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Zu diesem Handbuch

Die in diesem Handbuch vorliegenden Texte, Abbildungen, Diagramme und
Beispiele dienen ausschlieBlich der Erlauterung, Bedienung,
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(siehe Umschlagriickseite) zu kontaktieren.

Aktuelle Informationen sowie Antworten auf haufig gestellte Fragen
erhalten Sie Uber das Internet (www.mitsubishi-automation.de).
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Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschlie3lich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkréfte, die
mit den Sicherheitsstandards der Automatisierungstechnik vertraut sind. Projektierung,
Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Prufung der Gerate durfen nur von einer anerkannt
ausgebildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der Automatisie-
rungstechnik vertraut ist, durchgefuhrt werden. Eingriffe in die Hard- und Software unserer
Produkte, soweit sie nicht in diesem Handbuch beschrieben sind, durfen nur durch unser
Fachpersonal vorgenommen werden.

Bestimmungsgemaler Gebrauch

Das Positionsmodul FX2N-1PG-E ist nur fir die Einsatzbereiche vorgesehen, die in diesem
Handbuch beschrieben sind. Achten Sie auf die Einhaltung aller im Handbuch angegebenen
Kenndaten. Die Produkte wurden unter Beachtung der Sicherheitsnormen entwickelt,
gefertigt, geprift und dokumentiert. Bei Beachtung der fir Projektierung, Montage und
ordnungsgemalen Betrieb beschriebenen Handhabungsvorschriften und Sicherheits-
hinweise gehen vom Produkt im Normalfall keine Gefahren fur Personen oder Sachen aus.
Unqualifizierte Eingriffe in die Hard- oder Software bzw. Nichtbeachtung der in diesem Hand-
buch angegebenen oder am Produkt angebrachten Warnhinweise kénnen zu schweren Per-
sonen- oder Sachschéaden fuhren. Es durfen nur von MITSUBISHI ELECTRIC empfohlene
Zusatz- bzw. Erweiterungsgeréte in Verbindung mit der FX1N-/FX2N-Serie benutzt werden.

Jede andere darlber hinausgehende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht bestim-
mungsgeman.

Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Prufung der Gerate missen
die fur den spezifischen Einsatzfall gultigen Sicherheits- und Unfallverhitungsvorschriften
beachtet werden.

Es missen besonders folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollstandigkeit) 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 fir Transformatoren

— VDE 0700
Sicherheit elektrischer Gerate fur den Hausgebrauch und &hnliche Zwecke

— VDE 0860
Sicherheitsbestimmungen fur netzbetriebene elektronische Gerate und deren Zube-
hor fiir den Hausgebrauch und ahnliche Zwecke.

FX2N-1PG-E



Sicherheitshinweise

@® Brandverhitungsvorschriften
@ Unfallverhitungsvorschrift

— VBGNr.4
Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

Erlauterung zu den Gefahrenhinweisen

In diesem Handbuch befinden sich Hinweise, die wichtig fiir den sachgerechten sicheren
Umgang mit dem Gerat sind.

Die einzelnen Hinweise haben folgende Bedeutung:

GEFAHR
Bedeutet, dal3 eine Gefahr flr das Leben und die Gesundheit des Anwenders besteht,

wenn die entsprechenden Vorsichtsmalinahmen nicht getroffen werden.

ACHTUNG
A Bedeutet eine Warnung vor méglichen Beschéddigungen des Gerédtes oder anderen
Sachwerten, wenn die entsprechenden Vorsichtsmalinahmen nicht getroffen werden.

I }‘MITSUBISHI ELECTRIC



Sicherheitshinweise

Allgemeine Gefahrenhinweise und Sicherheitsvorkehrungen

Die folgenden Gefahrenhinweise sind als generelle Richtlinie fir den Umgang mit der SPS in
Verbindung mit anderen Geraten zu verstehen. Diese Hinweise missen Sie bei der Projektie-
rung, Installation und Betrieb einer Steuerungsanlage unbedingt beachten.

GEFAHR

® Dieim spezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhiitungsvor-
schriften sind zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Offnen der
Baugruppen, Bauteile und Gerédte miissen im spannungslosen Zustand erfolgen.

@® Baugruppen, Bauteile und Gerédte miissen in einem beriihrungssicheren Gehéduse
mit einer bestimmungsgemaé&len Abdeckung und Schutzeinrichtung installiert
werden.

® Bei Gerdten miteinem ortsfesten Netzanschlu3 miissen ein allpoliger Netztrenn-
schalter und eine Sicherung in die Geb&dudeinstallation eingebaut werden.

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

® Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zuldssige Netzspannungsbereich
mit der értlichen Netzspannung libereinstimmt.

® NOT-AUS-Einrichtungen geméal EN 60204/IEC 204 VDE 0113 missen in allen
Betriebsarten der Steuerung wirksam bleiben. Ein Entriegeln der NOT-AUS-Ein-
richtung darf keinen unkontrollierten oder undefinierten Wiederanlauf bewirken.

® Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten
Zustédnden in der Steuerung fiihren kann, sind hard- und softwareseitig entspre-
chende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

@ Treffen Siedie erforderlichen Vorkehrungen, um nach Spannungseinbriichen und
-ausféllen ein unterbrochenes Programm ordnungsgemdél3 wieder aufnehmen zu
kénnen. Dabei diirfen auch kurzzeitig keine gefdhrlichen Betriebszustidnde
auftreten. Gegebenenfalls ist ein "NOT-AUS" zu erzwingen.
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Symbolik des Handbuches

HINWEIS

Beispiel V

Symbolik des Handbuchs

Verwendung von Hinweisen

Hinweise auf wichtige Informationen sind besonders gekennzeichnet und werden folgender-
mafen dargestellt:

| Hinweistext

Verwendung von Beispielen

Beispiele fur wichtige Informationen sind besonders gekennzeichnet und werden folgender-
malien dargestellt:

Beispiel

Verwendung von Numerierungen in Abbildungen

Numerierungen in Abbildungen werden durch wei3e Zahlen in schwarzem Kreis dargestellt
und in einer anschlieBenden Tabelle durch die gleiche Zahl erlautert,

2.0 00O 0

Verwendung von Handlungsanweisungen

Handlungsanweisungen sind Schrittfolgen bei der Inbetriebnahme, Bedienung, Wartung u.a.,
die genau in der aufgefiihrten Reihenfolge durchgefiihrt werden missen.

Sie werden fortlaufend durchnumeriert (schwarze Zahlen in weilem Kreis)
@ Text
@ Text
® Text

Verwendung von Ful3noten in Tabellen

Hinweise in Tabellen werden in Form von Ful3noten unterhalb der Tabelle (hochgestellt) er-
lautert. An der entsprechenden Stelle in der Tabelle steht ein FuRnotenzeichen (hochgestellt).

Liegen FulRnoten zu einer Tabelle vor, werden diese unterhalb der Tabelle fortlaufend nume-
riert (schwarze Zahlen in wiel3em Kreis, hochgestellt):

® Text
@ Text
® Text

}‘MITSUBISHI ELECTRIC
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Einflhrung

Allgemeines

1.1

Einfuhrung

Allgemeines

Das FX2N-1PG-E ist ein Positioniermodul fiir die Ansteuerung eines Achsensystems (Steue-
rungsfunktionen, bei denen zwischen mehreren Achsen interpoliert wird, stehen nicht zur Ver-
fiigung). Uber eine vorgegebene Anzahl Impulse werden die Verstéarker fiir Schritt- und Servo-
motoren angesteuert.

Das FX2N-1PG-E wird als Sondermodul an ein Grundgerat der MELSEC FX1N-, FX2N- oder
FX2NC-Serie angeschlossen. Zur Kommunikation zwischen SPS und Positioniermodul wer-
den FROM-/TO-Anweisungen verwendet. Das Positioniermodul belegt 8 Ein-/Ausgangs-
adressen der SPS.

An ein Grundgerat der FX1N-Serie kdnnen zwei, an ein Grundgerat der FX2N-Serie bis zu
acht und an ein Grundgerat der FX2NC-Serie max. vier Positioniermodule angeschlossen
werden. Dadurch ist es mdglich, zwei (FX1N), acht (bei der FX2N-Serie) bzw. vier Achsen (bei
der FX2NC-Serie) unabhangig voneinander zu steuern.

Programmierung

Da sémtliche flr Positionieraufgaben ausgelegten Programme von der SPS ausgefihrt wer-
den, bendtigen Sie keine speziellen Programmierschnittstellen fur die Programmierung des
Positioniermoduls.

Folgende Gerate kénnen fir die Programmierung eingesetzt werden:
® FX-10P-E und FX-20P-E

@® PC mit entsprechender Software

Kontrolle

Fir die Kontrolle und Vergabe von Positionierwerten kénnen folgende Gerate an die SPS
angeschlossen werden:

® FX-10DU-E und FX-20DU-E
® FX-25DU-E, FX-30DU-E, FX-40DU-ES, FX-40DU-TK-ES, FX-50DU-TK(S)-E

FX2N-/FX1N FX2N-1PG-E
Ij’r:(i)grfnrg- nl Impulskette
FROM Stell- Servomotor/
10 Richtungskennung verstarker Schrittmotor
Kontrolle e
A Kontroll- .
einheit Maschine
E/A-Kontrolle
1PGEO0O01I

Abb. 1-1: Blockschaltbild einer Konfiguration

FX2N-1PG-E
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Grundlagen

Funktionsweise

2

2.1

2.1.1

HINWEIS

Grundlagen

Das FX2N-1PG-E dient der Ansteuerung von Schritt- oder Servomotoren fur Positionierauf-
gaben bei industriellen Anwendungen. Fur die Ausfuhrung eines Positioniervorgangs sind
zwei Faktoren mafigeblich:

@ Positioniergenauigkeit
@ Positioniergeschwindigkeit

Insbesondere bei hohen Positioniergeschwindigkeiten ist es in vielen Fallen kritisch, einen
exakten Stoppvorgang an einem bestimmtem Punkt des Systems zu erreichen. Eine pro-
grammgesteuerte Positionierung hingegen erméglicht eine exakte Definition der Geschwin-
digkeit in Bezug auf jede einzelne Position. Die programmgesteuerte Positionierung ist als
Schnittstelle zwischen elektronischer und mechanischer Kontrolle zu verstehen.

Funktionsweise

Ansteuerung von Servo- und Schrittmotoren

Die Signalausgabe zur Steuerung eines Positionierprozesses erfolgt beim FX2N-1PG-E tber
eine Impulskette. Dabei wird die jeweilige Position des zu steuernden Systems durch die An-
zahl der Impulse bestimmt. Die Positioniergeschwindigkeit wird Uber die Impulsfrequenz vor-
gegeben.

