
Zieladressenanderung ist aktiv M54 M154
Ausfuhrung Tabellenfunktion ist aktiv M55 M155
Aktuelle Position (Anwendereinheit) D1, DO D101, D100
Fehler BFM-Nr. D6 D106
M-Code-Nr. D9 D109
Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit D11, D10 D111, D110
Tabellenummer der aktuelle abgearbeiteten Tabelle D16 D116
Fehler-Code D29 D129
Motordrehzahl D53, D52 D153, D152
Servostatus D64 D164
Servowarnungs-Code D68 D168
Istposition Motor D71, D70 D171, D170

Tab. 13-1: Operandenzuordnung (2)
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Erlduterung der Funktionen

Programmbeispiele

13.2

HINWEISE

13.2.1

Erlauterung der Funktionen

In diesem Abschnitt wird die Funktionsweise der Beispielprogramme erlautert.
Die Steuerparameter flr die Positionierung werden in den Standardeinstellungen verwendet.

Stellen Sie in den Servoparameter den richtigen Typ des verwendeten Servoverstarker ein
(BFM #15000, BFM #15200; Servoverstérkerserie).

Stellen Sie die Funktionsauswahl C-4 (BFM #15080, BFM #15280) in den Servoparametern
ein, falls benétigt.

Stellen Sie die Nullpunktfahrtsperre (BFM #14002 b2, BFM #14202 b2) entsprechend ein,

falls bendtigt.

Mechanische Nullpunktfahrt

Beschleunigungsrampe
(200 msek)

hwindigkeit ‘ 3 Maximale Geschwindigkeit
Gesc W|nd|g‘ ke| “—>‘ o0oo0a ‘

A -
>

Verfahrgeschwindigkeit
(schnell)
4000000 Hz

Bremsrampe
(200 msek)

Verfahrgeschwindigkeit
(Kriechen)
100000 Hz

> Zeit

o I e e O

Z-Phasenimpuls

Abb. 13-19:Zeitlicher Verlauf der mechanischen Nullpunktfahrt

X-Achse

@ Mit dem Befehl X006 an der SPS wird die mechanische Nullpunktfahrt der X-Achse aufge-
rufen. Hiermit startet die mechanische Nullpunktfahrt mit DOG-Signal in Richtung abneh-
mender Adresswerte.

@ Wird das DOG-Signal durch den N&herungsschalter aktiviert, wird auf die Verfahrge-
schwindigkeit der Nullpunktfahrt (Kriechen) gebremst.

(® Schaltet das DOG-Signal ab, wird beim ersten darauf folgenden Z-Phasenimpuls des Mo-
tors gestoppt. Diese Position wird als mechanische Nullpunktadresse eingestellt.
(Nullpunktsignalzahler auf 1)

Y-Achse

@ Mitdem Befehl X016 an der SPS wird die mechanische Nullpunktfahrt der Y-Achse aufge-
rufen. Hiermit startet die mechanische Nullpunktfahrt mit DOG-Signal in Richtung abneh-
mender Adresswerte.

@ Wird das DOG-Signal durch den Naherungsschalter aktiviert, wird auf die Verfahrge-
schwindigkeit der Nullpunktfahrt (Kriechen) gebremst.

(® Schaltet das DOG-Signal ab, wird beim ersten darauf folgenden Z-Phasenimpuls des Mo-
tors gestoppt. Diese Position wird als mechanische Nullpunktadresse eingestellt.
(Nullpunktsignalzahler auf 1)

13-12
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Erlduterung der Funktionen

13.2.2

JOG-Betrieb
o Beschleunigungsrampe Bremsrampe
Geschwindigkeit (200 msek) (200 msek)
! Maximale Geschwindigkeit !
A <P 4000000 Hz l i
) -
l Y \ l
I ; \ !
| / \ |
| / \ |
| / \ |
l > . l
| JOG-Geschwindigkeit ! !
| 2000000 Hz | !
1 | l
| I |
| 1 |
| I | .
. . : > Zeit
1 1 I
< > |
1 JOG-Befehl- ! |
1 reaktions- 1 :
| zeit : :
i (300 msek) i !
{EIN | i
JOG-Rechtslauf

Abb. 13-20:Zeitlicher Verlauf des JOG-Betriebs

X-Achse

@ Mit dem Befehl X004 an der SPS wird der JOG-Rechtslauf der X-Achse aufgerufen. Hier-
mit startet der JOG-Betrieb in Richtung zunehmender Adresswerte.

@ Mitdem Befehl X005 an der SPS wird der JOG-Linkslauf der X-Achse aufgerufen. Hiermit
startet der JOG-Betrieb in Richtung abnehmender Adresswerte.

Y-Achse

@ Mit dem Befehl X014 an der SPS wird der JOG-Rechtslauf der Y-Achse aufgerufen. Hier-
mit startet der JOG-Betrieb in Richtung zunehmender Adresswerte.

@ Mitdem Befehl X015 an der SPS wird der JOG-Linkslauf der Y-Achse aufgerufen. Hiermit
startet der JOG-Betrieb in Richtung abnehmender Adresswerte.

Positioniermodul FX3u-20SSC-H 13-13
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13.2.3 Zirkulare Interpolation (Tabellenfunktion simultan)
Die zirkulare Interpolation funktioniert nur mit der Tabellenfunktion.
Ablauf
Y-Achse
A
o
8
138
=
2000000 | ----ooooo N\, |
1000000
: : » X-Achse
2000000 4000000
Abb. 13-21:Zeitlicher Verlauf der zirkularen Interpolation
XY-Achse
Mit Aktivierung von X007 ,Startbefehl X-Achse” und X024 ,Auswahl von Tabellenfunktionen
(simultan)“ wird die Ausfihrung gestartet und die Tabelle wird in der Reihenfolge von oben
abgearbeitet.
@ Lineare Interpolation
® Verweilzeit
(® Zirkulare Interpolation
@ Ende
Das System bremst bis zum Stopp, wenn der Operand X001 ,Stopp der X-Achse®“ wahrend der
Positionierung aktiviert wird.
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Erlduterung der Funktionen

Tabelleneinstellungen

Mit der Setup-Software FX Configurator-FP wird die Tabelle wie folgt erstellt:

5 ExProgram,/ FX3U-2055C-H / X-axis Table information (module:0)
Add Speed Ti J -
ress pee ime ump =
Mo, Command code (PLS] (Hz] [10ms] Mo m code
0 Incrermental address specification -1
1 Qperation at multi-step speed 2000000 1000000 100
2 Operation at multi-step speed 000000 2000000 10002
3 Operation at multi-step speed 3000000 1200000 10003
4 End
J -

Abb. 13-10:Tabelleneinstellung der zirkularen Interpolation fiir die X-Achse

= ExProgram f FX3U-2055C-H ! Y -axis Table information (module:0) [z
Add Speed Ti J 5
ress pee ime urmp =

Mo Command code PLS] Hz] [0ms] Mo m code

0 Incrermental address specification -1

1 Operation at multi-step speed 2000000 1000000 11001

2 Operation at multi-step speed anQoooo 2000000 11002

3 Operation at multi-step speed 3000000 1200000 11003

4 End

g %

Abb. 13-11:Tabelleneinstellung der zirkularen Interpolation fiir die Y-Achse

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Ablaufprogramme

Programmbeispiele

13.3

Ablaufprogramme

Die nachfolgenden Ablaufprogramme setzen voraus, dass das Positioniermodul die Modulnr. 0
hat. Falls die Position des Positioniermoduls in lhrer vorliegenden Hardwarekonfiguration
davon abweicht, &ndern Sie die Modulnr. entsprechend ab.

Modul
bereit
M200

i

Auswahl X-Achsen-Funktion

X020
I

SPS-Status RUN
M8000
’ FNC 12

I NovS | U0\G28 | Kam4o [—
X-Achse F,'\\‘Ag\}z UO\G128 | K4M140 |—
bereit Y-Achse bereit

M49 M149
— i} MC NO M200 |—|

Auswahl 1-Geschwindigkeitspositionierung X-Achse

<

SPS-Status RUN
M8000

=

Iya
edl

<
N

=<
@

=
o

<
>

<
3

<
=3

HOREEEES ©

Auswahl X-Achsen-Tabellenfunktion (individuell)
X022
I

=

Auswahl X-Achsen-Tabellenfunktion (simultan)
X024
I

@

M10

SPS-Status RUN
M8000

M12

Iya
edl

M13

M14

M15

\j

Zur nachsten Seite

X-Achsenstatusinformation
BFM #28 — M40 bis M55

Y-Achsenstatusinformation
BFM #128 — M140 bis M155

1-Geschwindigkeits-
positionierung X-Achse

Interrupt-1-Geschwindigkeit mit
konstantem Vorschub X-Achse

2-Geschwindigkeits-
positionierung X-Achse

Interrupt-2-Geschwindigkeit mit
konstantem Vorschub X-Achse

Interrupt-Stopp X-Achse

Betrieb mit variabler
Geschwindigkeit X-Achse

Handrad
X-Achse

Lineare Interpolation

Lineare Interpolation
(Interrupt-Stopp)

Bewegungsumkehranweisung
X-Achse

Tabellenfunktion X-Achse
(individuell)

Tabellenfunktion
(simultan)

Immer AUS
Immer AUS

Immer AUS

Immer AUS

-
-

Zur nachsten Seite

Abb. 13-12:Ablaufprogramm (1)
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Ablaufprogramme

Von vorheriger Seite

Auswahl Y-Achsen-Funktion

Auswahl 1-Geschwindigkeitspositionierung Y-Achse
X021

}

Von vorheriger Seite

-

V100 1-Geschwindigkeits-

SPS-Status RUN
M8000

Iya
el

positionierung Y-Achse

M101 Interrupt-1-Geschwindigkeit mit

konstantem Vorschub Y-Achse
M102 2-Geschwindigkeits-

positionierung Y-Achse
Interrupt-2-Geschwindigkeit mit

X-und Y-Achsen Funktionsauswahl in FX3u-20SSC-H schreiben
SPS-Status RUN

\
@ konstantem Vorschub Y-Achse
@ Interrupt-Stopp Y-Achse
M105 Betrieb mit variabler
Geschwindigkeit Y-Achse
Handrad
@ Y-Achse
M107 Lineare Interpolation
Lineare Interpolation
@ (Interrupt-Stopp)
Bewegungsumkehranweisung
M1t Y-Achse
Auswahl Y-Achsen-Tabellenfunktion (individuell)
X023
I @ Tabellenfunktion Y-Achse
(individuell)
SPS-Status RUN
M8000
s @— Immer AUS
@ Immer AUS
@ Immer AUS
@ Immer AUS
@— Immer AUS

M8000
| FNC 12 | | Funktionsauswahl X-Achse
it Moy~ | KaMO JUOVGS201— \io \i157" BFM #520
FNC 12 Funktionsauswahl Y-Achse
Moy | K4M100|U0\G6201— \1100-M115 — BFM #620
Einstellung Startnr. der Tabellenfunktion fir X-, Y- und XY-Achse
Bereitschaft (X-, Y-Achse)
M200 . .
| FNC 12 KO D521 || Startnr. Tabellenfunktion fir
it MOVP X-Achse (XY-Achse) KO — D521
FNC 12 Startnr. Tabellenfunktion fur
move | KO | D21 11§ hchse Ko — D621

Einstellung Zieladresse1 & Geschwindigkeit 1 fur 1-Schritt-Position
Bereitschaft (X-, Y-Achse)

ierung X-, Y-Achse

M200

Zieladresse 1 fur X-Achsen-

Zur nachsten Seite

FNC 12 e 1 Achs
- K5000000 D500 — 1-Geschwindigk.positionierung
DMOVP K5000000 — D501, D500
FNC 12 12000000 D502 TR oetic positoniarang.
— -Gescnwinaigk.positionierun
DMOVP K2000000 > D503, D80B O
ENC 12 %i%Iadrehss_eJ_ fEr Y-A_Ehsen-
K5000000 D600 - 1-Geschwindigk.positionierung
DMOVP K5000000 > D601, DB
FNC 12 k2000000 D602 Y oSt ENaRnG
— -(Gescnwindigk.positionierung
v DMOVP i K2000000 D03, DB02

Zur nachsten Seite

Abb. 13-12:Ablaufprogramm (2)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H