Abb. 2-1:
Ein einfacher Inkrementalgeber liefert so-
Impulsnachlaufsteuerung Encoder wohl Geschwindigkeits- wie auch Lagertick-
\ koppelung in modernen Servosystemen.

bV —
—» FX2N- Verstarker
1PG-E :ﬁ:

Servomotor

1PGE002I

Ein in der Positionieranordnung enthaltener Vergleichszéhler errechnet aus der ankommen-
den Impulskette des FX2N-1PG-E einen Wert, der in Form einer analogen Ausgangsspan-
nung ein Signal zur Geschwindigkeitssteuerung ausgibt. Der tber einen integrierten Verstar-
ker angeschlossene Servomoto beginnt zu arbeiten und gibt dabei ein Ruckkoppelunssgignal
an den Vergleichszahler zuruck. Die Impulskette des Ruckkoppelussngignals wird im Ver-
gleichszé&hler mit der aus dem FX2N-1PG-E kommenden Impulskette verglichen. Eventuelle
Abweichungen werden uber eine Fehlerkompensation ausgeglichen (Kompensationsnetz-
werke).

Nach dem Abschalten der vom FX2N-1PG-E kommenden Impulsausgabe nimmt der Wert
des Vergleichszéhlers und damit die Umdrehung des Servomotors kontinuierlich ab.
Der Servomotor stoppt, sobald der Vergleichszéahler den Wert O erreicht hat.

Eine Einrichtung fur die Ruckkoppelung (Feedback) und den Abgleich ist bei Schrittmotoren
nicht erforderlich.

FX2N-1PG-E



Funktionsweise

Grundlagen

Impulskette Motorspannung

FX2N-

1PG-E

Verstérker | :ﬁ:

Schrittmotor

Abb. 2-2:

Schrittmotorensysteme arbeiten mit einer
offenen Steuerung und bendtigen keine
Riickkoppelung.

1PGEo03I

Prazisionsanwendungen mit hohen Geschwindigkeiten legen die Verwendung eines hoch-
wertigen Servomotors nahe. In vielen Féallen kann aber der kostengiinstigere Schrittmotor den
Anforderungen entsprechen.

Schrittmotor

Servomotor

Bemerkung

Offener Kreis
(Steuerung ohne
Ruckkoppelung)

Geschlossener Kreis
(Steuerung mit
Rickkoppelung)

Durch die Riickkoppelung des geschlossenen Steuerkrei-
ses wird eine hdhere Geschwindigkeitsgenauigkeit erreicht.
Der Servomotor ist jedoch im Vergleich zum Schrittmotor
kostenintensiver.

10 W bis 300 W

50 W bis 22 kW

Schrittmotoren verfligen tber eine geringere Leistung und
niedrigere Drehzahlen.

drehung

Mehrere Nullphasen-
signale pro Motorum-

Ein Nullphasensignal
pro Motorumdrehung

Die Genauigkeit einer Nullpunktfahrt wird hierdurch be-
stimmt. Generell reagiert ein Schrittmotor anfalliger auf
mechanische Stérungen des Naherungsschalters.

Tab. 2-1: Vor- und Nachteile der Motortypen

A MITSUBISHI ELECTRIC



Grundlagen Positioniermethoden

2.2 Positioniermethoden

2.2.1 Absolute und relative Positionierung

Vor Beginn eines Positionierprozesses mufl3 das System in eine definierte Startposition
gebracht werden. Diese Startposition dient als Referenzpunkt des Systems und wird als Null-
punkt bezeichnet.

HINWEIS | Der Nullpunkt ist der Referenzpunkt innerhalb eines Positioniersystems.

Alle nachfolgenden Positioniervorgange beziehen sich auf diesen Nullpunkt, wobei die Posi-
tioniermethoden wie folgt unterteilt werden kénnen:

@® Absolute Positionierung
Jede Positionsadresse kann individuell festgelegt werden. Als Bezugspunkt dient der
Nullpunkt.

@® Relative Positionierung
Die Positionsadressierung erfolgt in Form einer Distanzbestimmung zur vorangegange-
nen Position. Als Bezugspunkt dient die vorangegangene Position (KettenmaR).

Beispiel V  Ein Handelsvertreter befindet sich beim Kunden B Als néchstes steht Kunde C auf seiner
Liste. Im Fall einer absoluten Positionsbhestimmung befindet sich der Zielkunde C 10 km vom
Ausgangspunkt (der Firma) des Handelsvertreters entfernt. Bei dieser Art der Positionsbe-
stimmung dient die Firma als Nullpunkt. Soll anstelle der Ausgangsposition (Firma) die
aktuelle Position (Kunde B) als Nullpunkt dienen, so handelt es sich um eine relative Posi-
tionsbestimmung. Die Entfernung betragt in diesem Fall 2 km.

Aktuelle Relative
Position Entfernung
6 2km
Q »Q Q
Firma Kunde A Kunde B Kunde C Kunde D
Null- 5 kmQO 8 km[ 10 kmO 17 kmO
punkt
[ Absolute Entfernung von der Firma
1PGE004!

Abb. 2-3: Beispiel fiir absolute und relative Positionierung

FX2N-1PG-E 2-3



Positioniermethoden Grundlagen

Beispiel V

2.2.2

In Abbildung 2-4 ist die Firma wieder der Nullpunkt des Vertreters und dient somit zur absolu-
ten Positionsbestimmung. Das Beispiel macht deutlich, daf3 hier zusétzlich zur Positionsbe-
stimmung negative und positive Angaben zur Bestimmung der Richtung notwendig sind.
Befindet sich der Vertreter wie abgebildet beim Kunden D und entscheidet sich, als nachstes
die Kunden C und E zu besuchen, ergeben sich die in der Abbildung gezeigten Strecken.

Aktuelle
Position

b4 A ii‘r 4

Kunde A Kunde B Firma Kunde C Kunde D Kunde E

-10 km -5 km 0 km +8 km +10 km +17 km

1PGEO005!

Abb. 2-4: Beispiel flir Nullpunkt und Ausgangsposition

Erkennung der Nullpunktposition

Die zu steuernde ProzeRanordnung kann auf drei verschiedene Arten in die Nullpunktposition
und damit in die Ausgangsstellung des Systems gebracht werden. Damit das System das
Erreichen des Nullpunktes erkennt und die Prozel3anordnung in den Ruhezustand versetzen
kann, ist ein sogenannter “Nullpunktwéachter” notwendig. Bei diesem Nullpunktwé&chter han-
delt es sich um einen Schalter oder Stellkontakt, der eine von zwei Bedingungen liefert, die die
Nullpunktposition festlegt. Die zweite Bedingung ist von der verwendeten Methode der Null-
punktfahrt abhéngig und &Rt sich wie folgt differenzieren:

® Das Nullphasensignal wird von einem Drehimpulsgeber erzeugt.

@® Nachdem mechanischen Stopp des Systems (im Nullpunkt) erfolgt die Abschaltung durch
Zeitauslésung nach einem definierten Intervall.

A MITSUBISHI ELECTRIC



Systemkonfiguration Verbindung des Positioniermoduls

3 Systemkonfiguration

3.1 Verbindung des Positioniermoduls

Alle Sondermodule, die tiber FROM-/TO-Anweisungen angesprochen werden, wie z.B. Posi-
tioniermodule, lassen sich direkt an das Grundgerat oder auf der rechten Seite kompakter und
modularer Erweiterungen anschlie3en.

Jedes Sondermodul ist fortlaufend von 0 bis 7 numeriert. Die Numerierung beginnt mit dem
Modul, welches sich als nachstes rechts neben der SPS befindet. Es konnen maximal 8 Son-
dermodule an die SPS angeschlossen werden.

Eine Positionieranordnung besteht neben dem Positioniermodul FX2N-1PG-E aus einem
Verstarker und einer Antriebseinheit mit Servoantrieb oder Schrittmotor. Zur Steuerung zu-
satzlicher Arbeitsprozesse kann eine FX1N-/FX2N-SPS oder ein weiteres Positioniermodul
verwendet werden. Die automatische Steuerung mehrerer Positioniermodule mit Hilfe einer
SPS ist ebenfalls méglich. Insgesamt kénnen bis zu acht Positioniermodule von einer einzel-
nen FX1N-/FX2N-SPS gesteuert werden.

HINWEIS Vor der Steuerung von Servo- und Schrittmotorantrieben miissen die Signale vom
FX2N-1PG-E von einer Leistungsstufe (Verstarker) getrieben werden.

3.2 Programmierung

Die Programmierung kann entweder tiber ein Handprogrammiergerat oder mit der Dokumen-
tations- und Programmiersoftware der FX-Familie vorgenommen werden.

Steuerung Positioniermodul Verstéarker

Fa-1PGE

568
298

Bedieneinheit

(FX-10DU-E)
FX-GPWin
—
MMX —
oooo
oooo
[I==T=T=T=T==1 Siniain

Personal Computer
Antriebseinheit

)

ooooo
ooood
ocoood
ocoood
ooooOm

Handprogrammiergerat

1PGEOO6C

Abb. 3-1: Systemkonfiguration
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Schreibweise der Anweisungen

Systemkonfiguration

3.3 Schreibweise der Anweisungen

Aus der Schreibweise der Anweisungen lassen sich die unterschiedlichen Einsatzgebiete der

Anweisung ablesen.

Auslesen von Daten aus dem Positioniermodul

Das Auslesen angegebener Pufferspeicheradressen des Positioniermoduls erfolgt mittels

der FROM-Anweisung. Die FROM-Anweisung existiert in folgenden vier Varianten:

® FROM-Anweisung: 16-Bit normal

® FROM(P)-Anweisung: 16-Bit gepulst

® DFROM-Anweisung: 32-Bit normal

® DFROM(P)-Anweisung: 32-Bit gepulst

Im folgenden Beispiel wird das Auslesen der Daten aus dem Positioniermodul in den oben

aufgefuhrten Varianten beschrieben.

BeispielVV
Qo LD %000 @ 16-Bit-Verarbeitung
1 FROM K2 K6 D120 K5
@10 LD X000 @ 16-Bit-Verarbeitung gepulst
11 FROMP K2 Kb D120 K5
@2 LD <000 @ 32-Bit-Verarbeitung
21 DFROM K2 K6 D120 K5 i i
031 L0 %000 @ 32-Bit-Verarbeitung gepulst
39 DFROMP K2 K6 D120 K5
xooo
0 | [FrRon K2 K6 D120 ES i)
xooo
10 } {FROMP Kz i3 D120 ES je
xooo
20 } {pFROM K2 K8 D120 KS je
xooo
38 { | {pFROMF K2 K6 Dlzo S (4]
1PGE007b

Abb. 3-2: Lesen der Daten mittels FROM-Anweisung

K2: Moduladresse: Beginnend mit dem am néachsten an der SPS angeschlossenen
Sondermodul wird die Adresse hochgezahlt (im Beispiel K2 — dem 3. Sondermodul
an der Sondermoduladresse 2).

K6:  Pufferspeicheradresse (KO bis K31): Hier wird ausgegeben, ab welcher Pufferspei-
cheradresse gelesen werden soll (im Beispiel entspricht K6 der Pufferspeicher-
adresse #6).

D120: Startregister zur Speicherung der gelesenen Daten
Furfolgende Operanden st eine indizierte Adressierung moglich: T, C, D, KnM, KnY
KnS, V und Z.

K5:  Anzahl der zu lesenden Pufferspeicheradressen (K1 bis K32 fur 16-Bit-Verarbeitung,
K1 bis K16 fur 32-Bit-Verarbeitung)

A
3-2 )‘MITSUBISHI ELECTRIC



Systemkonfiguration Schreibweise der Anweisungen

Schreiben von Daten in das Positioniermodul

Das Schreiben der Daten in die angegebenen Pufferspeicheradressen des Positioniermoduls
erfolgt mittels der TO-Anweisung. Die TO-Anweisung existiert in folgenden vier Varianten:

@® TO-Anweisung: 16-Bit normal

® TO(P)-Anweisung: 16-Bit gepulst
@® DTO-Anweisung: 32-Bit normal

@® DTO(P)-Anweisung: 32-Bit gepulst

Im folgenden Beispiel wird das Schreiben der Daten in das Positioniermodul in den oben auf-
gefuhrten Varianten beschrieben.

Q@0 LD X000 @ 16-Bit-Verarbeitung
1 TO K2 KO Do K16
@10 LD X000 @ 16-Bit-Verarbeitung gepulst
11 TOP K2 Ko Do K16
@20 LD X000 @ 32-Bit-Verarbeitung
21 DTO K2 Ko Do K16
038 LD X000 @ 32-Bit-Verarbeitung gepulst
39 DTOP K2 K0 Do K16
%000
o— | [To i KD DO K16 1)
%000
10 } {Tor Kz KD Lo El6 10
%000
20— | {vTo ) K0 DO K16 1O
%000
| } {vToE Kz Ko o Kl 10
1PGE008b

Abb. 3-3: Schreiben der Daten mittels TO-Anweisung

K2: Moduladresse (KO bis K7: Die Nummerierung beginnt mit dem Positioniermodul,
welches zuerst mit der SPS verbunden ist).

KO:  Pufferspeicheradresse (KO bis K31)

DO: Startregister zur Speicherung der zu schreibenden Daten
Fur folgende Operanden ist eine indizierte Adressierung moglich: T, C, D, KnX, KnM
KnY, KnS, V, Z und K.

K16: Anzahl der Datenwdrter (K1 bis K32 fur 16-Bit-Verarbeitung, K1 bis K16 fur
32-Bit-Verarbeitung)

A
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Anordnung mit einem Schrittmotor Systemkonfiguration

3.4

3.4.1

3.4.2

Anordnung mit einem Schrittmotor

Die folgende Abbildung zeigt eine Konfiguration mit einem handelsiblichen Leistungsteil
(Verstarker) und einer Antriebseinheit zur Steuerung geringer Leistungen. Aufgrund der
Typenvielfalt der im Handel erhéltlichen Motoren und Leistungsstufen sind die folgenden
Erlauterungen von allgemeinem Charakter.

FX2N-1PG-E
Impulskette Vorwartsfahrt

N

\ L

Impulskette Ruckwartsfahrt
D ‘ 4|—|_|—|_|—|_|—|_|—LA Leistungsteil

Y (Verstéarker)

— =
/ \ /:

Antriebseinheit

1PGEO009I

Abb. 3-4: Anordnung mit einem Schrittmotor

Rotationsgeschwindigkeit

Ein Schrittmotor ist ein Motor, der schrittweise Drehungen um einen vorgegebenen Drehwin-
kel in Abhangigkeit der Eingangsimpulse von der Leistungsstufe durchfiihrt. Der Drehwinkel
des Motors ist direkt proportional zum Eingangsimpuls. Auf diese Weise erhalt man eine zur
Impulsfrequenz proportionale Rotationsgeschwindigkeit. Die Anzahl der Impulse pro Umdre-
hung (n) mufl3 immer einem ganzzahligen Wert entsprechen.

Drehmoment

Im Gegensatz zum Servomotor ist ein Schrittmotor in seiner Umdrehungsbewegung nicht be-
grenzt, so dalR das gesamte Positioniersystem sehr klein und kostensparend ausfallen kann.

Wird ein Schrittmotor im Verhéltnis zu seinem Drehmoment bzw. Tragheitsmoment zu stark
beschleunigt, erfolgt zwar eine Schrittausgabe, der Rotationswinkel ist jedoch nicht mehr
proportional zu den Eingangsimpulsen. Es empfiehlt sich daher bei der Auswabhl eines Schritt-
motors den jeweiligen Einsatzzweck zu bertcksichtigen und im spéateren Einsatz abrupte
Geschwindigkeitsanderungen zu vermeiden.

A MITSUBISHI ELECTRIC



Systemkonfiguration Anordnung mit einem Schrittmotor

Besondere Hinweise
Bei der Verwendung eines Schrittmotors sind folgende Punkte besonders zu beachten:

@ Beinicht ausreichender Motorleistung kann das Lastmoment zu grof3 werden. Der Motor
bleibt stehen, und die an den Motor gesendeten Impulse werden nicht mehr umgesetzt.

@® Die Beschleunigungs- und Verzdgerungszeiten sollten nicht zu gering bemessen sein,
damit das Lastmoment beim Start- und Stoppvorgang nicht zu grof3 wird.

@ Beiniedrigen Geschwindigkeiten [&uft der Motor rauh und bewegt sich sichtbar von einem
Schritt zum néchsten. Es kdnnen bei kritischen Frequenzen Resonanzen auftreten, die
zum Verlust von mehreren Schritten oder sogar der Synchronisation fihren kdnnen.
Daher sollte die kleinste abgegebene Pulsfrequenz Uber der Resonanzfrequenz des
Motors liegen.

® Es mul eine externe Spannungsquelle (5 V DC) fur die Kommunikation mit dem Stellver-
stérker angeschlossen werden. Wenn der Schrittmotorverstéarker hfhere Eingangsspan-
nungen zuléalt, kdnnen auch groRere externe Versorgungsspannungen gewahlt werden.

FX2N-1PG-E



Anordnung mit einem Servomotor Systemkonfiguration

3.5

HINWEIS

3.5.1

3.5.2

Anordnung mit einem Servomotor

Die folgende Abbildung zeigt eine Konfiguration mit einem handelsiblichen Leistungsteil
(Verstarker) und einem Wechselstrom- oder Gleichstrom-Servomotor zur Steuerung geringer
und grof3er Leistungen. Die folgenden Erlauterungen sind nicht typenbezogen und von allge-
meinem Charakter.

Impulsnachlaufsteuerung
FX2N-1PG-E

Impulskette Vorwahrtsfahrt A

N

\ L

v Encoder
Impulskette Rickwartsfahrt /

Epigigigigl . .
D | v Leistungsteil

Nullpunktfahrt (Verstérker) |:> :f:1:

I e T |

\

/ \ / \

‘ Servomotor

1PGEO10!

Abb. 3-5: Anordnung mit einem Servomotor

| Der verwendete Servomotor mul3 Giber einen Lageregelkreis verfligen.

Positionserkennung

Die Wegerfassung eines Servomotors mit umkehrbarer Drehrichtung erfolgt durch die
Impulse eines entsprechenden Encoders. Die Abweichungen zwischen den Ausgangs-
impulsen zum Motor und den Ruckfihrungsimpulsen vom Encoder (Feedback) ist somit
gleich 0. Die hohe Genauigkeit eines Servomotors wird durch einen geschlossenen Motor-
regelkreis erreicht.

Rotationsgeschwindigkeit

Die Rotationsgeschwindigkeit des Motors ist nahezu proportional zur Frequenz der Steuerim-
pulse. Die vom Positioniermodul ausgegebenen Impulsflanken werden im Abweichungszéh-
ler des Leistungsteils mit den Ruckfuhrungsimpulsen des Encoders verglichen und aufge-
rechnet. Ist der aufgerechnete Wert geringer als der Grundwert, der die Position beschreibt,
erfolgt die Ausgabe eines ,In Position“-Signals, und der Motor arbeitet nur noch solange, bis
der aufgerechnete Wert bei £1 Impuls liegt.
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Montage und elektrische Installation Allgemeine Umgebungsbedingungen

4

4.1

4.2

Montage und elektrische Installation

Allgemeine Umgebungsbedingungen

Um einen einwandfreien Betrieb des FX2N-1PG-E zu gewahrleisten, beachten Sie folgende
Angaben zu den zuldssigen Umgebungsbedingungen :

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

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

Die zulassige Luftfeuchtigkeit liegt im Bereich von 35 bis 85 % (ohne Kondensation).

® Der Aufstellungsort soll frei von mechanischen Belastungen wie starken Vibrationen oder
StoR3en sein.

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

Anforderungen an den Montageort

Wahlen Sie als Montageort flir das Gerét ein beriihrungssicheres Gehause mit einer bestim-
mungsgemalen Abdeckung (z.B. Elektroschaltschrank).

Um eine ausreichende Warmeableitung zu gewahrleisten, mul3 um das Gerat herum ein Frei-
raum von mindestens 50 mm vorhanden sein.

A

ACHTUNG
Montieren Sie das Gerét nicht am Boden oder an der Decke eines Schaltschranks, um
eine thermische Uberlastung zu vermeiden.

HINWEIS

Beachten Sie auch die Montagehinweise der verwendeten SPS.

FX2N-1PG-E



Anforderungen an den Montageort Montage und elektrische Installation

4.2.1

Geratemontage

Das Gerat konnen Sie entweder auf einer DIN-Schiene oder direkt auf einen ebenen Unter-
grund (z.B. Schaltschrankriichwand) montieren. Montieren Sie das Geréat bei zu erwartenden
Vibrationen nicht auf einer DIN-Schiene, sondern direkt auf die Schaltschrankriickwand.

ACHTUNG
Entfernen Sie vor der Montage die Gerédteschutzumhiillung.

Schitzen Sie das Gerét wahrend der Montage vor leitfdhigen Partikeln (z.B. Metallspéne),
die spéter einen Kurzschlul3 verursachen kénnten. Achten Sie besonders darauf, dal3
keine blanken Dré&hte in das Gehé&use ragen.

DIN-Schienen-Montage

Auf der Gerateriickseite befindet sich eine DIN-Schienen-Schnellbefestigung. Die Schnellbe-
festigung ermoglicht eine einfache Montage auf einer DIN-Schiene (DIN46277, Schie-
nenbreite 35 mm).

® Hangen Sie das Geratin die DIN-Schiene ein, bis die Schnellbefestigung hérbar einrastet.

Abb. 4-1:

Auf der Riickseite der FX2N-Module befin-
det sich ein Schnappsystem, das eine einfa-
. Bewegliche che und sichere Montage auf einer DIN-
Lasche Schiene ermdglicht.

1PGEO11l

Direkte Wandmontage

Zur direkten Wandmontage benétigen Sie zwei M4-Maschinen- oder Blechschrauben.
@® Bohren Sie die Befestigungslocher wie in Abbildung 4-2 angegeben.