13-17



Ablaufprogramme Programmbeispiele

Von vorheriger Seite Von vorheriger Seite
\
Auswahl X-Achsen-Ausflihrungsbefehle
Fehler zurucksetzen X-Achse
X000
——t M20 Fehler zuriicksetzen X-Achse
Stopp X-Achse
X001
- M21 Stopp X-Achse
Begrenzung Rechtslauf X-Achse
X?PZ Begrenzung Rechtslauf
L M22 X-Achse
Begrenzung Linkslauf X-Achse
X003
y M23 Begrenzung Linkslauf
“ X-Achse
JOG-Rechtslauf X-Achse
X004
— M24 JOG-Rechtslauf
X-Achse
JOG-Linkslauf X-Achse
X005
\ JOG-Linkslauf
' M25 X-Achse
Mech. Nullpunktfahrt X-Achse
X006
A Mechanische Nullpunktfahrt
! M26 X-Achse
SPS-Status RUN
M8000
W Mm27 Immer AUS
SPS-Status RUN
M8000 . .
) Relative/ absolute Adressierung
! M28 X-Achse
Startbefehl X-Achse
X007
1} M29 Startbefehl X-Achse
Positionierung bei 1-Schritt-Geschwindigkeit X-Achse
MO ENC 12 Zieladresse 1 fur X-Achsen-
——t DMOV D500 |UO\G500 — 1-Geschwmdlgk.pOS|t|on|erun%
D501, D500 — BFM #501, #500
ENC 12 Verfahrgeschw. 1 fir X-Achsen-
DMOV. D502 |UO\G502— 1-Geschwindigk.positionierun
D503, D502 — BFM #5083, #502
Tabellenfunktion (individuell) X-Achse
M9 ENC 12 Startnr. Tabellenfunktion fir
—— MOV D521 |U0\G521 — )I:()-5A2(%hse )l(:K/IA#fQZS‘Ie)
—
M10
L—
\J \
Zur néchsten Seite Zur nachsten Seite

Abb. 13-12:Ablaufprogramm (3)
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Ablaufprogramme

\

Von vorheriger Seite

SPS-Status RUN
M8000

Von vorheriger Seite

<
-

M30 Flag simultaner Start

ya
zdl

m-Code EIN X-Achse

M48

FNC232
——  AND= D9 K10003

(In diesem Beispiel immer EIN)

M31 Befehl m-Code AUS

SPS-Status RUN
M8000

b

31 X-Achse

Anderungssperre X-Achse
M32 wahrend der Positionierung

ya
rdl

(In diesem Beispiel immer AUS)
Geschwind.anderung X-Achse

M33 wéhrend der Positionierung
(In diesem Beispiel immer AUS)
M34 Zielpositonsénderung X-Achse

wéahrend der Positionierung
(In diesem Beispiel immer AUS)

M35 Immer AUS

Auswahl Y-Achsen-Ausflihrungsbefehle

Fehler zuriicksetzen Y-Achse
X010
I

M120 Fehler zurlicksetzen Y-Achse

Stopp Y-Achse
X011

M121 Stopp Y-Achse

H
Begrenzung Rechtslauf Y-Achse
X012

Begrenzung Rechtslauf

Begrenzung Linkslauf Y-Achse
X013

M122 Y-Achse

M123 Begrenzung Linkslauf

Iy
JOG-Rechtslauf Y-Achse
X014
I

Y-Achse

M124 JOG-Rechtslauf

JOG-Linkslauf Y-Achse
X015

Y-Achse

M125 JOG-Linkslauf

I
Mech. Nullpunktfahrt Y-Achse
X016

Y-Achse

M126 Mechanische Nullpunktfahrt

9000000006

Zur nachsten Seite

I
SPS-Status RUN T-Achse
M8000
Iy M127 Immer AUS

SPS-Status RUN

MB?OO M128 \F({_i!zéﬂ\éz/ absolute Adressierung

Startbefehl Y-Achse

X017

— Startbefehl Y-Achse
Positionierung bei 1-Schritt-Geschwindigkeit Y-Achse
M100 ENC 12 Zieladresse 1 fur Y-Achsen-
——t DMOV D600 |UO\G600 — 1-Geschwindigk.positionierun
D601, D600 — BFM #601, #600
FNC 12 Verfahrgeschw. 1 fur Y-Achsen-
DMOV D602 |UO\G602 — 1-Gesc wmdlngposmonlerun
Tabellenfunktion (individuell) Y-Achse D603, D602 — BFM #603, #602
M109 ENC 12 Startnr. Tabellenfunktion flir
i MOV D621 |U0\G621{— Y-Achse (XY-Achse)
D621 — BFM #621
\ \

Zur néchster Seite

Abb. 13-12:Ablaufprogramm (4)
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Ablaufprogramme

Programmbeispiele

Von vorheriger Seite
\

M8000

SPS-Status RUN

Von vorheriger Seite

M130

ya
Zdl

m-Code EIN Y-Achse

M148
4“7

FNC232
AND=

D109

K11003

M131

M8000

ya

SPS-Status RUN

M132

4l

M133

M134

M135

M8000
I

SPS-Status RUN

X- und Y-Achsen-Ausfiihrungsbefehle in FX3u-20SSC-H schreiben

9000 0 0

FNC 12

M8000
I

SPS-Status RUN

X- Achsen-Uberwachungsdaten aus FX3u-20SSC-H lesen

Zur nachsten Seite

MCUZ | Kam20 [UO\G518
FNCUZ | Kam120 |U0\GE18
Ao | uoGo | bo
FISY? | uoes | De
FNCT? | voe | Do
o | U0\G10 | D10
FNCT? | uoets | D16
FNCY? | uoe20 | D29
o | uoes2 | Ds2
FSy? | uoees | Des
FNCy? | uoees | Des
oz |uoe7o | D70

|

Immer AUS

M131 Befehl m-Code AUS
Y-Achse

Anderungssperre Y-Achse wéh-
rend der Positionierung
(In diesem Beispiel immer AUS)

Geschwind.adnderung Y-Achse
wéahrend der Positionierung
(In diesem Beispiel immer AUS)

Zielpositionsénderung Y-Achse
wéahrend der Positionierung
(In diesem Beispiel immer AUS)

Immer AUS

Ausflhrungsbefehl X-Achse
M20-M35 — BFM #518

Ausfuihrungsbefehl Y-Achse
M120-M135 — BFM #618

Aktuelle Position X-Achse
(Anwendereinheit)
BFM #1, #0 — D1, DO

Fehler BFM-Nr. X-Achse
BFM #6 — D6

m-Code-Nr. X-Achse
BFM #9 — D9

Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit X-
Achse BFM #11, #10 — D11, D10

Aktuell abgearbeitete Tabellen-

— nummer X-Achse

BFM #16 — D16

Fehler-Code X-Achse
BFM #29 — D29

Motordrehzahl X-Achse

| BFM #53, #52 — D53, D52

Servostatus X-Achse
BFM #64 — D64

Servowarnungs-Code X-Achse

| BFM #68 — D68

Istposition Motor X-Achse
BFM #71, #70 — D71, D70

Zur nachsten Seite

Abb. 13-12:Ablaufprogramm (5)
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Programmbeispiele

Ablaufprogramme

Von vorheriger Seite

SPS-Status RUN
M8000
I

\
Y- Achsen-Uberwachungsdaten aus FX3u-20SSC-H lesen

Von vorheriger Seite

\

12 luoeoo| p1oo |
FNC12 luo\a106| D106 |
FNCI2 |uoG1os| D109 |—
INC2 |uoet1o| D110 |—
FNCI2 |uoGi1e| D116 |—
FNCI2 |uoGi2s| D129 |—
INCI2 luoe1s2| D152 |
FNCI2 |uoGte4| D164 |—
FNCI2 |unG1es| D168 |—
INCI2 |uot7o| D170 |—
MCR NO |

END | —

|

Aktuelle Position Y-Achse
(Anwendereinheit)
BFM #101, #100 — D101, D100

Fehler BEM-Nr. Y-Achse
BFM #106 — D106

m-Code-Nr. Y-Achse
BFM #109 — D109

Aktuelle Verfahrgeschwindigkeit Y-
Achse BFM #111,#110—D111, D110

Aktuell abgearbeitete Tabellen-
nummer Y-Achse
BFM #116 — D116

Fehler-Code Y-Achse
BFM #129 — D129

Motordrehzahl Y-Achse
BFM #153, #152 — D153, D152

Servostatus Y-Achse
BFM #164 — D164

Servowarnungs-Code Y-Achse
BFM #168 — D168

Istposition Motor Y-Achse
BFM #171, #170 — D171, D170

Abb. 13-12:Ablaufprogramm (6)
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Fehlerbehebung

14 Fehlerbehebung

GEFAHR:
® Beriihren Sie keine Anschlussklemmen, solange die Versorgungsspannung
der SPS eingeschaltet ist.

@ Schalten Sie vor allen Arbeiten an der SPS die Versorgungsspannung aus.

@® Montieren Sie vor dem Einschalten der Spannung oder bevor die SPS in Betrieb
genommen wird unbedingt wieder den mitgelieferten Beriihrungsschutz fiir
die Klemmleisten.

® Lesen Sie sorgféltig die entsprechenden Kapitel der Bedienungsanleitung,
bevor Sie /'\'nderungen wéhrend des Betriebs am Programm vornehmen, Aus-
gédnge einschalten oder Funktionen starten oder anhalten. Stellen Sie unter
allen Umstédnden einen sicheren Betrieb der Maschine her. Einstellfehler kén-
nen Beschéddigungen der Maschine verursachen.

@® Lesen Sie sorgfiltig die entsprechenden Kapitel der Bedienungsanleitung,
bevor Sie die Nullpunktfahrt, den JOG-Betrieb oder die Positionierung austes-
ten. Einstellfehler kbnnen Beschéddigungen der Maschine verursachen.

ACHTUNG:
® Zerlegen und Modifizieren Sie die SPS nicht. Fiir eine Reparatur wenden Sie

sich bitte an Ihr zustdndiges Verkaufsbiiro oder einen Ihrer Vertriebspartner.

@ Schalten Sie vor dem Anschluss oder dem Entfernen eines Erweiterungskabel
oder von Erweiterungsgeréten und Sondermodulen die Versorgungsspannung
der SPS aus. Wird dies nicht beachtet, k6nnen die Geréte beschédigt werden
oder es kann zu Fehlfunktionen kommen.

Bei Auftreten eines Fehlers prifen Sie bitte als erstes die Verwendung der korrekten Versor-
gungsspannung, die Festigkeit der Klemmschrauben an den Kontakten und den Sitz der Ste-
ckerverbindungen am Positioniermodul und am Servoverstéarker.
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Statusanzeige Uber LEDs

Fehlerbehebung

14.1

Statusanzeige Uber LEDs

Der Status des Positioniermoduls kann Uber die LEDs am Modul ermittelt werden.

14.1.1 Kontroll LEDs
Anzeige-LED| Farbe | Status | Bedeutung Fehlerbehebung
@ Richtigen Anschluss der Spannungsversorgung und des
Erweiterungskabels prifen.
AUS Externe Spannungsversorgung ° ]!er?htlge Verbindung zur externen Spannungsquelle pri-
oder SPS nicht eingeschaltet ' . o
POWER grin @ Prifen Sie, ob die Leistung der externen Spannungsquelle
ausreichend ist, oder ob diese durch weitere angeschlos-
sene Geréte Uberlastet wird.
Externe Spannungsversorgung .
EIN und SPS ist eingeschaltet Fehlerfreie Spannungsversorgung
N ) .| Nach Eingabe des Stoppbefehls hélt die Positionie-
I_Dle_X /YAchs_e wird gefade pos rungsfunktion an und die LED leuchtet. Leuchtet die LED
AUS tioniert oder ein Fehler ist h h dem S befehl nicht auf. ist ein Fehl P
aufgetreten auch nach dem toppbefehl nicht auf, ist ein Fehler au getre-
X-READY rin ten. Priifen Sie den Fehler und beseitigen Sie die Ursache.
Y-READY | 9
Die Befehle fir die X-/Y-Achse
EIN sind ausfihrbar und es treten da- —
bei keine Fehler auf
AUS Normaler Betrieb der X-/Y-Achse —
Prifen Sie den Fehlercode und beheben Sie den Fehler ent-
Blinkt Fehler bei der Positionierung der | sprechend der angezeigten Ursache.
X-ERROR rot X-/Y-Achse Nahere Angaben zum Fehlercode finden Sie im Abschnitt
Y-ERROR 14.2.3
Schalten Sie das Positioniermodul aus und wieder ein. Ist die
EIN CPU-Fehler der X-/Y-Achse Fehleranzeige dann nicht verschwunden, ziehen Sie Ihren
Mitsubishi Vertriebspartner zu Rate.
Tab. 14-1: Kontroll-LEDs und deren Bedeutung
14.1.2 LEDs fir den Status der Eingange
Anzeige-LED| Farbe | Status | Bedeutung Fehlerbehebung
X-START )
Y-START rot AUS Start-Eingang AUS
A N - Prifen Sie die Eingangsverdrahtung, falls die LED nicht
)\((ggg rot AUS ESS-EIngang (N&herungssignal) | |eychtet, obwohl der Eingangsstatus EIN sein sollte.
Die Eingédnge START, DOG, INTO und INT1 des
X-INTO FX3U-20SSC-H benétigen zur 24-V-Versorgung eine externe
Y-INTO rot AUS Interrupt-Eingang INTO, INT1 Spannungsquelle.
X-INT1 AUS
Y-INTA
X-0A .
rot AUS Eingang AUS Handrad Phase A
Y-9A Prifen Sie die Eingangsverdrahtung, falls die LED bei Impul-
X- ¢ B sen des Handrads am Eingang nicht blinkt.
Y- B rot AUS Eingang AUS Handrad Phase B

Tab. 14-2: Eingangsstatus-LEDs und deren Bedeutung
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Fehlerbehebung Fehlercode

14.2 Fehlercode

14.2.1 Priifen von Fehlern

Bei Auftreten eines Fehlers oder einer Warnung (Servoverstérker) wird die Fehler- oder War-
nungsinformation im Pufferspeicher gespeichert.