@® Schrauben Sie das Gerat mit zwei M4-Schrauben an die Schaltschrankriickwand.

Abb. 4-2:
Bohrschema fiir die direkte Wandmontage

__________

80 mm=0,2

35 mm=0,2

1PGEO12]
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Montage und elektrische Installation Elektrische Installation

4.3 Elektrische Installation

4.3.1 Verdrahtungshinweise

Um Einflisse von Netzteilen oder anderen Storquellen zu vermeiden, beachten Sie folgende
Punkte besonders:

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

Hochspannungsfiihrende Leitungen sollten von Steuer- und Datenleitungen getrennt
verlegt werden.

Soweit moglich, sollten die Abschirmungen der Leitungen auf einen gemeinsamen
Erdungspunkt gelegt werden.

Belegen Sie nur die in dieser Anleitung beschriebenen Anschlisse. Alle anderen
Anschlusse bleiben frei.

Signalkabel kénnen auf einer Lange von maximal 100 m erweitert werden. Um Stérein-
flisse sicher zu vermeiden, sollten die Kabellangen auf 20 m begrenzt werden.

ACHTUNG
A Eine Nichtbeachtung der Hinweise kann zu Fehlfunktionen des Positioniermoduls oder
der externen Anordnungen fihren.

Kabel-Klemmschuhe

Der AnschlufR der Ein- und Ausgénge erfolgt mit Hilfe handelsiiblicher Kabel-Klemmschuhe.
Es durfen nur Kabel- Klemmschuhe mit den folgenden Spezifikationen benutzt werden.

Abb. 4-3:
Verwendbare Kabel-Klemmschuhe
max. 6,2 mm |:| |:| :
fur M3
max. 6,2 mm |:| |:| 3

1PGEO013I
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Inbetriebnahme der Anlage Montage und elektrische Installation

4.4

4.4.1

Inbetriebnahme der Anlage

VorsichtsmalRnahmen

ACHTUNG
Um ein erhéhtes Mal3 an Sicherheit zu gewéhrleisten, sollten Sie folgende Punkte
besonders beachten:

Beinicht ausreichender Leistungsversorgung, abhdngig von der Anzahl der verwende-
ten Module, kann es zu schwerwiegenden Betriebsstérungen kommen.

Bei Einschalten oder Unterbrechen der Versorgungsspannung kann es fiir den Zeit-
raum bis zum Erreichen der DC-Arbeitsspannung zu einem abweichenden Arbeitsver-
halten der Steuerung kommen.

Vorsorgemal3inahmen bei Ausfall und Fehlfunktion des Steuerungsprozesses sind zu
treffen. Diese Vorsorgemal3inahmen kénnen zum Beispiel ein Verriegelungskreis, eine
Uberwachungsschleife oder eine NOT-AUS-Vorrichtung sein.

4.4.2

Inbetriebnahme

Zur Inbetriebnahme gehen Sie wie folgt vor:
@ Programmieren Sie die Steuerung entsprechend lhrer Applikation.

@ Verbinden Sie das Positioniermodul mit der Steuerung. Das Positioniermodul sollte die
nachstmdgliche Position hinter der Steuerung einnehmen. Achten Sie auf die richtige
Verkabelung der Steuerung und der Positioniermodule.

(® Die Spannungsversorgung (5V DC) erfolgt tiber das Grundgerat oder ein kompaktes Erwei-
terungsmodul. Achten Sie darauf, daR keine Uberlastung der internen Spannungsquelle
auftreten kann.

@ Schalten Sie die SPS in den RUN-Modus.
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Montage und elektrische Installation Inbetriebnahme der Anlage

Mogliche Abschirmung der Impulsleitungen
Die folgende Abbildung zeigt eine schematische Darstellung verschiedener Abschirmungsarten.

Gerat A Gerat B

1PGEO14c

Abb. 4-4: Schematische Darstellung verschiedener Abschirmungsarten

@ Einseitiger Masseanschluf der Abschirmung
Verringerung der infolge von Restunsymmetrie hervorgerufenen kapazitiven Einkopplungen.

@ Beidseitiger MasseanschluR der Abschirmung mit Filterkondensator
Zusatzliche Verringerung induktiver Einkoppelungen von Stérgrof3en bei hdheren
Frequenzen.

© Beidseitiger MasseanschluB einer doppelten Abschirmung
Zusétzliche Verringerung kapazitiver und induktiver Einkoppelungen von StérgréRen.
Dieses Verfahren bietet die beste Abschirmung gegen Storeinfliisse.

FX2N-1PG-E 4-5



Inbetriebnahme der Anlage

Montage und elektrische Installation
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Modulbeschreibung Beschreibung des Positioniermoduls

5 Modulbeschreibung

5.1 Beschreibung des Positioniermoduls

FXan-1PG-E

POWER

w20 OQooo

200 Qoo

22mO

Q\

1PGEO015¢c

Abb. 5-1: Positioniermodul FX2N-1PG-E

Beschreibung

Erweiterungskabel

LED-Anzeige fUr Spannungsversorgung (24 V)

LED-Anzeigen

AnschlusBklemmen

Aussparung fur DIN-Schinen-Montage

Befestigungsbohrung (O 4,5 mm)

0000000 =

Montagelasche fur DIN-Schiene

Tab: 5-1: Beschreibung des Positioniermoduls
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Beschreibung der LED-Anzeigen Modulbeschreibung

5.2 Beschreibung der LED-Anzeigen

Auf der Vorderseite des Positioniermoduls befinden sich 8 LED-Anzeigen, die den Betriebs-
zustand des Positioniermoduls anzeigen.

p \ Abb. 5-2:
LED-Anzeigen des Positioniermoduls

FXon-1PG-E

o0 Quo-n
0 O0ou

1PGEO16¢c

POWER (Betriebsanzeige)
Die POWER-LED schaltet sich ein, sobald die (5 V DC) Versorgungsspannung der SPS anliegt.

Anzeige des Eingangsstatus

Wenn ein DOG- oder PGO-Signal vom Positioniermodul empfangen wird, leuchtet die ent-
sprechende LED auf.

Wird ein Stopp-Signal vom Positioniermodul empfangen oder in der Pufferspeicheradresse
#25 das Bit b1 gesetzt, leuchtet die STOP-LED.

Anzeige des Ausgangsstatus

Wenn ein FP- oder RP-Signal vom Positioniermodul ausgegeben wird, blinkt die entsprechende
LED auf. Diese Einstellung kann Uber die Pufferspeicheradresse #3 durch Setzen des Bits b8
geandert werden.

Wird ein CLR-Signal vom Positioniermodul ausgegeben, leuchtet die CLR-LED.

Fehleranzeige

Sobald ein Fehler auftritt, beginnt die ERR-LED zu blinken, und es wird kein Startbefehl
empfangen.
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Modulbeschreibung

Klemmenbelegung

5.3

Klemmenbelegung

J

[-09d] di [ NIA]
[+09d] dY JOWOI

| S/S | S/S [HNO|

L [50a[d01S] 419 |

VIN
COMO
FP
RP
PGO-
PGO+
COMT
CLR
SIS
STOP
SIS
DOG

1PGEO17¢
Abb. 5-3: Klemmenbezeichnung des Positioniermoduls
Anschlufklemme Funktion
STOP Signaleingang
DOG Signaleingang
SIS Spannungsversorgung fir STOP- und DOG-Signale
PGO+ Impulskettenausgang fir Encoder
PGO- Masse des Impulskettenausgangs
VIN Spannungsversorgung fur Impulsausgang
FP AnschlusRklemme fir Impulsgeber ,Rickwarts*
COMO Gemeinsames Bezugspotential fir Impulsgeber
RP Anschlus8klemme fiir Impulsgeber ,Vorwarts*
COM1 Gemeinsames Bezugspotential fir CLR-Ausgang
CLR Loschausgang
Tab. 5-2: Beschreibung der Anschlu3klemmen
FX2N-1PG-E 5-3



Klemmenbelegung Modulbeschreibung

5.3.1

HINWEIS

Beschreibung der Eingange

DOG- und STOP-Eingang

Die Eingdnge DOG und STOP des Positioniermoduls haben in Verbindung mit den verschie-
denen Betriebsarten unterschiedliche Funktionen. Uber die Pufferspeicheradresse #3 wird
festgelegt, welche Betriebsart verwendet wird.

Nullpunktfahrt

Abb.5-4:

Signalverlauf bei der Nullpunkfahrt:

Bei der Nullpunktfahrt wird der DOG-Ein-
gang des Positioniermoduls verwendet.
Erdient zur Umschaltung in den Schleich-

gang.

Geschwindigkeit

A A
Nullpunktsignal b6

1PGE018¢c

Positionierung mit vorgegebener Geschwindigkeit und externem Startsignal

Abb. 5-5:

Geschwindigkeit Signalverlauf der Positionierung bei vorge-
gebener Geschwindigkeit:

Bei dieser Positioniermethode wird ausge-
hend von einem Signal am DOG-Eingang
bei laufendem Motor eine vorgegebene
Wegstrecke (P1) zurlickgelegt.

A

b9 LS1 P (1)
Unterbrechungspunkt 1PGE019c

Externer Befehl

Abb. 5-6:

Signalverlauf bei Verwendung eines exter-
nen Befehls:

Bei dieser Positioniermethode wird durch ein
Signal am DOG-Eingang vom Eilgang in den
Schleichgang umgeschaltet. Bei einem Sig-
nal am Stopp-Eingang wird der Motor ange-

Geschwindigkeit

: halten.
— = 52 alte
Verzijge_-rungs- Stopp-
beginn Punkt

1PGE020c

Die Eingange DOG und STOP haben die gleichen Potentiale wie die digitalen Eingange der
FX1N-/FX2N-Grundgerate. Die Ansprechzeiten der beiden Eingange sind jedoch kurzer.
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Modulbeschreibung Klemmenbelegung

Festlegung des Ruhezustands der Grenzschalteranschlisse

SchlielRer

Wenn an die Eingange DOG und STOP Schlie3erkontakte angeschlossen werden, missen
die Bits b12 (DOG) und b14 (STOP) an Pufferspeicheradresse #3 auf 0 gesetzt werden.

Pufferspeicheradresse #3: b12 und b14 = 0

Offner

Wenn an den Eingangen DOG und STOP Offnerkontakte angeschlossen werden, missen die
Bits b12 (DOG) und b14 (STOP) an Pufferspeicheradresse #3 auf 1 gesetzt werden.

Pufferspeicheradresse #3: b12 und b14 = 1

Aus Sicherheitsgrinden sollten sowohl in Vorwartsrichtung als auch in Rickwartsrichtung
Grenzschalter installiert sein. Hierbei ist es empfehlenswert, zusatzlich zu den Grenzschal-
tern des Servoverstarkers Grenzschalter an die SPS anzuschlie3en. Die an die SPS ange-
schlossenen Grenzschalter sollten gleichzeitig oder friher als die Grenzschalter des Servo-
verstarkers ansprechen.

| T 24V * 24V
SIS-SIF r————-ysyF
~ stoP | bpoc | sis |~ ~ stoP | bpoc | sis b~
SchlieRerkontakte Offnerkontakte
1PGEO21c

Abb. 5-7: Anschlu3 mit Offnern und SchlieBern

ACHTUNG
Da an Stellverstéarkern fiir Schrittmotoren keine Grenzschalter angeschlossen werden
kénnen, sollten in jedem Fall Grenzschalter an die SPS angeschlossen werden!
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Klemmenbelegung Modulbeschreibung

SIS

Die Klemme S/S des Positioniermoduls muf3 mit der Klemme S/S des FX2N-Grundgerates
verbunden werden. Wenn nicht die Versorgungsspannung (24 V DC) der SPS genutzt wird,
missen die 0-V-Klemmen der verwendeten Spannungsquelle und des SPS-Grundgerats
miteinander verbunden werden.

PGO- und PGO+

Bei diesen Klemmen handelt es sich um Zahleingange, die fur die Nullpunktfahrt des Positio-
niermoduls genutzt werden kénnen. Der mdgliche Spannungsbereich betragt 5 bis 24 V DC,
die Stromaufnahme betragt maximal 20 mA. Die zu zahlenden Impulse diirfen eine minimale
Pulsweite von 4 ps nicht unterschreiten.

FX-1PG-E Servoverstarker

Impuls 5-24V DC
— PGO+ s
# —1 PGO- GND — <]

| Ausgabeeinheit fur
+5V GND die Nullphasensignale

N\

1PGEO22c

Abb. 5-8: Anschlul3 der Klemmen PGO+und PGO-

VIN

Diese Klemme dient der Spannungsversorgung der Impulsausgange. Der mdgliche Span-
nungsbereich betragt 5 bis 24 V DC. Die Stromaufnahme betragt maximal 35 mA.
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Modulbeschreibung Klemmenbelegung

5.3.2

HINWEIS

Beschreibung der Ausgange

RP/ FP/ COMO

An den Klemmen RP/FP/COMO werden die Impulse ausgegeben. Durch die Briicken Uber
FPO/RPO/VL(VH) wird die Ausgangsbeschaltung als Open-Collector konfiguriert. Der elektri-
sche Aufbau der Schaltung kann den Abb. A-2 und A-4 entnommen werden.

F = 10 bis 100.000 Imp/s
I O 20 mA
vV 0O24VDC

Bei den verwendeten Ausgangstransistoren handelt es sich um NPN-Transistoren.

COM1/CLR

Der Ausgang COM1/CLR wird durch das Sondermodul geschaltet. Er gibt einen Impuls aus,
wenn die Nullposition angefahren wurde. Der Ausgang ist ein potentialfreier Transistoraus-
gang (NPN-Transistor).

V= 5his24V DC

I =20 mA

Beachten Sie in jedem Fall die AnschluZhinweise des Herstellers der von Ihnen verwende-
ten Verstarkerkarte.
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Pufferspeicher

6 Pufferspeicher

Ubersicht der Pufferspeicheradressen und deren Funktionen

Adresse
0‘1)2"9 Un1tgre Beschreibung Einstellbereich Vorgabewerte *
Bits Bits
- 0 Impulsrate A 1 bis 32767 Impulse/Umdrehungen 2.000 S/L
2 1| Vorschub B 1 bis 999999 © 1.000 SIL
- 3 Parameter b0 bis b15 0000H S/L
5 4 Maximalgeschwindigkeit Vmax 10 bis 100000 Impulse/Sekunde 100000 S/L
- 6 Minimalgeschwindigkeit Vmin 0 bis 10000 Impulse/Sekunde 0 S/L
8 7 Tippgeschwindigkeit Vyoag | 10 bis 100000 Impulse/Sekunde 10000 S/L
10 9 Nullpunktfahrtgeschw. VRT 10 bis 100000 Impulse/Sekunde 50000 S/L
- 11 Schleichgeschwindigkeit VcRr 10 bis 10000 Impulse/Sekunde 1000 S/L
- 12 Anzahl Nullphasensignale N 0 bis 32767 Impulse 10 S/L
14 13 Nullpunktadresse HP 0 bis £999999 @ 0 S/L
- 15 Beschl.-/Verzégerungszeit  Ta 50 bis 5.000 ms 100 ms S/L
- 16 Reserviert
18 17 Solladresse (1) P(1) 0 bis £999.999 @ 0 S/L
20 19 Betriebsgeschw. (1) V(1) 10 bis 100000 Impulse/Sekunde 10 S/L
22 21 Solladresse (2) P(2) 0 bis +999.999 @ 0 S/L
24 23 Betriebsgeschw. (2) V(2) 10 bis 100000 Impulse/Sekunde 10 S/L
- 25 Betriebsbefehl b0 bis b11, b12 S/L
27 26 Aktuelle Position CP Wird automatisch beschrieben -2.147.483.648 bis 2.147.483.647 S/L
- 28 Statusinformation Statusinformation wird in die Bits b0 bis b8 geschrieben
- 29 Fehler-Code Fehler-Codenummern werden automatisch geschrieben
- 30 Modell-Code 5110 wird automatisch geschrieben L
- 31 Reserviert
* L =Lesen, S =Schreiben

Tab. 6-1: Beschreibung der Parameter

@ Die Verwendung folgender Einheiten ist méglich: um/U, mGrad/U oder 10-4Zoll/U

@ Die Einheit ist abhéngig von den in der Pufferspeicheradresse #2 gesetzten Bits
b0 und b1.

HINWEIS Wird in der Pufferspeicheradresse #25 mehr als 1 Bit gesetzt, erfolgt keine Funktionsaus-
fuhrung.

Wird die Versorgungsspannung des Impulsgenerators unterbrochen, gehen die eingestell-
ten Werte verloren, und die Standardwerte werden gesetzt.

Werden in der Pufferspeicheradresse #3 die Bits b0 und b1 gesetzt, kdnnen die Einstellun-
gen in den Pufferspeicheradressen #0, #1 und #2 vernachléassigt werden.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen Pufferspeicher

6.1

6.1.1

Beispiel V

HINWEIS

6.1.2

HINWEIS

Beschreibung der Pufferspeicheradressen

Impulsrate (Bfm #0)

Die Impulsrate A entspricht der Anzahl Eingangsimpulse, die der Verstarker fiir eine Motorum-
drehung bendtigt. Hiermit ist nicht die Anzahl Encoder-Impulse pro Motorumdrehung ange-
sprochen. Die Eingabe ist abhangig von den am Servo-/Schrittmotorverstarker eingestellten
Werten.

Einstellung am Verstérker: 1.000 Schritte/Umdrehung
Eingabe an Bfm #0: 1.000 A

Bei der Verwendung eines reinen Motorsystems kann das Setzen der Bits b0 und bl
vernachlassigt werden.

Vorschub (Bfm #1, #2)

Der Vorschub beschreibt die nach einer Motorumdrehung zuriickgelegte Strecke. Die Einga-
be kann in folgenden Wertebereichen erfolgen:

@® Motorsystem (B1): 1 bis 999999 um/U
@® Maschinensystem (B2): 1 bis 999999 mGrad/U
@® Kombiniertes System (B3): 1 bis 999999 10" Zoll/U

Das Verhaltnis der Einheit des Vorschubs zur Einheit der Vorschubgeschwindigkeit ist von der
verwendeten Anlagenkonfiguration (Motorsystem, Maschinensystem, kombiniertes System)
abhangig (siehe bl und b0, Bfm #3). Die folgende Tabelle gibt die paarweise zu verwenden-
den Einheitenkombinationen B1, B2 und B3 des Vorschubs (Positionsdaten) und der Vor-
schubgeschwindigkeit (Geschwindigkeitsdaten) abhangig vom eingesetzten System wieder.

Vorschub Motor Kombiniert ‘ Maschine
Bl Impulse pm
Positionierdaten B2 Imoulse mGrad
(HP, P(1), P(2), CP) P
B3 Impulse 107zoll
Geschwindigkeitsdaten B1 Impulse/s cm/min
(Vmax, Vmin, Vioc VRT, B2 Impulse/s 10 Grad/min
V@), V) B3 Impulse/s Zoll/min

Tab. 6-2: Einheitenkombinationen

Die dezimale Anpassung der Einheiten des Vorschubs an die Einheiten der Vorschubge-
schwindigkeit erfolgt mittels Multiplikation der Positionsdaten. Dieser Faktor wird Giber die Bits
b4 und b5 in der Pufferspeicheradresse #3 angegeben.

Bei der Verwendung eines reinen Motorsystems kann das Adressieren der Pufferspei-
cheradressen #1 und #2 vernachlassigt werden.
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Pufferspeicher Beschreibung der Pufferspeicheradressen

6.1.3 Parameter (Bfm #3)

In der Pufferspeicheradresse #3 werden wichtige Parameter fur das Positioniermodul
festgelegt. Die einzelnen Bits eines Datenwortes bekommen den Status 0 oder 1.

Bit Bezeichnung Bit Bezeichnung

b0 o o b8 Impuls-Ausgabeformat
Einheiten in Abh&ngigkeit vom System

bl b9 Rotationsrichtung

b2 Nicht belegt b10 Richtung der Nullpunktfahrt

b3 Nicht belegt b1l Nicht belegt

b4 o ) o b12 Polaritat des DOG-Eingangs
Multiplikatoren fiir die Positionierung

b5 b13 Startpunkt fur den Z&éhlvorgang

b6 Nicht belegt bl14 Polaritat des STOPP-Eingangs

b7 Nicht belegt b15 Stopp-Modus

Tab. 6-3: Bit-Belegung der Pufferspeicheradresse #3

HINWEIS | Durch die Verwendung des hexadezimalen Zahlensystems wird die Eingabe vereinfacht.

Im folgenden werden die Bits der Pufferspeicheradresse #3 im Detail beschrieben.

@ Bits b0 und bl
Mit diesen Bits wird festgelegt, in welchen Einheiten die Positionsdaten eingegeben
werden sollen.

bl b0 Einheitensystem Bemerkung

0 0 Motorensystem Einheit auf Pulsbasis

0 1 Maschinensystem Einheit in Lange und Winkel

1 0 - Positionierung nach Lange und Winkel
Kombiniert S

1 1 Geschwindigkeit in Impulse/s

Tab. 6-4: Auswahl der Positionsdaten
Bei den Einheiten ist es wichtig, welche Einheit fur den Vorschub gewahlt wurde.

Beispiel V  Vorschub/Umdrehung = 10 mm = 10.000 pm

Positionsdaten in um
Geschwindigkeiten in cm/min

A

HINWEIS Wenn ein Maschinen- oder kombiniertes System gewahlt wird, kann es bei der Berechnung
der bendtigten Pulse zu Fehlern kommen.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen

Pufferspeicher

® Bits b4 und b5

Multiplikatoren flir die Positionierung

b4 b5 Multiplikator Tab. 6-5:

0 0

1 0 o P(1), P(2) und CP
0 1 102

1 1 10°

Beispiel V  Der Sollwert fur die Position P(1) betragt 123 (Bfm #18 und #17).