Mit den Programmen FX Configurator-FP oder GX Developer kann diese Information ausgele-
sen werden. Die Information kann auch mit einem Ablaufprogramm gelesen werden.

BFM-Nummer
Information Bedeutung
X-Achse Y-Achse
Bei einem Fehler wird die BFM-Nr., bei der der Fehler
i auftrat.
BFM-Nr. bei Auftreten des Fehlers #6 #106 1 kein Fehler vorhanden
Anderer Wert: BFM-Nr., bei der Fehler auftrat
Dieses Bit wird aktiviert, sobald ein Fehler vom Posi-
. . . tioniermodul oder vom Servoverstérker auftritt.
Statusinformation Fehlerauftrit #2805 #128 b5 Das Bit wird durch das Zuriicksetzen des Fehlers de-
aktiviert.
Fehlercode #99 #129 Der Fehlercode wird gespeichert, sobald ein Fehler
auftritt.
Bei Auftreten eines Servoparameterfehlers wird die
Fehlernummer Servoparameter #62 #162 Parameternr. des fehlerhaften Servoparameters ge-
speichert.
Bei Alarm #64 b7 #164 b7 Dieses Bit wird bei einem Servoalarm aktiviert.
Servostatus
Bei Warnung #64 b15 #164 b15 Dieses Bit wird bei einer Servowarnung aktiviert.
Warnungscode des Servos #68 #168 Die Warnung des Servoverstarkers wird gespeichert.
Tab. 14-3: Priifen von Fehlerinfomationen
14.2.2 Zurucksetzen eines Fehlers

Nach dem Beheben der Fehlerursache muss der Fehler zurlick gesetzt werden.

© Miteinem Ablaufprogramm oder dem GX Developer muss das nachfolgende Bit aktiviert
werden (AUS — EIN).

i BFM-Nummer
Information Bedeutung
X-Achse | Y-Achse

Bei Aktivieren dieses Bits nach einem Fehler wird der Fehlerstatus
zurlick gesetzt. Dadurch wird folgende Information geléscht:
Fehler zuriick ® BFM-Nr. bei Auftreten des Fehlers (BFM #6, #106)

#518 b0 | #618 b0
setzen @ Statusinformation

Fehlerauftritt (BFM #28 b5, #128 b5)
® Fehlercode (BFM #29, #129)

Tab. 14-4: Zurticksetzen eines Fehlers

® Mit dem FX Configurator-FP muss die Funktion ,Error-Reset“ ausgeflihrt werden.

HINWEISE Bei einem Servoparameterfehler muss der Servoparameter korrigiert und in den
Flash-Speicher des Positioniermoduls gespeichert werden. Starten Sie Servoverstarker
und Positioniermodul neu.

Bei Alarmen und Warnungen des Servoverstarkers muss dieser abgangig vom Inhalt des
Alarms oder der Warnung neu gestartet werden.
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Fehlercode

Fehlerbehebung

14.2.3 Fehlercodeliste [BFM #29 (X-Achse), BFM #129 (Y-Achse)]
Fehler-
E:thele: . code Fehlerinhalt Fehlerbehebung
9 (Dezimal)
— 0 Kein Fehler —
Falscher Wertebereich
5 . . Korrigieren Sie den Wert, damit er innerhalb des
Im Fuf_ferspel_cher wurd_e ein Wert auBerhalb des zulassigen Einstellbereichs liegt.
zuléssigen Einstellbereichs eingestellt.
Wertebereichsuberlauf
) . ) Korrigieren Sie den Wert im entsprechenden
3 Die u_mgere_chneten Impulsdaten Ubersteigen den Pufferspeicher, damit er innerhalb des
32-Bit-Bereich (zB Vgrfahrwegabstand oder 32-Bit-Bereichs liegt.
Verfahrgeschwindigkeit).
4 Die Befehle Nullpunktfahrt, Start und JOG-Start Andern Sie das SPS-Programm, so dass sich Steu-
Einstell- sind gleichzeitig aktiviert. erbefehle zum Starten nicht tberschneiden.
fehler 5 Bei der Funktionsauswahl sind mehrere Funktionen | Andern Sie das SPS-Programm, so dass nur eine
gleichzeit ausgewéhlt. Funktion ausgewahlt ist.
Einstellfehler der Mittelpunktkoordinate
Folgende Bedingung ist gegeben:
6 ® Startpunkt = I\{Ilttelpunktkoorc.ﬂlnate Prifen Sie die Einstellung der Mittelpunktkoordinate
® Endpunkt = Mittelpunktkoordinate und korrigieren Sie fiir die Kreisform.
® Mittelpunktpunktkoordinate ist auBerhalb des
Bereichs -2147483648 bis 2147483647 PLS (Im-
pulse)
Fehlerhafte Startnr. der Tabellenfunktion
3000 ) ) ) Stellen Sie die Startnr. der Tabellenfunktion auf ei-
D_|e Tabel_lennummer ist auBerhalb des Bereichs 0 | 1 .on Wert zwischen 0 und 299 ein.
bis 299 eingestellt.
Falsche Sprungzielnr.
3001 ) P g ) ) Stellen Sie die Nummer fur das Sprungziel auf ei-
Die Numr_ner far (_jas Zlel_des Sprungs ist auBerhalb | Lo Wert zwischen 0 und 299 ein.
des Bereichs 0 bis 299 eingestellt.
Ki dof tfehl .
9mman .O ormé ener o o Andern Sie die Anweisungsinformation in der Ta-
3002 Die Anweisungsinformation in der Tabelle ist eine | pgojie
nicht definierte Funktionsnummer. '
Steuer-
fehler Wertlberlauf beim Absolutwerterfassungssystem L .
3004 Di hneten | sdaten der aktuell Schalten Sie die Versorgungsspannung ab und fih-
Ie umgerechneten Impulsdaten der aktuellen ren Sie eine Nullpunktfahrt durch.
Position Ubersteigen den 32-Bit-Bereich.
Andern Sie die Einstellung der Handradeingangs-
3005 Handradfehler verarbeitung (Multiplikationsfaktorzahler, Multiplika-
tionsfaktornenner).
Interpolationsfehler wéhrend Kreiszahlerfunktion
3006 Lineare Interpolation, Lineare Interpolation (Inter- | Deaktivieren Sie die Kreiszahlerfunktion, bevor Sie
rupt-Stopp) oder Zirkulare Interpolation wird ausge- | die Interpolation ausfiihren.
fihrt, wahrend die Kreiszéhlerfunktion aktiviert ist.
Servoendfehler
4002 ) . o . Stellen Sie die Zeit flr das Erreichen des Signals
Das Signal »iN Position wurd_e mc;h_t nach der er- ,in Position® auf einen groBeren Wert ein.
warteten voreingestellten Zeit aktiviert.
Servobereitschaftsfehler
4003 Das Signal fiir die Bereitschaft des Servomotors Priifen Sie das Kabel des Servomotors und des En-
Externe schaltet beim Start oder wahrend der Funktion nicht| coders.
Fehler ein.
) ® Prifen Sie die Verdrahtung der Endschalter fir
Fehler Rechts-, Linkslaufbegrenzung Rechts-/Linkslauf und das Programm.
Die Endschalter Rechtslauf 1 (LSF) und Linkslauf 1 ® Priifen Sie die Einstellung der externen Signal-
4004 (LSR) sind aktiviert. 9 9

Die Endschalter Rechtslauf 2 (FLS) und Linkslauf 2
(RLS) sind aktiviert.

auswahl (Positionierparameter).

® Fahren Sie das Werkstlick mit dem JOG oder
dem Handrad aus der Begrenzung heraus.

Tab. 14-5: Fehlercodeliste (1)
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Fehlerbehebung

Fehlercode

(13)

Fehler- el
PEERTTE code Fehlerinhalt Fehlerbehebung
9 (Dezimal)
Fehler Softwarebegrenzung ® Korrigieren Sie die Zieladresse.
4005 Die aktuelle Position (iberschreitet die obere oder | ® Fahren Sie das Werkstiick mit dem JOG oder
untere Softwarebegrenzung. dem Handrad aus der Begrenzung heraus.
4006 Der NOT-AUS-Schalter des Servoverstarkers ist ak- | Uberpriifen Sie den Servomotor und das Encoder-
tiviert. kabel.
® Verwenden Sie einen Servoverstarker mit der
Absolutwert-Positionserkennung.
® Prifen Sie die Batterie des Servoverstarkers, die
ABS-Fehler die Nullpunktpositionsdaten puffert.
4007 . " o . @ Prifen Sie, ob das System der Absolutwert-Posi-
Die aktuelle Position wird nicht ermittelt. . . . L
tionserkennung beim Servoverstérker aktiviert
ist.
® Prifen Sie den Servomotor und das Encoder-
kabel.
Ungultige Nullpunktposition
4008 | Die abgespeicherten Daten der Nullpunkiposition | Eiihren Sie eine Nullpunktfahrt durch.
sind ungliltig.
(System der Absolutwert-Positionserkennung)
Externe @ Uberpriifen Sie den Servomotor und das Enco-
Fehler Encoder-Fehler 1 derkabel.
Wihrend dem Betrieb ist die Abweichung des aktu- | ® Prifen Sie die MaBnahmen zur Unterdriickung
4009 | Lien Encoderwerts zu groB. g von Rauschen und EMV-Stérungen (z.B. Er-
) R dung) und verbessern Sie diese. Angaben dazu
(Abweichung Encoderwert)/1,7 [ms]) > (Motor 180°) finden Sie in der Bedienungsanleitung des Ser-
voverstéarkers.
@ Uberpriifen Sie den Servomotor und das Enco-
Encoder-Fehler 2 de.ljkabel.. ) )
4010 Wahrend dem Betrieb stimmt der aktuelle Encoder- d Sgﬁfegaifcg; '\ﬁ%n%h'\;ln\?_ rééunr”:Jr:grc(I;u;kuEE
wert nicht mehr mit der aktuellen Istposition im Ser- d d verb Sie di Ag b ’ d
voverstarker Uberein. _ung) und verbessern sie diese. Angaben dazu
finden Sie in der Bedienungsanleitung des Ser-
voverstéarkers.
® Prifen Sie die Verbindung des SSCNET IlI-Ka-
bels.
® Reinigen Sie die Lichtleiterenden.
4011 | SSCNET Ill Kommunikationsfehler ® Tauschen Sie das SSCNET lll-Kabel.
® Verbessern Sie die MaBnahmen zur Unterdri-
ckung von Rauschen und EMV-Stérungen ent-
sprechend der Bedienungsanleitung des Servo-
verstarkers.
9000 Speicherfehler
P Treten diese Fehler nach einem Neustart und der
Haupt- 9001 Prifsummenfehler Initialisierung des Positioniermoduls
fehlepr - FX3U-20SSC-H erneut auf, ist das Modul defekt.
9002 Watchdog-Timer-Fehler Wenden Sie sich an lhren Mitsubishi Vertriebs-
artner.
9003 Hardware-Fehler P
Unterspannung
2((1)2)? aSBfe.mnungswert derjgfg_‘ggi‘:':g?‘fg sinkt ab Spannungsversorgung Uberprifen.
MR-J3-[0B4: <280 V AC
Servo- 2012 Speicherfehler 1 Der Servoverstérker ist defekt. Wenden Sie sich an
verstarker (12) RAM-Speicherfehler im Servoverstérker Ihren Mitsubishi Vertriebspartner.
Schalten Sie den Servoverstarker vor dem
2013 Dieser Fehler erscheint abhingig von der Abschalt- | FX3U-20SSC-H aus oder gleichzeitig.

reihenfolge der externen Gerate.

Diese MaBnahme gilt nicht fir Produkte, die nach
Juni 2006 produziert wurden.