Bit b5 hat den Wert 1.
Bit b4 hat den Wert 1.

Motoreinheit: 123 x 1000 (Impulse)

10° Multiplikatoren fiir die Positionierdaten HP,

Wenn bei einem Maschinen- oder kombiniertem System ein Vorschub von 10.000 um einge-
stellt wurde, wird als Position P(1) eine Position, die 123.000 pm entfernt vom Ausgangspunkt

liegt, angefahren.

Maschinensystem: 123 x 1000 (um) =123 mm

® Bith8

Impuls-Ausgabeformat

Die Signale an den Impulsausgéngen FP/ RP des Positioniermoduls andern sich gemal der
Bit-Einstellung wie folgt:

@ b8 = 0: Vorwarts-Impuls (FP) und Ruckwarts-Impuls (RP)

FP

AUS

ajapsl

Vorwarts-Impuls

EIN

RP

@ b8 = 1: Impulse (PLS) und Richtung (DIR)

Ruckwarts-Impuls |_

FP
(PLS)

Ju

RP
(DIR)

AUS

EIN

—— AUS

EIN

AUS

Vorwarts-Impuls

Ruckwarts-Impuls

EIN

1PGE234

Abb. 6-1: Ablauf-Diagramm

@ Getrennte Impulsketten fiir Vorwarts- und Riickwartsfahrt

@ Der Drehzahlsollwert wird in Form einer Impulskette ausgegeben. Die Drehrichtungsan-
gabe erfolgt durch ein statisches Signal. Die tatsachliche Drehrichtung hangt sehr oft von
weiteren Einstellungen am Servo-/Schrittmotorverstarker ab.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen

Bits b9 und b10 definieren den Zusammenhang von Z&ahlrichtung und Drehrichtung
@ Bit b9 (Rotationsrichtung)

b9 Rotationsrichtung

0 Mit jedem Vorwértssignal erhoht sich der Wert fur die aktuelle Position (CP).

Mit jedem Vorwartssignal verringert sich der Wert fiir die aktuelle Position (CP)

Tab. 6-6: Festlegung der Vorwértsrichtung fiir die Positionierung

HINWEIS Das Setzen des Bits b9 initialisiert die Rotationsrichtung und muf3 daher einmalig am
Programmanfang gesetzt werden.
@ Bit b10 (Richtung der Nullpunktfahrt)
b10 Richtung der Nullpunktfahrt
0 Wahrend einer Nullpunktfahrt verringert sich der Wert fur die aktuelle Position.
1 Wahrend einer Nullpunktfahrt erhéht sich der Wert fiir die aktuelle Position.
Tab. 6-7: Festlegung der Zdhlrichtung fiir die Positionierung
@® Bitbl2 (Polaritdt des DOG-Eingangs)
b12 Polaritat des DOG-Eingangs
0 An den DOG-Eingang wird mittels eines ,SchlieRBers* (Arbeitskontakt) geschaltet, wenn sich das
Werkstiick der Nullpunktadresse nahert.
1 An den DOG-Eingang wird mittels eines ,Offners* (Ruhekontakt) geschaltet, wenn sich das Werkstiick
der Nullpunktadresse nahert.
Tab. 6-8: Setzen des DOG-Eingangs
@ Bit b13 (Startpunkt fir den Zahlvorgang)
Es wird festgelegt, an welchem Punkt der Zahlvorgang fiir die Nullsignale (PGO) startet. Wenn
der Sollwert n (Bfm #12) erreicht ist, wird die Impulsausgabe gestoppt und die aktuelle
Position (CP) mit dem Wert der Nullpunktadresse (HP) tiberschrieben.
b13 Startpunkt fir den Zahlvorgang
0 Der Zahler fur das Nullpunktsignal (PGO) wird mit der Betétigung des DOG-Schalters gestartet
(steigende Flanke).
1 Der Z&hler fur das Nullpunktsignal (PGO0) wird nach der Betatigung des DOG-Schalters gestartet
(abfallende Flanke).
Tab. 6-9: Festlegung des Zé&hlerstartpunktes
FX2N-1PG-E 6-5



Beschreibung der Pufferspeicheradressen Pufferspeicher

@® Bit bl4 (Polaritat des STOP-Eingangs)

Das Umschalten dieses Parameters gilt nur fir den STOP-Eingang des Positioniermoduls.

b14 Polaritat des STOP-Eingangs
0 An den STOP-Eingang ist ein Arbeitskontakt (SchlieRer) angeschlossen.

1 An den STOP-Eingang ist ein Ruhekontakt (Offner) angeschlossen.

Tab. 6-10: Eingabe der STOP-Polaritét

@® Bit b15 (Stopp-Modus)

b15 Modus des STOP-Eingangs
Unter folgenden Bedingungen wird ein Positioniervorgang, der unterbrochen wurde, fortgefihrt:

® Eswurden keine Daten verandert.
® Das Stopp-Bit (Bfm #25, bl) wurde auf 0 zurlickgesetzt.
® Der Operand, der den Positioniervorgang gestartet hat, wird erneut angesprochen.

Wenn keine Wiederaufnahme des Positioniervorgangs erfolgen soll, kann an dieser Stelle ein anderer
Positioniervorgang gestartet werden.

Ein unterbrochener Positioniervorgang kann nicht wieder aufgenommen werden. Die Daten kdnnen
1 jetzt gedndert werden. Wenn das Stopp-Bit (Bfm #25, b1) auf 0 zurlickgesetzt und der Start-Operand
angesprochen wurde, kann der nachste Positioniervorgang gestartet werden.

Tab. 6-11: Verhalten des Positioniermoduls nach STOP

6-6 )‘MITSUBISHI ELECTRIC
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen

6.1.4

Geschwindigkeiten (Bfm #4 bis #11, #19, #20, #23, #24)

Im folgenden werden die geschwindigkeitsrelevanten Pufferspeicheradressen beschrieben.

Einstellbereiche und Vorgabewerte

cm/min,
Adresse Funktion Impulse/s 10 deg/min, Vorgabewert
Zoll/min
5 4 Maximalgeschwindigkeit Vmax 10— 100.000 1-153.000 100.000
- 6 Minimalgeschwindigkeit Vimin 0, 10 — 10.000 0, 1-15.300 0
8 7 Vorschubgeschwindigkeit Vioc 10 — 100.000 1-153.000 10.000
10 9 Nullpunktfahrt VRT 10 — 100.000 1-153.000 50.000
- 11 Nullpunktfahrt (Schleichgang) Vcr 10 - 10.000 1-15.300 1.000
- 12 Anzahl der Nullphasensignale N 0 - 32767 0 10
20 19 Positioniergeschwindigkeit V(1) 10— 100.000 1-153.000
24 23 Positioniergeschwindigkeit V(2) 10— 100.000 1-153.000

Tab. 6-12: Parameter zum Einstellen der Geschwindigkeit

Mit den Pufferspeicheradressen #4, #5 und #6 werden die Geschwindigkeitsgrenzen des
Positioniermoduls festgelegt. An Bfm #4, #5 steht die maximale Geschwindigkeit, mit der ein
Antrieb verfahren werden kann. An Bfm #6 steht die minimale Geschwindigkeit, mit der ein
Antrieb verfahren werden kann. An diesen Adressen sollten die Grenzen des vorhandenen
Antriebs eingegeben werden.

Die Werte an den Pufferspeicheradressen #7, #8, #9, #10, #11, #19, #20, #23, #24 missen
innerhalb des Wertebereichs zwischen Vmin und Vimax liegen. Die Eingabe erfolgtin Abhangig-
keit des gewahlten Systems (Motor, Maschine oder kombiniertes System) in Impulsen/s (bzw.
cm/min, 10 Grad/min, Zoll/min).

Die Beschleunigung/Verzdgerung wird durch die Maximalgeschwindigkeit (Bfm #4, #5), die
Minimalgeschwindigkeit (Bfm #6), die Beschleunigungs- und Verzdgerungszeit (Bfm #15)
bestimmt.

Minimalgeschwindigkeit (Bfm #6)

Die Minimalgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit am Pogrammestart.

Wird das FX2N-1PG-E zusammen mit einem Schrittmotor verwendet, missen beim
Einstellen der Minimalgeschwindigkeit die Selbststart-Frequenz und der Resonanzbereich
des Motors bertcksichtigt werden.

Vorschubgeschwindigkeit (Bfm #8, #7)

Die Vorschubgeschwindigkeit kann manuell in beide Bewegungsrichtungen erfolgen (JOG+/
JOG-). Die eingestellte Geschwindigkeit muf3 zwischen der Minimalgeschwindigkeit (Vmin)
und der Maximalgeschwindigkeit (Vmax) liegen.

Nullpunktfahrt (Bfm #10, #9)

Uber die Pufferspeicheradressen #10 und #9 kann die Geschwindigkeit der Nullpunktfahrt
eingestellt werden. Die eingestellte Geschwindigkeit muf3 zwischen der Minimalgeschwindig-
keit (Vmin) und der Maximalgeschwindigkeit (Vmax) liegen.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen Pufferspeicher

6.1.5

6.1.6

Schleichgang (Bfm #11)

Wenn der Naherungsschalter (DOG-Eingang) schaltet, reduziert sich die Geschwindigkeit,
und die Fahrt wird im Schleichgang fortgefiihrt. Diese Geschwindigkeit sollte extrem langsam
gewahlt werden, damit die Genauigkeit des Nullpunkthalts erhéht wird.

(V1) Positioniergeschwindigkeit (Bfm #19, #20)

Mit den Pufferspeicheradressen #19 und #20 kann die aktuelle Positioniergeschwindigkeit
eingestellt werden. Die eingestellte Geschwindigkeit mul3 zwischen der Minimalgeschwindig-
keit (Vmin) und der Maximalgeschwindigkeit (Vmax) liegen. Wird die Geschwindigkeit Uber die
SPS oder manuell iber die DOG-Signale gesteuert, erfolgt keine Drehrichtungsénderung in
der Positioniergeschwindigkeit.

(V2) Positioniergeschwindigkeit (Bfm #23, #24)

In diesem Geschwindigkeitsmodus kénnen 2 verschiedene Geschwindigkeiten kombiniert
werden. Die eingestellte Geschwindigkeit mul3 zwischen der Minimalgeschwindigkeit (Vmin)
und der Maximalgeschwindigkeit (Vmax) liegen.

Beschleunigungs-/Verzbgerungszeit (Bfm #15)

Die Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (Tg) ist der Zeitraum zwischen der Minimalge-
schwindigkeit (Vmin) und der Maximalgeschwindigkeit (Vmax)-

Die Beschleunigung/Verzégerung wird durch die Maximalgeschwindigkeit (Bfm#4, #5), die
Minimalgeschwindigkeit (Bfm #6) und die Beschleunigungs- und Verzégerungszeit (Bfm #15)
bestimmt.