Tab. 14-5: Fehlercodeliste (2)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Fehlercode

Fehlerbehebung

Fehler- Fehler-
PEERTTE code Fehlerinhalt Fehlerbehebung
9 (Dezimal)
Timerfehler
2013 @ Fehlerhafte Steuerolatine Der Servoverstarker ist defekt. Wenden Sie sich an
(13) P Ihren Mitsubishi Vertriebspartner.
® Vom FX3U-20SSC-H ubertragener Timerfehler
2014 CPU-Watchdog-Fehler
(14) ® Hardwarefehler Servoverstérker
Speicherfehler 2 (E2PROM) Der Seryoversté?'lrker i_st defekt. Wenden Sie sich an
2015 ® E2PROM-Fehler im Servoverstérker Ihren Mitsubishi Vertriebspartner.
(1) ® E2PROM-Lebensdauer Uiberschritten
(max. 100000 Schreibzyklen)
® Korrekt anschlieBen.
Encoderfehler 1 (Beim Einschalten)
2016 K ©cationsfeh schen dem Encod ® Servomotor austauschen.
16 ® Kommunikationsfehler zwischen dem Encoder .
(16) und dem Servoverstarker ® Kabel reparieren oder wechseln.
® Parameter PC04 an vierter Stelle korrigieren.
2017 Platinenfehler 2
(17) ® Fehlerhafte CPU. Der Servoverstarker ist defekt. Wenden Sie sich an
2019 Speicherfehler 3 (Flash-ROM) Ihren Mitsubishi Vertriebspartner.
(19) ® ROM-Speicherfehler.
2020 Encoderfehler 2 @ Korrekt anschlieBen.
(20) ® Kommunikationsfehler zwischen dem Encoder| ® Servomotor austauschen.
und dem Servoverstarker. ® Kabel reparieren oder wechseln.
0024 Fehler im Leistungskreis ® Korrekt anschlieBen.
(24) ® Verbindung zwischen Lastkreis und Erd- ® Kabel austauschen.
potential. ® Servoverstarker austauschen.
Verlust der Absolutposition ® Nach dem Auftreten des Alarms Spannung fir ei-
Servg- . ) nige Minuten eingeschaltet lassen, dann einmal
verstarker 2025 @ Daten der Absolutposition sind fehlerhaft. ausschalten und wieder einschalten.
(25) ® Erstmaliges Einschalten der Spannungsversor- Nullpunktfahrt durchfiihren.
gung im System der Absolutwert-Positionser-| ¢ RBatterie austauschen.
kennung. Nullpunktfahrt durchfihren.
® Fehlerhafte Einstellung des optionalen Brems-
widerstandes im Servoverstarker (PA02)
® Eingebauter Bremswiderstand oder optionaler
Bremswiderstand nicht angeschlossen.
. ) ® Kurze Zykluszeiten bzw. kontinuierlicher gener-
Uberlastung Bremskreis atorischer Betrieb (iberlasten den Bremskreis.
2030 ® Die zuléssige Belastung des Bremskreises ist - Zykluszeiten erhéhen
(30) Uberschritten. - Regenerativen Bremswiderstand groéBerer
® Fehlerhafter Bremstransistor. Kapazitéat benutzen
- Last reduzieren
® Gerate an korrekter Spannungsversorgung an-
schlieBen.
® Servoverstarker oder Bremswiderstand austau-
schen.
® Kurze Beschleunigungs-/Bremsrampen verursa-
chen Uberschwingen.
031 Zu hohe Drehzahl Beschleunigungs-/Bremsrampen verlangern.
(31) @ Drehzahl Ubersteigt die max. zuldssige Dreh-| ® Regelparameter optimieren. Gelingt dies nicht:
zahl. - Massentragheitsverhaltnis verringern.
- Beschleunigungs-/Bremsrampen prifen.
® Servomotor austauschen.
N ® Kurzschluss beseitigen.
Uberstrom x
2032 . L ® Servoverstarker austauschen.
(32) ® Strom ist hoher als der zulassige Strom des Ser- ) .
® MaBnahmen zur Verringerung der externen Stor-

voverstarkers.

strahlung treffen.

Tab. 14-5: Fehlercodeliste (3)
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Fehlerbehebung

Fehlercode

Fehler- T
PEERTTE code Fehlerinhalt Fehlerbehebung
9 (Dezimal)
® Bremswiderstand benutzen.
® Fehlerhafte Einstellung des optionalen Brems-
widerstandes im Servoverstarker (PA02).
® Verbindungsleitung des Bremswiderstands aus-
. tauschen .
Uberspannung @ Verbindungsleitung des Bremswiderstands kor-
2033 ® Zwischenkreisspannung Ubersteigt folgenden rekt anschlieen.
(33) Spannungswert:  MR-J3-L1B: 400 V DC ® Servoverstirker austauschen.
MR-J3-[1B4: 800 V DC .
® Bremswiderstand austauschen.
® Optionalen Bremswiderstand verwenden bzw.
vergréfBern.
® Spannungsversorgung prifen.
® Verkabelung korrigieren.
® Steuerkreis des Servoverstarkers abschalten
und SSCNET llI-Kabel anschlieBen.
Empfangsfehler 1 ® SSCNET lllI-Kabelenden mit weichem Lappen
2034 | @ SSCNET lll-Kommunikationsfehler reinigen.
34 . Lo .
(34) \(/(S)Lagdégrﬁ;)Kommun|kat|onsfehler im Intervall| o 1o o ustauschen.
' ® MaBnahmen zur Stérunterdriickung durchfih-
ren.
® Programm prufen.
2035 Zu hohe Eingangsfrequenz ® Servosystemsteuerung austauschen.
(35) ® Eingegebene Impulsfrequenz ist zu hoch ® MaBnahmen zur Stérunterdriickung der E/A-Ka-
néle durchfuhren.
® Steuerkreis des Servoverstarkers abschalten
Servo- und SSCNET llI-Kabel anschlieBen.
verstarker Empfangsfehler 2 ® SSCNET lllI-Kabelenden mit weichem Lappen
2036 | SSCNET lll-Kommunikationsfehler reinigen.
36 . L .
(36) (7%t?rr]1:)|ger Kommunikationsfehler im Intervall von | & oo ~\ET |11-Kabel austauschen.
® MaBnahmen zur Stdrunterdriickung durchfiih-
ren.
2037 Parameterfehler ° Servoverst?rker austausch?n. . . .
(37) @ Parametereinstellung ist fehlerhaft [ z’taerllr:eter|nnerhalbdeszu|aSS|gen Bereichs ein-
® Servoverstarker austauschen.
® Regelmodus prifen.
2045 Uberhitzung des Leistungste”s ® Bei Pr_ojektierung der Anlage dal.'auf achten,
45 . R . dass die Umgebungstemperatur zwischen 0 und
(45) ® Leistungsteil ist Gberhitzt. >
55 °C liegt.
® Mindestmontageabstande der Servoverstarker
beachten.
® Bei Projektierung der Anlage darauf achten,
R dass die Umgebungstemperatur zwischen 0 und
Servomotor Uberhitzung 40 °C liegt.
2046 ® Temperatur des Servomotors iibersteigt den zu-| @ Last reduzieren.
(46) Ij}isigen Wert und schaltet den Thermoschutz| ¢ zykiuszeiten verlangern.
' ® Servomotor mit gréBerer Leistung benutzen.
® Servomotor austauschen.
Lufteralarm @ Lifter des Servoverstarkers austauschen.
2047 ® Der Kuhllufter dreht nicht mehr. ® Fremdkérper und Schmutz entfernen.
(47) ® Die Drehzahl des Liftersistunterden zulassigen| ® Servoverstérker austauschen.

Wert abgesunken.

Tab. 14-5: Fehlercodeliste (4)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Fehlercode Fehlerbehebung
Fehler-
I'::th;e:ri A code Fehlerinhalt Fehlerbehebung
9 (Dezimal)
® DerAusgangsstrom Ubersteigt kontinuierlich den
Nennstrom.
- Last reduzieren.
- Zykluszeiten verlangern.
- Servomotor mit gréBerer Leistung benutzen.
® Mechanische Uberlastung (Kollision)
Uberlast 1 - Auf Leichtgéngigkeit der Mechanik achten.
2050 @ Uberlastung des Servoverstérkers. - Endschalter installieren.
(50) Lastverhaltnis 300 %: > 2,5 s ® Servomotor korrekt anschlieBen.
Lastverhaltnis 200 %: > 100 s ® Servosystem ist instabil (Jitter)
- Beschleunigung/ Bremsung wiederholen
zwecks Auto-Tuning.
- Ansprechverhalten dndern (Servoverstarker).
- Auto-Tuning ausschalten und manuell ein-
stellen.
® Servomotor austauschen.
® Mechanische Uberlastung (Kollision)
- Auf Leichtgéngigkeit der Mechanik achten.
Uberlast 1 - Endschalter installieren.
® Eine Kollision oder dhnliches verursacht fiirmeh-| ® Servomotor korrekt anschlie3en.
2051 rere Sekunden das FlieBen des max. Ausgangs-| ® Servosystem ist instabil (Jitter)
(51) stroms. - Beschleunigung/ Bremsung wiederholen
- Servomotor ist fir 1 s oder langer mecha- zwecks Auto-Tuning.
nisch blockiert. - Ansprechverhalten &ndern (Servoverstarker).
- Wahrend der Rotation flr 2,5 s oder langer. - Auto-Tuning ausschalten und manuell ein-
stellen.
® Servomotor austauschen.
Servo- ® Beschleunigungs-/Bremsrampe verlangern
verstarker ® Drehmomentbegrenzungswert erhdhen
® Kein ausreichendes Drehmoment aufgrund von
Spannungseinbriichen beim Beschleunigen.
- Impedanz der Spannungsversorgung ver-
bessern.
- Servomotor mit gréBerer Leistung benutzen.
® Verstarkungsfaktor des virtuellen Regelkreises
erhdhen (Servoverstérker) und abgleichen, bis
) Verbesserung eintritt.
Zu groBBe Abweichung .
2052 ) . ) ® Die Welle des Servomotors wurde durch externe
® Schleppfehler ist groBer als der mit Servopara- Krafteinwirkung gedreht.
(52) meter PCO1 eingestellte Wert (Werkseinstellung: - Wenn Drehmoment begrenzt wird, den Be-
3 Umdrehungen). grenzungswert erhéhen.
- Last reduzieren.
- Servomotor mit gréBerer Leistung benut-
zen.
® Mechanische Uberlastung (Kollision)
- Auf Leichtgangigkeit der Mechanik achten.
- Endschalter installieren.
® Servomotor austauschen.
® Servomotor korrekt anschlieBen.
® SSCNET lll-Kabel austauschen.
Falscher Servomotor o .
2060 ) o ; Korrekte Kombination von Servoverstarker und Ser-
(1A) ® Die Komblqatlon von Servoverstarker und Servo-| yomotor verwenden.
motor ist nicht korrekt.
2088 | Watchdog Der Servoverstarker ist defekt. Wenden Sie sich an
(888) ® CPU-Fehler Ihren Mitsubishi Vertriebspartner.

Tab. 14-5: Fehlercodeliste (5)

HINWEIS

In den obigen Fehlercodelisten bezeichnet der Fehlercode in Klammern den angezeigten
Fehlercode am Servoverstarker. Die Fehlercodes, Fehlerinhalte und MaBnahmen zur Feh-
lerbehebung entsprechen der Servoverstarkerserie MR-J3-L1B.
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Fehlerbehebung

Fehlercode

14.2.4

Die Warnmeldungen des Servoverstarkers werden abgespeichert.

Status beim Auftreten der Warnung

Servowarnmeldungsliste [BFM #68 (X-Achse), BFM #168 (Y-Achse)]

- i Status, wenn die Warnung erscheint
Warm:‘ngs sFehIeraniglglg(e Bezeichnung -
EelE EROEE EE Servoverstérker FX3u-20SSC-H
Kontakt zur Batterie unterbro-
2102 92 chen
2106 96 Fehlerhafte Nullpunktfahrt
2116 oF Batteriewarnung SBé—:*ttzr;eb wird fortge-
2140 Eo0 Warn_ung: UberméBige rege-
nerative Belastung
2141 E1 Uberlastwarnung 1 Servo EIN wird fort-
gesetzt.
Betrieb wird fortge-
setzt.
2143 E3 Fehlerhafter Absolutwert Warnung
(Flag Nullpunktfahrt
beendet deaktiviert)
Warnung Kontakt zur
2144 E4 Parameterwarnung Batterie unterbro-
chen.
2146 E6 Servo NOT-AUS Servo AUS.
Servo AUS. (Ein Fehler ist aufge-
2147 E7 Steuerung NOT-AUS treten)
Warnung:
2148 E8 Verringerte Lufterdrehzahl
2149 E9 Warnung: Leistungskreis AUS | ggq EIN wird fort- | Betrieb wird fortge-
2152 EC Uberlastwarnung 2 gesetzt. setzt.
2153 ED Warnung: UbermaBige Aus-

gangsleistung des Motors

Tab. 14-6: Status beim Auftreten einer Warnung

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Fehlercode

Fehlerbehebung

Warnungscode
Ser__vover- Fehlerinhalt Fehlerbehebung
20SSC-H | starker-
anzeige
Kontakt zur Batterie unterbrochen
2102 92 ® Spannung des Systems zur Erfassung der Absolut-| Batterie im Servoverstérker austauschen.
position ist zu niedrig.
Fehler bei Nullpunktfahrt ® Ursache fur den Schleppfehler entfernen.
2106 96 @ Nullpunktfahrt konnte nicht auf die exakte Position| @ Drehzahl fiir Nullpunktfahrt reduzieren.
ausgefuhrt werden.
Batteriewarnung
2116 9F ® Spannungdes Systems zur Erfassung der Absolut-| Batterie im Servoverstérker austauschen.
position ist zu niedrig.
Uberlast Bremskreis ® Zykluszeit erhdhen.
2140 EO ® Vorwarnung einer Belastung des Bremskreises (in-| ® Regenerativen Bremswiderstand
terner Bremswiderstand oder opt. Bremseinheit) groBerer Kapazitat einsetzen.
Uber den zuléssigen Wert. ® Last reduzieren.
Uberlastwarnung 1 o ) )
2141 E1 ) .. Beachten Sie die Bedienungsanleitung des Servover-
® Vorwarnung einer Uberlastung (Fehlercode 2050 | i kers zum Fehlercode 50 und 51.
oder 2051).
Absolutpositionszahlerwarnun ® Beachten Sie die MaBnahmen am Servoverstarker
P 9 zur Verringerung von Stéreinstrahlung und Rau-
2143 E3 ® Die Absolutwertimpulse des Encoders sind fehler- schen.
hatft. ® Servomotor austauschen.
2144 E4 Parameterwarnung Parametereinstellungen korrigieren
- i u igi .
® Uberschreitung des Einstellbereichs 9 g
Servo NOT-AUS
) ) . Stellen Sie die Sicherheit der Maschine wieder her
2146 E6 ® Das Eingangssignal am Eingang EM1 des Servo-| |4 setzen Sie den NOT-AUS zuriick.
verstarkers ist deaktiviert.
Tritt dieser Fehler nach einem Neustart und der Initia-
Steuerung NOT-AUS lisierung des Positioniermoduls FX3U-20SSC-H er-
2147 E7 ) L : =
® DerWatchdog-Fehlertratim Positioniermodul auf. | neut auf, ist das Modul defekt. Wenden Sie sich an Ih-
ren Mitsubishi Vertriebspartner.
Verringerte Lifterdrehzahl @ Lufter des Servoverstérkers austauschen.
2148 E8 @ Die Drehzahl des Kihlliifters ist unter den zulassi-| ® Servoverstarker austauschen.
gen Wert abgesunken. ©
Leistungskreis unterbrochen Spannungsversorgung des Leistungskreises ein
2149 E9 ® Der Servoverstarker war bei ausgeschalteter sc?halten.g gung 9
Spannung des Leistungskreises eingeschaltet.
Uberlastwarnung 2 ® Zykluszeiten verlangern.
2152 Ec | ® Ein Zyklus wurde wiederholt ausgefiihrt, bei dem| ® Last reduzieren.
ein iberhodhter Strom in einer der Phasen U, V oder| @ Servomotor oder Servoverstarker mit groBerer Lei-
W auftrat. stung benutzen.
UbermaBige Ausgangsleistung des Motors ® Drehzahl des Servomotors reduziereren.
2153 ED ® Die Ausgangsnennleistung (Drehzahl x Qrehmo- ® Last reduzieren
ment) des Servomotors wurde regelméaBig tber-
schritten.

Tab. 14-7: Warnungscodeliste

0 Die Warnung wird nur von Servoverstarkern angezeigt, die mit einem Kihllifter ausgeristet sind.
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Fehlerbehebung

Diagnose des SPS-Grundgeréts

14.3 Diagnose des SPS-Grundgerats

Nachfolgend werden einige Fehler beschrieben, die mit den LEDs des SPS-Grundgeréats ange-

zeigt werden.

Details zur LED-Anzeige der SPS finden Sie in der Bedienungsanleitung der MELSEC
FX3u-Serie, ,Hardware-Beschreibung® , Artikelnummer: 168807 und in der Bedienungsanlei-
tung der MELSEC FX3UcC-Serie, ,Hardware Edition“, Artikelnummer: JY997D28701.

14.3.1 POWER-LED
Zustand der LED | Bedeutung Behebung
Das FX3u-Grundgerat wird mit der kor-
Leuchtet rekten Spannung versorgt. -
® Das FX3U-Grundgerét wird nicht mit| ® Prifen Sie die Spannungsversorgung.
der korrekten Spannung versorgt| @ Entfernen Sie bis auf die Anschliisse der Versor-
oder das Netzteil (bei Geraten mit gungsspannung alle externen Leitungen und
Blinkt Gleichspannungsversorgung) kann schalten Sie danach die Versorgungsspannung
nicht gentigend Strom liefern. wieder ein. Wenn keine Verbesserung eintritt,
® Die Versorgungsspannung ist nicht wenden Sie sich an Ihren Mitsubishi Vertriebs-
korrekt angeschlossen. partner.
® |Interner Fehler der SPS
® Die Versorgungsspannung ist aus-| @ Falls die Versorgungsspannung nicht ausge-
geschaltet. schaltet ist, priifen Sie bitte die Spannungsver-
@ Die Versorgungsspannung ist nicht sorgung und den Anschluss der Versorgungs-
korrekt angeschlossen. spannung. Wenn dadurch kein Fehler gefunden
- . . werden kann, wenden Sie sich an lhren Mitsub-
® Das FX3U-Grundgerat wird nicht mit iahi ;
) ishi Vertriebspartner.
Leuchtet nicht der korrekten Spannung versorgt. L . .
® Entfernen Sie bis auf die Anschlisse der Versor-

® Die Leitung fir die Versorgungs-
spannung ist unterbroschen.

gungsspannung alle externen Leitungen und
schalten Sie danach die Versorgungsspannung
wieder ein. Wenn keine Verbesserung eintritt,
wenden Sie sich an lhren Mitsubishi Vertriebs-
partner.

Tab. 14-8: Auswertung der POWER-LED eines FX3U-/FX3uc-Grundgeréts

14.3.2 BATT-LED

Zustand der LED

Bedeutung

Behebung

Leuchtet

Die Spannung der Batterie des Grund-
gerats ist zu niedrig.

Tauschen Sie die Batterie.

Leuchtet nicht

Die Spannung der Batterie ist hdher als
der im Sonderregister D8006 einge-
stellte Wert. (Normaler Zustand)

Tab. 14-9: Auswertung der BATT-LED eines FX3U-/FX3uc-Grundgeréts

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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Diagnose des SPS-Grundgerats

Fehlerbehebung

14.3.3

ERROR-LED

Zustand der LED

Bedeutung

Behebung

Leuchtet

® Es ist ein Watch-Dog-Timer-Fehler
aufgetreten.

® Hardware-Fehler in der SPS

® Stoppen Sie die SPS und schalten Sie die Ver-
sorgungsspannung aus und wieder ein. Falls da-
nach die ERROR-LED nicht mehr leuchtet, ist
wahrscheinlich ein Watch-Dog-Fehler aufgetre-
ten. Zur Fehlerbehebung stehen lhnen die fol-
genden MaBnahmen zur Verfligung:

- Prifen Sie das Programm
Die im Sonderregister D8012 eingetragene
max. Zykluszeit darf nicht gréBer sein als die
Uberwachungszeit fiir den Watch-Dog-
Timer in D8000. Passen Sie die Einstellung
in D8000 an die max. Zykluszeit an.

- Prifen Sie, ob Eingange, die Interrupts aus-
I6sen oder die fur die Pulse-Catch-Funktion
verwendet werden, nicht unzulassigerweise
in einem Programmzyklus ein- und ausge-
schaltet werden.

- Prifen Sie, ob die Frequenz an einem Ein-
gang fur einen High-Speed-Counter kleiner
ist als die max. zuléssige Frequenz
(Tastverhéltnis: 50 %)

- Fugen Sie WDT-Anweisungen in das Pro-
gramm ein und setzten Sie den Watch-Dog-
Timer mehrmals in einem Programmzyklus
zurtick.

® Deinstallieren Sie die SPS und schlieBen Sie,
z. B. in der Werkstatt, eine andere Spannungs-
quelle an. Falls die ERROR-LED jetzt nicht mehr
leuchtet, sind wahrscheinlich externe elektro-
magnetische Stérungen die Ursache fir den
Fehler. Ergreifen Sie die folgenden MaBnah-
men:

- Prufen Sie den Anschluss der Erdung, die
Verdrahtung und den Montageort.
- Fugen Sie in der Zuleitung der Versorgungs-
spannung ein NetZzfilter ein.
Wenn die oben beschriebenen MaBnahmen keinen

Erfolg haben, wenden Sie sich bitte an lhren Ver-
triebspartner von Mitsubishi.

Blinkt

® Parameter-Fehler
® Syntax-Fehler
® Fehlerim Programm

SchlieBen Sie an die SPS ein Programmierwerk-
zeug an und werten Sie den Fehlercode aus.

Leuchtet nicht

Es liegt kein Fehler vor, der die SPS
stoppt.

Bei Fehlern, bei denen die SPS weiter in der
Betriebsart RUN bleibt, schlie3en Sie bitte ein Pro-
grammierwerkzeug an und werten den Fehlercode
aus.

Es kann ein E/A-, Kommunikations- oder RUN-
TIME-Fehler aufgetreten sein.

Tab. 14-10: Auswertung der ERROR-LED eines FX3U-/FX3UC-Grundgeréts
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Anhang

Ubersicht aller Parameter und Daten

A Anhang

AA

Ubersicht aller Parameter und Daten

A.1.1 Uberwachungsdaten
BRWFNUmMEr | Bezeich Beschreib Werte- || itialwert| B
ezeichnun eschreibun nitialwer ezu
X-Achse | Y-Achse g g format g
#101, Aktuelle Position -2147483648 bis 2147483647 . .
#1,#0 #100 (Anwendereinheit) (Anwendereinheit ®) Dezimal - Abschnitt 12.3.1
#1083, Aktuelle Position -2147483648 bis 2147483647 PLS ) .
#3, #2 #102 (Impulse) (Impulse) Dezimal — Abschnitt 12.3.2
#105, Gespeicherte Dreh- . o . . .
#5, #4 #104 momentbegrenzung 1 bis 10000 (x0,1 %) Dezimal Abschnitt 12.3.3
#6 #106 Feh_ler in Puffer- Speiqhert die Puffe_rspeichernummer, in Dezimal - Abschnitt 12.3.4
speichernummer der ein Fehler auftritt
b0: Aktivierung mit einem START-Signal
am Eingang
b1: Aktivierung mit einem DOG-Signal am
Eingang
b2: Aktivierung mit einem INTO-Signal am
Anzeige externe Eingang
#7 #107 Eingangssignale b3: Aktivierung mit einem INT1-Signal am | Binéar — Abschnitt 12.3.5
FX3U-20SSC-H Eingang
b4: Aktivierung mit einem ¢-A-Signal am
Eingang
b5: Aktivierung mit einem ¢-B-Signal am
Eingang
b6-b15: Nicht verfligbar
b0: Aktivierung mit einem FLS-Signal am
Eingang
Anzeige externe b1: Aktivierung mit einem RLS-Signal am
#8 #108 Eingangssignale Eingang Binar — Abschnitt 12.3.6
MR-J3-B b2: Aktivierung mit einem DOG-Signal am
Eingang
b3—b15: Nicht verfugbar
#9 #109 m-Code Die aktivierte m-Code-Nr. wird gespeichert | Dezimal — Abschnitt 12.3.7
#11,#10 | #1111, | Aktuelle Verfahr- 0 bis 2147483647 (Anwendereinheit ®) | Dezimal | — | Abschnitt 12.3.8
#110 geschwindigkeit
Aktuell mit dem .
#13, #12 #113, Handrad eingegebe- -2147483648 bis 2147483647 PLS Dezimal — Abschnitt 12.3.9
#112 (Impulse)
ne Impulse
#115 Frequenz der mit dem
#15, #14 #1 14’ Handrad eingegebe- | -100000 bis 100000 Hz Dezimal — Abschnitt 12.3.10
nen Impulse
Ausgefihrte Speichert die ausgefuhrte Tabellennum- . . .
#16 #116 Tabellennummer mer Dezimal Abschnitt 12.3.11
#17 — Versionsnummer Bsp. Ver. 1.00 wird als K100 gespeichert Dezimal — Abschnitt 12.3.12
Reale aktuelle .
#21,420 | 121 | position (Anwender) | 72147483648 bis 2147483647 Dezimal | — | Abschnitt 12.3.13
#120 (Anwendereinheit )
(ab Ver. 1.20)
#123, | Reale aktelle -2147483648 bis 2147483647 PLS
#23, #22 #122’ Position (Impulse) (Impulse) Dezimal — Abschnitt 12.3.14
(ab Ver. 1.20) P
Tab. A-1: Ubersicht Monitordaten (1)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H