Vmax Abb. 6-2:
' Beschleunigungs-/Verzégerungsverhalten

Vmin
<+—>

e e

Identischer
Einstellwert

1PGE024c

Anzahl der Nullphasensignale (Bfm #12)

Das Nullphasensignal (n) wird von einem Drehimpulsgeber erzeugt. Das Z&hlen des Nullpha-
sensignals wahrend der Nullpunktfahrt wird notwendig, damit der Betrieb nicht abrupt durch
Erhalten eines DOG-Signals (Bfm #12) erfolgt, und es damit zu einer Beschadigung der
Maschine kommt.
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6.1.7 Positionsdaten (Bfm #13, #14, #17, #18, #21, #22, #26, #27)

Im folgenden werden die positionsrelevanten Pufferspeicheradressen beschrieben.

Einstellbereiche und Vorgabewerte

Adresse
Obere Untere | Beschreibung Einstellbereich Vorgabewert 0

16 Bits 16 Bits
14 13 Nullpunktadresse HP 0 — £999999 0 L/S
18 17 Solladresse (1) P(1) 0 — £999999 0 L/s
22 21 Solladresse (2) P(2) 0 — 999999 0 L/S
27 26 Aktuelle Position CP Wird automatisch beschrieben -2.147.483.648 L/s

O L =Lesen, S = Schreiben

Tab. 6-13: Parameter zum Einstellen der Positionsdaten

Nullpunktadresse (Bfm #13, #14)

Die Nullpunktadresse definiert die Ausgangsadresse der Bewegung. Bei Erreichen der Null-
punktadresse wird diese automatisch zur aktuellen Position, die Gber die Pufferspeicherad-
ressen Bfm #26 und #27 definiert wird.

Geschwindigkeit bOC Abb. 6-3:
A Aktuelle Position (CP), wenn die Nullpunkt-

adresse (HP) 100 betragt.

PGO

v

A A
Maschinennullpunkt CP=0

1PGE025¢c

Solladresse 1 (Bfm #18, #19)

Die Solladresse 1 definiert die Zieladresse bzw. die zurlckzulegende Wegdistanz des
Bearbeitungsvorgangs. Bei der Absolut-Positionierung wird die Drehrichtung von dem einge-
stellten Absolutwert der aktuellen Position (Bfm #26 und #27) bestimmt. Bei der Relativposi-
tionierung bestimmt die Richtung der zurtickgelegten Wegdistanz die Drehrichtung.

Solladresse 2 (Bfm #21, #22)

Uber die Solladresse 2 kann eine zweite Geschwindigkeit wahrend eines Arbeitsprozesses
definiert werden.
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Beispiel V

HINWEIS

Aktuelle Position (Bfm #26, #27)

Vergewissern Sie sich, dal die eingestellten Daten als 32-Bit-Daten ausgelesen werden.

Kontaktplan

LD X000
@ DFROM KO K26 Do K1 @ Das ,D" vor dem FROM-Befehl
definiert die 32-Bit-Anweisung

Anweisungsliste

%000
0 | [pFROM ED K26 Do Kl (1)

1PGE026Dh|

Abb. 6-4: Beispielprogramm zum Auslesen bei 32-Bit-Verarbeitung

Umwandlung der Einheiten

Die Beziehung zwischen den Einheiten des Maschinensystems und des Motors ist wie folgt:

_ VxAx10'
P= —Bx®0

P = Impulse/s

A = Pulsrate [Pulse/Umdrehung]

B = Vorschub [mm/Umdrehung]

V = Geschwindigkeit [cm/min, 10 Grad/min, Zoll/min]

Vorschub: 5 mm/U = 5000 um/U
Pulsrate: 1000 P/U
Geschwindigkeit: 50 cm/min

Die Berechnung nach oben genannter Formel ergibt 1666,67 Imulse/s.
Daaber nur ganze Impulse ausgegeben werden kdnnen, wird mit 1667 Impulse/s verfahren.
A

| Die Umwandlung nach oben genannter Formel geschieht automatisch.

Drehzahl des Motors
Die Drehzahl des Motors errechnet sich aus:
60 f
n=——
z

n = Drehzahl des Motors
f = Impulsfrequenz Impulse/s
Z = Pulsrate Impulse/U

Da nur Frequenzen ausgegeben werden kdnnen, kann nicht jede beliebige Drehzahl
eingestellt werden.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen

6.1.8

Beispiel V

HINWEIS

Positionierfehler

Die Positionierung mit einem FX2N-1PG-E-Modul kann unter bestimmten Umstanden mit
einem Fehler verbunden sein. Oft liegt es daran, daf? es nicht méglich ist, eine Bruchbildung
fur die Ausgabe einer ganzzahligen Impulsrate durchzufiihren. Mit der folgenden Formel kann
der Fehler berechnet werden:

cl=z
B

C = relative Bewegungsstrecke

A = Impulsrate (Bfm #0)

B = Vorschub (Bfm #2, #1)

Z = tatsdchliche erforderliche Anzahl Impuls

Wenn die Berechnung fir Z eine ganze Zahl ergibt, kann kein Positionierfehler auftreten.
Ergibt die Berechnung fir Z keine ganze Zahl, kénnen folgende Positionierfehler auftreten:

@ Bei wiederholten Fahrten mit relativer Positionsbestimmung tritt ein Aufrechnungsfehler
an der aktuellen Position auf.

@ Beieiner einmaligen Fahrt mit relativer Positionsbestimmung tritt ein Rundungsfehler auf,
der innerhalb eines Impulses liegt.

C =23.400 pm = 23,4 mm

A =1000
B = 5000 =5 mm/U
ulse,
7 =23.400 ym 000™%
5000
Z = 4.680 Impulse A

Bei Verwendung der Motoreneinheiten (Impulse) tritt kein Aufrechnungsfehler auf, da die
Impulszahl nur als ganze Zahl angegeben werden kann.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen Pufferspeicher

6.1.9 Befehle der Betriebsmodi (Bfm #25)

Nachdem die Pufferspeicheradressen #0 bis #24 definiert worden sind, werden folgende
Inhalte in die Pufferspeicheradresse #25 geschrieben.

Bits Beschreibung

bO=1 Fehler-Reset
Der Fehlermerker (Bfm #28, Bit 7) wird zuriickgesetzt.

b1=001 STOP

Die Funktion entspricht einem anliegenden Signal am STOP-Eingang des Positioniermoduls.
Andert sich jedoch der Bit-Status, bevor am STOP-Eingang ein Signal anliegt, wird die Maschi-
nenbewegung abgebremst und gestoppt.

b2=1 Vorwértsimpuls Stopp

Impulsausgabe wird an dem in Vorwartsrichtung liegenden Zielpunkt gestoppt.
b3=1 Riickwértsimpuls Stopp

Impulsausgabe wird an dem in Riickwartsrichtung liegenden Zielpunkt gestoppt.
b4 =1 JOG+

Vorwartsbewegung mit der Geschwindigkeit Vjoc (siehe Seite 7-1)
b5=1 JOG-

Ruckwartsbewegung mit der Geschwindigkeit Vjoc (siehe Seite 7-1)

b6=00 1 Start der Nullpunktfahrt
Start der Nullpunktfahrt, Stopp auf dem Referenzpunkt tiber dem Naherungsschalter (DOG)
und PGO (Nullpunktsignal)

b7 =0 Absolute Positionierung
Zulassig in den mit den Bits b8, b9 oder b10 bestimmten Betriebsmodi

b7 =1 Relative Positionierung
Zuléssig in den mit den Bits b8, b9 oder b10 bestimmten Betriebsmodi

b8=00 1 Positionierung mit vorgegebener Geschwindigkeit und vorgegebener Distanz
(siehe Seite 7-7)

b9=00 1 Positionierung liber Geschwindigkeitsangabe und externes Startsignal
(siehe Seite 7-8)

b10=00 1 Positionierung mit 2 vorgegebenen Geschwindigkeiten und 2 Distanzen
(siehe Seite 7-9)
Nur bei positiver und negativer Drehrichtung liegt an den Ausgéngen FP/RP ein Signal an.

Positionierung mit 2 vorgegebenen Geschwindigkeiten.
Wechsel mit externem Signal
(siehe Seite 7-10)

b12=1 Positionierung mit variabler Geschwindigkeit ©
(siehe Seite 7-11)

bll1=001

Tab. 6-14: Bit-Belegung der Pufferspeicheradresse #25

@ Ein Beispielprogramm zur Adressierung der variablen Geschwindigkeit (Bits b12) finden
Sie auf der folgenden Seite.
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Pufferspeicher Beschreibung der Pufferspeicheradressen

Beispielprogramm zur Programmierung einer variablen Geschwindigkeit (Bit b12)

0 X000
o1 MO @ Fehler-Reset
2 X001
03 Ml @ Stopp-Befehl
4 X002
05 M? © Vorwartsimpuls-Stopp
b X003
o7 M3 @ Rickwartsimpuls-Stopp
8 X004
609 M4 6 JOG+
10 X005
011 M5 0 JOG-
12 X006
213 ME @ Startpunkt der Nullpunktfahrt
14 MB000
015 M7 @ Absolut-/Relativpositionierung
16 X007
17
18 X010
Positioni it b
©19 M O Ceschwindighei und vorgegebener
20 Distanz
21 X0
o222 M9 @ Positionierung mit vorgegebener
Geschwindigkeit und externem
23 Startsignal
24 X012
Positioni it 2 b
® 25 Mio O Ceschuindigierenond o
26 Distanzen
27 X013
Positioni it 2 b
®28 MII O Ceschwindigheten. Weansslt it
2q externem Signal
30 X014
® 31 MM12 ® Positionierung mit variabler
Geschwindigkeit
32 MB8000
33 10 KO K25 K4MO K1
1PGE027b

Abb. 6-5: Beispielprogramm (Anweisungsliste) zur Adressierung des Bits b12
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n
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16
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EF:UU [m i ks RaHD K1 ]
1PGE028b

Abb. 6-6: Beispielprogramm (Kontaktplan) zur Adressierung des Bits b12

Programmbeschreibung

Im folgenden wird das Beispielprogramm zur Adressierung der Pufferspeicheradresse #25
detailliert beschrieben:

Der Reset eines Fehlers kann durch das Ausschalten und Wiedereinschalten der Anlage
ausgefuhrt werden. Dementsprechend braucht der Eingang X000 nicht gesetzt zu werden.
Wenn die Daten einer Fehlermeldung oder die Fehler-Code-Daten erhalten bleiben
sollen, missen die Daten aus den Pufferspeicheradressen ausgelesen und in Merkern
und Registern der SPS gespeichert werden.

Die Stopp-Anweisung wird generell ins Positioniermodul geschrieben und an die SPS-Einheit
ausgegeben. In diesem Fall ist das Setzen des Eingangs X001 nicht erforderlich.