Ubersicht aller Parameter und Daten

Anhang

BFM-Nummer = . Beschreib Werte- I I B
ezeichnun eschreibun nitialwert | Bezu
X-Achse | Y-Achse J d format J
Zieladresse (Position) | _ .
#25, #24 ?;11223 Ubernommen &13\17;8(11?;8”g'esit%;lma%w Dezimal — Abschnitt 12.3.15
(ab Ver. 1.20) @
Zieladresse
#127, (Geschwindigkeit) -2147483648 bis 2147483647 . . .
#27, #26 #126 Ubernommen (Anwendereinheit ®) Dezimal Abschnitt 12.3.16
(ab Ver. 1.20)
b0: READY/BUSY
(Bereitschaft/In Betrieb)
b1: Impulsausgabe bei Rechtslauf
b2: Impulsausgabe bei Linkslauf
b3: Beendigung der Nullpunktfahrt
b4: Bereichsliberlauf
b5: Fehler
b6: Positionierung beendet
b7: Bereit zur Abarbeitung des Restfahr-
wegs nach Stopp
#28 #128 Statusinformation b8: m-Code aktiv Binar — Abschnitt 12.3.17
b9: Positioniermodul bereit
b10: Ubertragung der Servoparameter ist
aktiv
b11: Speichern in den Flash-Speicher ist
aktiv
b12: Initialisierung des Pufferspeichers ist
aktiv @
b13: Geschwindigkeitsdnderung ist aktiv
b14: Zieladressenanderung ist aktiv
b15: Tabellenfunktion in Betrieb
#29 #129 Fehlercode Speichert den Fehlercode Dezimal — Abschnitt 12.3.18
Speichert den Modellcode des . .
#30 — Modellcode FX3U-20SSC-H Dezimal K5220 Abschnitt 12.3.19
b0: Anderung Positionierparameter
#32 #132 Statusinformation 2 beendet Binar — Abschnitt 12.3.20
b1-b15: Nicht verfugbar
Aktuelle Adresse bei
#135, Auftreten des -2147483648 bis 2147483647 .
#35, #34 #134 Interrupts (INTO) ® (Anwendereinheit ®) Dezimal o
(ab Ver. 1.30)
Abschnitt 12.3.21
Aktuelle Adresse bei
#137, Auftreten des -2147483648 bis 2147483647 .
#37, #36 #136 Interrupts (INT1) ® (Anwendereinheit ®) Dezimal -
(ab Ver. 1.30)
#151, Schleppfehler des Servoverstarkers . . .
#51, #50 #150 Schleppfehler (PLS (Impulse)) Dezimal Abschnitt 12.3.22
#153, .. .. | Aktuelle Drehzahl des Servomotors . .
#53, #52 #1502 Motorgeschwindigkeit (x0,1 U/min) Dezimal — Abschnitt 12.3.23
#54 #154 Motorstrom Aktueller Strom des Servomotors (x0,1 %) | Dezimal — Abschnitt 12.3.24
#61 bis | #161 bis | Softwarenummer . .
456 #156 Servoverstarker Softwarenummer des Servoverstarkers ASCII — Abschnitt 12.3.25
#62 #162 gehlernummer der Speichert die Servoparameternummer Dezimal — Abschnitt 12.3.26
ervoparameter
b0: Z-Phasenimpuls Uberfahren
b1-b2: Nicht verfugbar
#63 #163 Servostatus b3: Verfahren mit Stillstandsgeschwindig- | Binér — Abschnitt 12.3.27
keit
b4-b15: Nicht verfugbar
Tab. A-1: Ubersicht Monitordaten (2)
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Anhang

Ubersicht aller Parameter und Daten

BFM-Nummer = . Beschreib Werte- I I B
ezeichnung eschreibung nitialwert | Bezug
X-Achse | Y-Achse format
b0: Ready ON (Betriebsbereit EIN)
b1: Servo EIN
b2-b6: Nicht verfugbar
b7: Auftreten eines Alarms
#64 #164 Servostatus b8-b11: Nicht verfugbar Binar — Abschnitt 12.3.27
b12: In Position
b13: Drehmoment ist begrenzt
b14: Verlust der Absolutwert-Position
b15: Auftreten einer Warnung
Auslastung o . .
#65 #165 Bremskreis Auslastung Bremskreis (%) Dezimal — Abschnitt 12.3.28
#66 #iee | Crektves Lastdreh- | pergives Lastdrenmoment (%) Dezimal | — | Abschnitt 12.3.29
#67 #167 Maximales Lastdreh- Maximales Lastdrehmomentverhaltnis (%) | Dezimal — Abschnitt 12.3.30
momentverhaltnis e
#68 #168 Servo-Warnmeldung | Speichert die Servo-Warnmeldungen Dezimal — Abschnitt 12.3.31
#171, . Istposition des Servomotors ) .
#71, #70 #170 Istposition Motor (PLS (Impulse)) Dezimal — Abschnitt 12.3.32
b0: Flag Parameteraktualisierung beendet
b1: Flag Parameteraktualisierung lauft
#72 #172 Servostatus 2 b2: Flag Anforderung der Parameter- Binér — Abschnitt 12.3.33
aktualisierung
b3-b15: Nicht verfugbar
o Anzahl Speicherzyk- | Anzahl Speicherzyklen in Flash-Speicher . o .
#91, #90 len in Flash-Speicher | (max. 100000x) Dezimal Abschnitt 12.3.34
Tab. A-1: Ubersicht Monitordaten (3)

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11

@ Der Betrieb mit variabler Geschwindigkeit wird nicht unterstitzt.
® Die Bits b11 und b12 der Speicherzelle BFM #128 stehen fir die Y-Achse nicht zur Verfligung.

® Der Fehler, der bei der Berechnung der Anwendereinheiten entsteht, ist in dem angezeigten Wert der aktuellen
Adresse bei Auftreten des Interrupts mit enthalten.
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A.1.2

Steuerdaten

BFM-Nummer

X-Achse | Y-Achse

Bezeichnung

Beschreibung

Initialwert

Bezug

#501, #601,
#500 #600

Zieladresse 1

-2147483648 bis 2147483647
(Anwendereinheit ®)

KO

Abschnitt 12.4.1

#5083, #603,
#502 #602

Verfahrgeschwindigkeit 1

1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) @

K1

Abschnitt 12.4.2

#505, #605,
#504 #604

Zieladresse 2

-2147483648 bis 2147483647
(Anwendereinheit (D)

KO

Abschnitt 12.4.3

#507, #607,
#506 #606

Verfahrgeschwindigkeit 2

1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ©) @

K1

Abschnitt 12.4.4

#508 #608

Geschwindigkeits-
Ubersteuerung

1 bis 30000 (x0,1 %)

K1000

Abschnitt 12.4.5

#510 #610

Drehmomentausgabe

1 bis 10000 (x0,1 %)

KO

Abschnitt 12.4.6

#513,
#512

#613,
#612

Geschwindigkeits-
anderung

1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) @

K1

Abschnitt 12.4.7

#515,
#514

#615,
#614

Neue Zieladresse
(Position)

-2147483648 bis 2147483647
(Anwendereinheit ®)

KO

Abschnitt 12.4.8

#517,
#516

#617,
#616

Neue Zieladresse
(Geschwindigkeit)

-2147483648 bis 2147483647
(Anwendereinheit ®)

KO

Abschnitt 12.4.9

#518 #618

Ausfihrungsbefehl 1

b0: Fehler zuriick setzen

b1: Stoppbefehl (Bremsung bis Stopp)

b2: Begrenzung Rechtslauf (LSF)

b3: Begrenzung Linkslauf (LSR)

b4: JOG-Rechtslauf

b5: JOG-Linkslauf

b6: Befehl mechanische Nullpunktfahrt

b7: Nicht verfigbar

b8: Relative/ absolute Adressierung

b9: Startbefehl

: Flag simultaner Start ®

:m-Code AUS

b12: Anderungssperre wahrend Positionierung

b13: Geschwindigkeitsdnderung wahrend
Positionierung

b14: Zielpositionsdnderung wéahrend
Positionierung

b15: Nicht verflgbar

H0000

Abschnitt 12.4.10

#519 #619

Ausfuhrungsbefehl 2

b0: Abbruch Abarbeitung Restfahrweg

b1: System-Reset-Befehl (ab Ver. 1.10) ®

b2, b3: Nicht verfugbar

b4: Positionierparameter aktivieren

b5: Umschaltbefehl Beschleunigungs-/
Bremsrampe (ab Ver. 1.30)

b6: Modusauswahl fir Interrupt 1-Geschwindig-
keit positionierung mit konstanter Vorschub-
rate (ab Version 1.10)

b7: Kirzestmdglicher Stopp bei Interrupt 1-Ge-
schwindigkeit positionierung mit konstanter
Vorschubrate (Stopp-Modus konstante Posi-
tion) (ab Ver. 1.30)

b8: Befehl Servo AUS

b9: Ubertragung Servoparameter

b10: Verstérkungsfaktorumschaltung

b11: Stopp der Servoparameteraktualisierung
(ab Ver. 1.10)

b12-b15:Nicht verfugbar

H0000

Abschnitt 12.4.11

Tab. A-2: Ubersicht Steuerdaten (1)
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Ubersicht aller Parameter und Daten

BFM-Nummer
X-Achse | Y-Achse

Bezeichnung

Beschreibung

Initialwert

Bezug

#520 #620 Funktionsauswabhl

b0: 1-Geschwindigkeitspositionierung

b1: Interrupt-1-Geschwindigkeitspositionierung
mit konstanter Vorschubrate

b2: 2-Geschwindigkeitspositionierung

b3: Interrupt-2-Geschwindigkeitspositionierung
mit konstanter Vorschubrate

b4: Interrupt-Stopp

b5: Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

b6: Handradbetrieb

b7: Lineare Interpolation

b8: Lineare Interpolation (Interrupt-Stopp)

b9: Tabellenfunktion (individuell)

b10: Tabellenfunktion (simultan)

b11: Bewegungsumkehranweisung (ab Ver. 1.10)

b12—-b15:Nicht verfugbar

HO000

Abschnitt 12.4.12

Startnummer der

#521 Tabellenfunktion

#621

0 bis 299

KO

Abschnitt 12.4.13

Freigabe/Sperre der

#522 Steuerbefehle

Modell-Code (K5220):
Freigabe der Steuerbefehle

Anderer Wert als der Modell-Code:
Sperre der Steuerbefehle

KO

Abschnitt 12.4.14

#523 #623 Steuerbefehl

b0: Schreibt die Positionierparameter der
X-Achse (BFM #14000 bis BFM #14199) in
den Flash-Speicher.

b1: Schreibt die Positionierparameter der
Y-Achse (BFM #14300 bis BFM #14399) in
den Flash-Speicher.

b2: Schreibt die Tabelleninformation der
X-Achse (BFM #1000 bis BFM #3999) in
den Flash-Speicher.

b3: Schreibt die Tabelleninformation der
Y-Achse (BFM #4000 bis BFM #6999) in
den Flash-Speicher.

b4: Schreibt die Tabelleninformation der
XY-Achse (BFM #7000 bis BFM #12999) in
den Flash-Speicher.

b5: Schreibt die Servoparameter der X-Achse
(BFM #15000 bis BFM #15199) in den
Flash-Speicher.

b6: Schreibt die Servoparameter der Y-Achse
(BFM #15200 bis BFM #15399) in den
Flash-Speicher.

b7: Nicht verfigbar

b8: Setzt die Positionierparameter der X-Achse
(BFM #14000 bis BFM #14199) auf die
Auslieferwerte zurtck.

b9: Setzt die die Positionierparameter der
Y-Achse (BFM #14200 bis BFM #14399) auf
die Auslieferwerte zuriick.

b10: Setzt die die Tabelleninformation der

X-Achse (BFM #1000 bis BFM #3999) auf

die Auslieferwerte zurtick.

Setzt die die Tabelleninformation der

Y-Achse (BFM #4000 bis BFM #6999) auf

die Auslieferwerte zurtick.

b12: Setzt die die Tabelleninformation der
XY-Achse (BFM #7000 bis BFM #12999)
auf die Auslieferwerte zurick.

b13: Setzt die Servoparameter der X-Achse
(BFM #15000 bis BFM #15199) auf die
Auslieferwerte zurlick.

b14: Setzt die Servoparameter der Y-Achse
(BFM #15200 bis BFM #15399) auf die
Auslieferwerte zurtck.

b15: Nicht verfugbar

b11:

HO0000

Abschnitt 12.4.15

Tab. A-2: Ubersicht Steuerdaten (2)

Positioniermodul FX3u-20SSC-H



Ubersicht aller Parameter und Daten Anhang

BFM-Nummer
Bezeichnung Beschreibung Initialwert | Bezug
X-Achse | Y-Achse

#525, #625, Multiplikationsfaktor . .
4504 4694 Handrad (Zahler) 0 bis 1000000x K1 Abschnitt 12.4.16
#527, #627, Multiplikationsfaktor . .
4506 4626 Handrad (Nenner) 0 bis 1000000x K1 Abschnitt 12.4.17
#4528 | #epg | Ansprechverhalten 1 bis 32767 K4 | Abschnitt 12.4.18

Handrad (ab Ver. 1.10) o

0: Steuerung der X-Achse uber den X-Eingang
: und der Y-Achse Uber den Y-Eingang
#529 E:\’r?c?rr;gdsfaubsggm 10) 1:  Steuerung der X-Achse Uber den X-Eingang KO Abschnitt 12.4.19
T 2:  Steuerung von X- und Y-Achse Uber den
X-Eingang
’ . 0: Richtung des kirrzeren Drehwegs

E;ﬁg:?ﬁr:lliggndg;igglsilu- 1:  Richtung ansteigender Adresswerte
#530 #639 (im Uhrzeigersinn) KO Abschnitt 12.4.20

ten Adresswerten . A

2: Richtung abfallender Adresswerte
(ab Ver. 1.10) . ;
(entgegen Uhrzeigersinn)

Tab. A-2: Ubersicht Steuerdaten (3)

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11
@ -2147483648 bis 2147483647 bei Betrieb mit variabler Geschwindigkeit

® Das Bit b10 der Speicherzelle BFM #618 steht fir die Y-Achse nicht zur Verfigung.

® Das Bit b1 der Speicherzelle BFM #619 steht fur die Y-Achse nicht zur Verfiigung.
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Ubersicht aller Parameter und Daten

A.1.3 Tabelleninformation
Tabellen BFM-Nummer Beschreibung
P ibu -
nr. X-Achse | Y-Achse XY- Name Einstellbereich Initialwert | Bezug
Achse
#1001, #7001, e . Positionierung:
#1000 - #7000 | Positionsinformation X | 51474183648 bis 2147483647 K-1
(Anwendereinheit ®)
Anderung aktuelle Adresse:
-2147483648 bis 2147483647
— ii%%l) 177%%2 Positionsinformation Y | (Anwendereinheit K-1
Wartezeit:
0 bis 32767 (x10 msek)
Sprung: 0 bis 299
#1003, . #7005, | Geschwindigkeits- K-1
0 #1002 #7004 information X 1 bis 50000000 o
. #4003, | #7007, | Geschwindigkeits- (Anwendereinheit ™) K1
4002 #7006 information Y
. . #7009, | Mittelpunktkoordinate i K-
#7008 | Radius r -2147483648 bis 2147483647
#7011, ) ) | (Anwendereinheit ©)
— — #7010 Mittelpunktkoordinate j K-1
Ausfuhrungs- Einstellung der auszufiihrenden :
#1004 #4004 #1012 information Funktionen (-1 bis 99) @ K-1
#1005 | #4005 | #7013 | m-Code-Information | DSrM-Code wird beijeder Positio- K-1
nierung ausgegeben.
#1011, #7021, . . . )
#1010 e #7020 Positionsinformation X K-1
#4011, #7023, e )
— #4010 #7022 Positionsinformation Y K-1
#1013, o #7025, | Geschwindigkeits- K-1 )
#1012 #7024 | information X ﬁ\gsc:\nltt
5.
. #4013, #7027, | Geschwindigkeits- K-1
1 #4012 #7026 | information Y Identisch mit Tabellennr. 0
. . #7029, Mittelpunktkoordinate i K-1
#7028 Radius r
#7031, . ) .
— — #7030 Mittelpunktkoordinate j K-1
Ausfihrungs-
#1014 #4014 #7032 information K-1
#1015 #4015 #7033 m-Code-Information K-1
#3991, #12981, . . ]
#3990 — #12980 Positionsinformation X K-1
#6991, #12983, e )
— #6990 #1208 Positionsinformation Y K-1
#3993, _ #12985, | Geschwindigkeits- K-1
#3992 #12984 | information X
. #6993, #12987, | Geschwindigkeits- K-1
299 #6992 | #12986 | information 'Y Identisch mit Tabellennr. 0
. . #12989, | Mittelpunktkoordinate i K-1
#12988 | Radiusr
#12991, . ) .
—_ — #12990 Mittelpunktkoordinate j K-1
#3994 | #6994 | #12092 |Ausfuhrungs- K-1
information
#3995 #6995 #12993 | m-Code-Information K-1
Tab. A-3: Tabelleninformationen

o Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11

@ Die Ausfuihrungsinformation enthalt die in der folgenden Tabelle A-4 aufgefiihrten Merkmale:
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Ubersicht aller Parameter und Daten Anhang
Ein- Ein-
Merkmal Symbol | stell- | Merkmal Symbol | stell-
wert wert
Keine Operation NOP -1 Betrieb mit Multi- DRVC-X 16
geschwindigkeit
m-Code NOP -1 (mehrfache Tabe“en) DRVC-Y 17
Ende END 0 Lineare Interpolation LIN 19
Lineare Interpolation
DRV-X 1 (Interrupt-Stopp) LIN_INT 20
1-G_e_schwmd|gkens- DRV-Y 5 er!(ulare Inte_rpolatlon_ _ CW i 29
positionierung (Mittelpunkt, im Uhrzeigersinn)
. Zirkulare Interpolation (Mittel- .
DRV-XY 3 punkt, gegen Uhrzeigersinn) cow. 22
Zirkulare Interpolation
SINT-X 4 S ; . CW_r 23
Interrupt-1-Geschwindigkeit- (Radius, im Uhrzeigersinn)
positionierung mit konstanter Zirkulare Interpolation (Radius,
Vorschubrate SINT-Y 5 | gegen Unhrzeigersinn) CCW_r 24
SINT-XY 6 DRVZ-X 25
2-Geschwindigkeit- DRV2-X 7 Mechanische Nullpunktfahrt DRvVZ-Y 26
positionierung DRV2-Y 8 DRVZ-XY 27
(2 Tabellen) DRV2XY | 9 | SET X | 90
Interrupt-2-Geschwindigkeit- DINT-X 10 éggi?igunng der aktuellen SET_Y 91
positionierung mit konstanter DINT-Y 11 SET XY 92
Vorschubrate
(2 Tabellen) DINT-XY 12 Angabe der absoluten Adresse ABS 93
INT-X 13 Angabe der relativen Adresse INC 94
Interrupt-Stopp INT-Y 14 Verweilzeit TIM 95
INT-XY 15 Sprung JMP 96

Tab. A-4: Ausfliihrungsinformationen der Tabellenfunktion
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Anhang Ubersicht aller Parameter und Daten
A1.4 Positionierparameter
BFM-Nummer
Bezeichnung Beschreibung Initialwert | Bezug
X-Achse | Y-Achse
b1, b0: Einheitensystem (Anwendereinheiten) ©
(Motorsystem, mechanisches System,
gemischtes System)
b3, b2: Einstellung der Anwendereinheiten ®
(um, cm/min, 10 Zoll, Zoll/min, mGrad,
10 Grad/min
b5, b4: Multiplikationsfaktor fir die Positions
#14000 #14200 | Verfahrparameter 1 daten (1 bis 1000x) HO0000 Abschnitt 12.1.1
b6—b9: Nicht verfligbar
b10: Richtung der Nullpunktfahrt
b11: Beschleunigungs-/Bremsungsmodus
b12: Eingangslogik fiir das DOG-Signal
b13: Zahlerstartpunkt bei Nullpunktfahrt
b14: Nicht verfugbar
b15: Stoppmodus
b0: Servoendprifung
b1: Betriebsbereitschaft des Servos prifen
b2: Nullpunktfahrtsperre (OPR-Interlock)
b3: Kreiszahlerfunktion (ab Ver. 1.10)
b4: Schnellstoppauswahl (Stoppbefehl)
(ab Ver. 1.20)
b5: Schnellstoppauswahl (Softwarebegrenzung)
(ab Ver. 1.20)
#14002 | #14202 | Verfahrparameter 2 b6: 2%“32':5}058)3“3""3“' (Enaschalter SPS) H0007 | Abschnitt 12.1.2
b7: Schnellstoppauswahl (Endschalter Servo-
verstarker) (ab Ver. 1.20)
b8: Statusauswahl Servo EIN/AUS (ab Ver. 1.30)
b9-b13: Nicht verfugbar
b14: Achsenauswahl Ubersetzungsverhaltnis bei
Interpolation (ab Ver. 1.20)
b15: Ubertragungsmodus Servoparameter
(ab Ver. 1.10)
#14005 #14205 1 bis 200000000 PLS/REV .
#14004 #14204 Impulsrate (Impulse pro Umdrehung) K262144 | Abschnitt 12.1.3
1 bis 200000000
#14007 | #14207 | \\o s chubrate (LM/REV, 10 Zol/REV, mGrad/REV) K5242800 | Abschnitt 12.1.4
#14006 #14206
(REV = Umdrehung)
#14009 #14209 | Maximale . NG .
#14008 #14208 | Geschwindigkeit 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) K4000000 | Abschnitt 12.1.5
#14013 #14213 S . . o) .
#14012 #14212 JOG-Geschwindigkeit 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) K2000000 | Abschnitt 12.1.6
Reaktionszeit auf den . .
#14014 #14214 JOG-Befehl 0 bis 5000 msek K300 Abschnitt 12.1.7
#14018 #14218 | Beschleunigungsrampe 1 bis 5000 msek K200 Abschnitt 12.1.8
#14020 #14220 | Bremsrampe 1 bis 5000 msek K200 Abschnitt 12.1.9
Interpolations- . .
#14022 #14222 zeitkonstante 1 bis 5000 msek K100 Abschnitt 12.1.10
#14025 #14225 | Geschwindigkeit Null- . C e D .
#14024 #14224 | punktfahrt schnell 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) K4000000 | Abschnitt 12.1.11
#14027 #14227 | Kriechgeschwindigkeit . NG, .
#14026 #14226 | Nullpunktfahrt 1 bis 2147483647 (Anwendereinheit ) K100000 | Abschnitt 12.1.12
#14029 #14229 | Mechanische -2147483648 bis 2147483647 .
#14028 | #14228 | Nullpunktadresse (Anwendereinheit @) KO | Abschnitt 12.1.13
#14030 #14230 | Zahler bei Nullpunktfahrt | 0 bis 32767 PLS (Impulse) K1 Abschnitt 12.1.14

Tab. A-5: Ubersicht Positionierparameter (1)
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BFM-Nummer
Bezeichnung Beschreibung Initialwert | Bezug
X-Achse | Y-Achse
Auswahl der Nullpunktfahrt
0: DOG
#14031 #14231 Modus der Nullpunktfahrt | 1:  direktes Nullpunktsetzen KO Abschnitt 12.1.15
2:  Anschlag Typ 1
3:  Anschlag Typ 2)
Prifintervall Positionie- . .
#14032 #14232 rung beendet 1 bis 5000 msek K5000 Abschnitt 12.1.16
#14035 #14235 | Obere -2147483648 bis 2147483647 .
#14034 #14234 | Softwarebereichsgrenze | (Anwendereinheit ®) KO Abschnitt 12.1.17
#14037 #14237 | Untere -2147483648 bis 2147483647 .
#14036 #14236 | Softwarebereichsgrenze | (Anwendereinheit ®) KO Abschnitt 12.1.17
#14038 #14238 | Drehmomentbegrenzung | 0 bis 10000 (x0,1 %) K3000 Abschnitt 12.1.18
Drehmomentbegrenzung . o .
#14040 #14240 bei Nullpunktfahrt 0 bis 10000 (x0,1 %) K3000 Abschnitt 12.1.19
b0: Auswahl FLS-/ RLS-Signal (Servoverstarker)
b1: Auswahl DOG-Signal (Servoverstérker)
. b2—-b7: Nicht verfugbar .
#14044 #14244 | Externe Signalauswahl b8: FLS-/ RLS-Signallogik (Servoverstarker) HO0100 Abschnitt 12.1.20
b9: DOG-Signallogik (Servoverstarker)
b10-b15: Nicht verfugbar
#14101 #14301 | Oberer Kreiszéhlergrenz- . G .
#14100 #14300 | wert (ab Ver. 1.10) 1 bis 359999999 (Anwendereinheit ~) K359999 | Abschnitt 12.1.21
#14102 | #14302 Etf;frampe Schnell 1 bis 5000 ms K100 | Abschnitt 12.1.22
#14104 | #14304 | Interpolationszeitkonstan- | 4 .o 5000 ms K80 | Abschnitt 12.1.23
te Schnellstopp
Signalverzégerungszeit
#14106 #14306 | Positionierung beendet 0 bis 5000 ms KO Abschnitt 12.1.24
(ab Ver. 1.20)
#14108 #14308 | Beschleunigungsrampe 2 | 1 bis 5000 ms K200 Abschnitt 12.1.25
#14110 #14301 | Bremsrampe 2 1 bis 5000 ms K200 Abschnitt 12.1.26
Tab. A-5: Ubersicht Positionierparameter (2)

@ Hinweise zu den Anwendereinheiten und den umgerechneten Impulsdaten finden Sie im Abschnitt 8.11
@ Das Bit b14 der Speicherzelle BFM #14202 steht fir die Y-Achse nicht zur Verfigung.
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A.1.5 Servoparameter
BFM-Nummer
Bezeichnung Einstellung Initialwert | Bezug
X-Achse | Y-Achse
" ) Einstellung der Servoverstarkerserie, die an das
#15000 #15200 | Servoverstérkerserie Positioniermodul angeschlossen ist. KO
#15002 #15202 Optionaler Bremswi- Ayswahl und Aktivierung des optionalen Brems- HO000
derstand widerstands
Absolutwertsystem Aktivierung/Deaktivierung des Absolutwertsys-
#15003 #15203 zur Positionierung tems zur Positionierung H0000
. ) Aktivierung/Deaktivierung der NOT-AUS-Funktion
#15004 #15204 | Funktionswahl A-1 des Servoverstarkers (Klemme EM1) HO0000
#15008 #15208 | Auto-Tuning Auswahl der Verstarkungseinstellmethode HO0001
Einstoll Verb dos A N Abschnitt 12.2.1
instellung zur Verbesserung des Ansprechver-
#15009 | #15209 | Ansprechverhaltendes | yonc des Servoverstarkers K12
Auto-Tuning
(langsam — schnell)
Schaltschwelle )
#15010 #15210 In Position® 0 bis 50000 PLS (Impulse) K100
Legt die Servomotordrehrichtung fest (Sicht auf
#15014 #15214 | Drehrichtung die Motorwelle) KO
Im Uhrzeigersinn/ gegen Uhrzeigersinn
#15015 | #15215 | Anzahl Encoder- 1 bis 65535 PLS/REV (Impulse pro Umdrehung ) | K4000
Ausgabeimpulse
Automatische Auswahl der Einstellmethode fiir die Filterabstim-
#15019 #15219 | Vibrationsunterdriickung mun KO
(Adaptives Filter Il) 9
Filterabstimmung zur Vi- ) ) I
#15020 #15220 | brationsunterdriickung ﬁal:gﬁ]irlllu?]er Filterabstimmung zur Vibrationsun- KO
(erweiterte Funktion) 9
Vorsteuerung
#15021 #15221 | Lageregelung 0 bis 100 % KO
(Feed Forward)
#15024 | #15004 | Massentragheits- 0 bis 3000 (x0,1) K70
verhaltnis ’
#15025 | #15225 | Verstarkungsfakior 1 bis 2000 rad/sek K24
virtueller Regelkreis
Verstarkungsfaktor .
#15026 #15226 Lageregelkreis 1 bis 1000 rad/sek K37
Verstarkungsfaktor . Abschnitt 12.2.2
#15027 #15227 Drehzahiregelkreis 20 bis 50000 rad/sek K823
I-Anteil .
#15028 #15228 . 1 bis 10000 (x0,1 msek) K337
Drehzahlregelkreis
D-Anteil .
#15029 #15229 Drehzahiregelkreis 0 bis 1000 K980
1. Filter zur Unter-
#15031 #15231 | driickung von mechani- 100 bis 4500 Hz K4500
schen Resonanzen
) Einstellung der Sperrfilterdampfung und Band-
#15032 #15232 | Sperrfilterkurve 1 breite des Sperrilters 1 HO0000
2. Filter zur Unter-
#15033 #15233 | drickung von mechani- 100 bis 4500 Hz K4500
schen Resonanzen
) Aktivierung und Einstellung der Spertrfilterdamp-
#15034 #15234 | Sperrfilterkurve 2 fung und Bandbreite des Sperrfilters 2 HO0000
Tab. A-6: Ubersicht Servoparameter (1)
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BFM-Nummer

Bezeichnung Einstellung Initialwert | Bezug

X-Achse | Y-Achse
Tiefpassfilter zur Unter- .

#15036 #15236 driickung von Vibrationen 100 bis 18000 rad/sek K3141
Vibrationsfrequenz zur

#15037 #15237 | Unterdriickung von 1 bis 1000 (x0,1 Hz) K1000
Vibrationen
Resonanzfrequenz zur

#15038 #15238 | Unterdriickung von 1 bis 1000 (x0,1 Hz) K1000
Vibrationen

#15041 #15241 | Tiefpassfilter Einstellung Tiefpassfilter (automatisch/ manuell) HO0000
Vibrationsunterdriickung | Auswahl der Vibrationsunterdriickung im Still-

#15042 #15242 im Stillstand stand (Aktivierung und Funktion: PI/ PID) H0000
Verstéarkungsfaktor- Einstellung der Verstarkungsfaktorumschaltung

#15044 #15244 umschaltung (Aktivierung und Bedingung) H0000
Schwelle zur Umschal- .

#15045 #15245 | tung der Verstarkungs- 0 bis 9999 |(100(|) Ir'r/1pu|ls<laJ//sel_<, K10
faktoren mpulse/sek, U/min)
Zeit fur die Umschaltung .

#15046 #15246 der Verstérkungsfaktoren 0 bis 100 msek K1
2. Massentragheits- .

#15047 #15247 verhltnis 0 bis 3000 (x0,1) K70

#15048 | #1524g | 2 Verstarkungsfaklor | 4 0000 rad/sek K37
Lageregelkreis
2. Verstarkungsfaktor .

#15049 #15249 Drehzahiregelkreis 20 bis 50000 rad/sek K823
2. |-Anteil .

#15050 #15250 Drehzahlregelkreis 1 bis 50000 (x0,1 msek) K337 Abschnitt 12.2.2
2. Vibrationsfrequenz zur

#15051 #15251 | Unterdriickung von 1 bis 1000 (x0,1 Hz) K1000
Vibrationen
2. Resonanzfrequenz zur

#15052 #15252 | Unterdriickung von 1 bis 1000 (x0,1 Hz) K1000
Vibrationen

#15064 | #15264 | Schaltschwelle 1 bis 200 U (Umdrehungen) K3
Schleppfehler
Schaltverzégerung .

#15065 #15265 Haltebremse 0 bis 1000 msek KO
Encoder- Einstellung der Phasenénderung der Impulse des

#15066 #15266 Pulsausgabe Encoderausgangs und der Encoderimpulse H0000

#15067 #15267 | Funktionswahl C-1 Auswahl des Encoder-Kabeltyps HO0000

#15068 #15268 | Funktionswahl C-2 Auswahl Betrieb ohne Servomotor Ko

#15070 #15270 | Stillstandsdrehzahl 0 bis 10000 U/min K50
Funkti h ion fi i

#15072 #1572 unktionswa Auswahl Ausgangsfunktion fir Analogmonitor 1 H0000
Analogausgang 1 (MO1)
Funkti hi ion fii i

#15073 #15273 unktionswa Auswahl Ausgangsfunktion fir Analogmonitor 2 HO0001
Analogausgang 2 (MO2)

#15074 #15274 | Offset Analogausgang 1 | -999 bis 999 mV KO

#15075 #15275 | Offset Analogausgang 12 | -999 bis 999 mV KO

#15080 #15280 | Funktionswahl C-4 Ausyv_ahl_ Referenzpunkteinstellung im absoluten KO

Positioniersystem
Tab. A-6: Ubersicht Servoparameter (2)
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Anhan Ubersicht aller Parameter und Daten
9
BFM-Nummer
Bezeichnung Einstellung Initialwert | Bezug
X-Achse | Y-Achse
Ausgangssignal . . . )
#15102 | #15302 | Auswahl 1 Eér;sffe"xlg%griféf;:r%a“gss'9”als anPin CN3-13 | 15405
(Pin CN3-13)
Ausgangssignal . . . )
#15103 | #15303 | Auswahl 2 Einstellung des Ausgangssignals an Pin CN3-9 | 10564 | Apschnitt 12.2.3
] des Servoverstérkers
(Pin CN3-9)
Ausgangssignal . . . )
#15104 #15304 | Auswahl 3 Einstellung des Ausgangssignals an Pin CN3-15 H0003

(Pin CN3-15)

des Servoverstarkers

Tab. A-6: Ubersicht Servoparameter (3)
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Versionsinformation

Anhang

A.2 Versionsinformation
A.2.1 Uberpriifung der Modulversion
Die Version des Positioniermoduls 20SSC-H kann auf zwei verschiedene Arten geprift werden.
® Die Modulversion des 20SSC-H kann im Pufferspeicher aus der Speicherzelle BFM #17
(Versionsnummer) ausgelesen werden. Die Version wird als Dezimalwert ausgegeben.
@ Die Version des Moduls 20SSC-H kann von dem Typenschild abgelesen werden, welches
sich auf der rechten Seite des Modulgehauses befindet (siehe Abbildung).
Typenschild
. ( PROGRAMMABLE |
e SMITSUBISHI CONTROLLER
. MoDEL FX3u-20SSC-H
Rechte Gehause- |  POWER SUPPLY: 24VDC
seite des Moduls
~
= ==
1110110
|: Modulversion
Abb. A-1: Platzierung der Versionsnummer auf dem Modulgehéduse
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Anhang

Versionsinformation

A.2.2 Versionsiibersicht

Die folgende Tabelle zeigt eine Liste der einzelnen Upgrade-Schritte des Moduls und der jewei-
ligen Anderungs- bzw. Ergdnzungsinhalte.

Version

Inhalt des Versions-Upgrades

Ver. 1.00

Erstes Produkt

Ver. 1.10

Bewegungsumkehranweisung in der Funktionsauswahl zugeflgt

Kreiszahlereinstellung zugefugt
— Drehrichtung der Kreiszahlerfunktion bei absoluten Adresswerten

Modusauswahl fir Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionierung mit konstanter Vorschu-
brate zugefugt.

Folgende Funktionalitaten fir den Handradbetrieb zugefigt:
— Ansprechverhalten Handrad

— Drehmomentbegrenzung

— Eingangsauswahl Handrad

Ubertragungsmodus Servoparameter zugeftigt
System-Reset-Befehl zugefligt
Stopp der Servoparameteraktualisierung zugeflgt

Ver. 1.20

Schnellstoppauswahl zugefugt

Achsenauswahl Ubersetzungsverhéltnis bei Interpolation zugefigt

Reale aktuelle Position (Anwendereinheit) in den Uberwachungsdaten zugefigt
Reale aktuelle Position (Impulse) in den Uberwachungsdaten zugefiigt
Zieladresse (Position) Gibernommen in den Uberwachungsdaten zugefiigt
Zieladresse (Geschwindigkeit) ibernommen in den Uberwachungsdaten zugefiigt
Statusinformation 2 in den Uberwachungsdaten zugefiigt

Signalverzégerungszeit des Signals ,Positionierung beendet” zugefligt

Ver. 1.30

Funktion Statusauswahl Servo EIN/AUS bei Anlaufen des Servoverstarkers zugefiigt

Funktion zum Speichern der aktuellen Adresse bei Auftreten eines Interrupts
(INTO/INT1) zugefugt

Funktion flr den kiirzestmdglichen Stopp bei Interrupt 1-Geschwindigkeitspositionie-
rung mit konstanter Vorschubrate (Stopp-Modus konstante Position) zugefugt

Funktion zur Wahl zwischen zwei Beschleunigungs- bzw. Bremsrampen zugeflgt
Bei Absolutwert-Positionserkennung ist die Kreiszéhlerfunktion mit unbegrenztem Ver-
fahrweg mdéglich

Kontinuierliche Verfahrbewegung bei Interpolation mit m-Code im WITH-Modus
geéandert

Tab. A-7: Ubersicht der einzelnen Versions-Upgrades

Positioniermodul FX3u-20SSC-H
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