Wahrend des Betriebes ohne Nullpunktpositionierung mit konstantem Vorschub ist das
Setzen des Eingangs X001 nicht erforderlich.

Uber das standige Riicksetzen oder das Setzen des Merkers M7 iiber den Merker M8000
kann entweder die Relativ- oder Absolutpositionierung ausgewahlt werden.

Uber den Merker M8000 kann einer der Merker M8 bis M12 gesetzt werden.

Als generelle Startanweisung kann tber den Merker M7 ein Merker (M8 bis M12) mit Hilfe
der entsprechenden Programmierung gesetzt werden. Nach Erhalten eines Startsignals
vergehen 10 ms, bis der Impulsgenerator ein Impuls ausgibt. Nach Ausgabe des Startsig-
nals oder nach Setzen einer der Pufferspeicheradressen #1 bis #6 und #15 kdnnen 500 ms
vergehen.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen

@® Die Daten werden mittels TO-Anweisung in die Pufferspeicher geschrieben. In dem in der
Abb. 6-5, 6-6 beschriebenen Beispiel ist das Positioniermodul direkt neben dem Grund-
modul adressiert worden.

@® Im unten aufgefuhrten Beispiel kann das Start-Bit nicht ausgeschaltet werden.
Der Betrieb wird ohne Unterbrechung fortgefihrt.

0 LD X000
1 TO KO K25 HO400 K1
10 LD X001
1 TO KO K25 H0400 K1
%000
o | [To Kz i D Kl6
=000
10 | {Top K2 K0 Do K16
%000
20 f—————m Kz ] DO El6
=000
38 P—————fvmop Kz it bl KL
1PGE029b

Abb. 6-7: Fehlerhaftes Verhalten des Impulsgenerators

® Um das Start-Bit Uber dem Impulsgenerator ausschalten

Programmierung erfolgen:

zu kénnen, mufd folgende

LD
OR
ouT
LD
TO

T

X000
X001
M10
MB000
KO K25 K4M0 K1

HI]IJP

i
Hﬂﬂ}d

HBEIFI[I
f

e
=
&

K25

K4H0 K1

{ HID

1PGE0304

Abb. 6-8: Korrekte Programmierung
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6.1.10

HINWEIS

Status-Codes (Bfm #28)

Der Betriebszustand des FX2N-1PG-E wird automatisch an der Pufferspeicheradresse #28
gespeichert und kann von der FX1N-/FX2N-Steuerung mit Hilfe der FROM-Anweisung abge-
rufen werden.

Bit-Status | Modulstatus

b0 =0 In Betrieb (BUSY)
b0=1 Bereit (READY)
bl1=0 Ruckwarts
bl=1 Vorwarts
Beim Start einer Vorwarts-Operation steht b1 auf 1.
b2 =0 Nullpunktfahrt wird nicht ausgefuhrt.
b2=1 Nullpunktfahrt wird ausgefuhrt.

Nach Abschluf3 einer Nullpunktfahrt steht b2 auf 1. Nach Ausschalten des Geréts wird ein Reset
durchgefihrt. @®

b3 =0 STOP-Eingang zurtickgesetzt
b3=1 STOP-Eingang gesetzt

b4 =0 DOG-Eingang zuriickgesetzt
b4 =1 DOG-Eingang gesetzt

b5=0 PGO-Eingang zuriickgesetzt
b5=1 PGO-Eingang gesetzt

b6 =1 Uberlauf

Uberlauf des 32-Bit-Datenwerts an Pufferspeicheradresse #27, #26. Ein Reset erfolgt durch
Ausschalten des Gerats oder den Startbefehl fur eine Nullpunktfahrt.

b7 =1 Fehler
Der Fehler wird an Pufferspeicheradresse #29 gespeichert. Ein Reset erfolgt durch Ausschalten
des Geréts oder indem an Pufferspeicheradresse #26 der Wert fiir bO auf ‘1’ gesetzt wird.

Start des Positioniervorgangs
Positioniervorgang abgeschlossen
Beim Start des Positioniervorgangs wird der Wert geldscht und anschlieRend wieder auf ‘1’ gesetzt.

Tab. 6-15: Bit-Beschreibung der Pufferspeicheradresse #28

@ Programmbeispiel zum Ausfiihren eines Resets des Bits b2

0 LD X000
1 TOP KO K28 KO K1

X000
i } {Top il K28 KO Kl

1PGEO031b

Abb. 6-9: Zurlcksetzen des Bits b2 der Pufferspeicheradresse #28

Die verschiedenen Startbefehle kbnnen nur im READY-Modus empfangen werden. Ausge-
nommen sind folgende Befehle an Pufferspeicheradresse #25: STOP-Befehl, Pulsstopp vor-
warts, Pulsstopp ruckwarts und der umgekehrte Pulsstopp kdnnen auch im BUSY-Modus
empfangen werden.

Die Daten kdnnen unabhéngig vom READY- oder BUSY-Modus vom FX2N-1PG-E in die
FX1N-/FX2N-SPS gelesen werden.

| Nach jedem Impuls &ndert sich die aktuelle Pufferspeicheradresse.
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Beschreibung der Pufferspeicheradressen

BeispielVV Dasfolgende Beispiel zeigt das Auslesen der Statusinformationen aus dem Positioniermodul.
0 LD MB000
1 FROM KO K28 K3M20 K1
Q10 LD M20 @ In Betrieb/ Bereit (READY/ BUSY)
11 ouT Y000
012 LD M21 @ Vorwarts/Ruckwarts
13 ouT Y001
014 LD M22 ©® Nullpunktfahrt wird ausgefuhrt/ nicht ausgefiihrt
15 ouT Y002
016 LD M23 @ Stopp-Eingang AUS/ EIN
17 ouT Y003
018 LD M24 ©® DOG-Eingang AUS/EIN
19 ouT Y004
020 LD M25 @ PGO-Eingang AUS/EIN
21 out Y005
@22 LD M26 @ Uberlauf
23 ouT Y00h
0214 LD M27 © Fehler
25 FROM KO K29 D200 K1
Q34 LD M28 @ Start/Ende des Positioniervorgangs
35 ouT Y007
Ha000
— | [FROH K0 E2a K3r20 K1 7
H0
10 | {4000 (1]
H21
12 [ iy N 2)
H2
14 l { W2 1@
H3
16—} (e e
24
18— | { W4 1O
H2G
kil | Y05 (4]
H26
2| Wl 1@
H2?
24—} [FRH KO ko moo K e
2
s} i 5
1PGE032b
Abb. 6-10: Auslesen aus dem Positioniermodul
A
HINWEIS Wenn ein Treiberverstarker fir einen Schrittmotor ohne ausgefiihrtes Positionierabschlui3-
signal verwendet wird, kann dieses Signal ersatzweise zur Erkennung des Positionierab-
schlusses verwendet werden. Ferner kann dieses Signal zur Einleitung der weiteren Verar-
beitung eingesetzt werden.
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Pufferspeicher

6.1.11 Fehler-Codes

Die folgenden Fehlercodes werden in die Pufferspeicheradresse #29 geschrieben. Diese
kénnen durch Setzen des Bits bl in der Pufferspeicheradresse #28 ausgelesen werden.

Fehler-Code

Fehlerbeschreibung

L1012

Fehlerhafte Definition (Vmax < Vmin, VRT < VCR)

Fehlerhafte Definition von P(1) und P(2) bei einer absoluten Positionsbestimmung
[...][...] zeigt die untere Wortadresse der zugehorigen Pufferspeicheradresse.

L1012

Es wurde keine Einstellung vorgenommen (V(1), P(1), V(2), P(2)).
V(2) und P(2) durfen nur bei Positioniervorgdngen mit zwei Geschwindigkeiten oder bei Positio-

niervorgangen mit externem Befehl definiert werden.

[...]1[...] zeigt die entsprechende Pufferspeicheradresse an. Wenn der Wert an Pufferspeicher-
adresse #18, #17 ,0" betragt, wird der Fehler-Code 172 gemeldet.

(1013

Falsche Wertvorgabe

[...][...] zeigt die entsprechende Pufferspeicheradresse an. Bei einem Wert an Pufferspeicher-
adresse #5, #4, der nicht innerhalb des Bereiches von 10 bis 100.000 Imp/s liegt, wird der

Fehler-Code 043 gemeldet.

Tab. 6-16: Bedeutung der Fehler-Codes

HINWEIS Falls einer der Geschwindigkeitsbefehle Uber Vmax oder unter Vpmin liegt, wird kein
Fehler-Code ausgegeben, sondern mit der nachstliegenden Geschwindigkeit (Vimin oder
Vmax) gearbeitet. Sobald ein Fehler auftritt, wechselt das FX2N-1PG-E in den
READY-Modus. Der START-Befehl wird in diesem Moment nicht verarbeitet.
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Beschreibung der einzelnen Betriebsmodi

v

Betriebsmodi

7.1 Beschreibung der einzelnen Betriebsmodi
Dieser Abschnitt beschreibt den Ablauf und die Unterschiede der 7 zur Verfiigung stehenden
Betriebsmodi im Detail. Welche Pufferspeicheradressen flir die einzelnen Betriebsmodi ein-
gestellt werden mussen, ist den Tabellen zu entnehmen. Die einzelnen Betriebsmodi werden
durch die Einstellung an Pufferspeicheradresse #25 gewéahlt. Eine detaillierte Beschreibung
der Pufferspeicheradressen enthélt Kapitel 6.
7.1.1 JOG-Betrieb
Adresse Tab. 7-1:
Obere | Untere | Beschreibung Relevante Pufferspeicheradressen
16 Bits | 16 Bits
- 3 Parameter
5 4 Maximalgeschwindigkeit (Vmax)
- 6 Minimalgeschwindigkeit (Vmin)
8 7 Vorschubgeschwindigkeit (Vioc)
- 15 Beschl.-/Verzdgerungszeit (Ta)
- 25 Betriebsbefehl
Abb. 7-1:
S Betriebsmodus 1
Geschwindigkeit Vinax Drehen des Motors/Antriebs, solange ein
* A ' 2 | Signal (JOG-Signal) anliegt.
C § 4
PEAN PEAN
J JOG-Signal |_
1PGE033c
Wenn die JOG-Signale fiir die Vorwarts- oder Riickwartsbewegung empfangen werden, wird
der Motor mit der Geschwindigkeit Vjoc in die jeweilige Richtung bewegt. Vmin und Vmax
bezeichnen die minimale und maximale Geschwindigkeitinnerhalb des Systems. Der Wert flr
Vjoc kann jede Geschwindigkeit in diesem Bereich annehmen. Der Wert T4 definiert die
Beschleunigungs- und Verzégerungszeit zwischen Vipin und Vimax.
HINWEIS | Die Definition von Vmin, Vmax und Ta gilt fur alle Betriebsmodi des Positioniermoduls.
FX2N-1PG-E 7-1
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Betriebsmodi

7.1.2 Manuelle Nullpunktfahrt
Adresse

Obere | Untere | Beschreibung

16 Bits | 16 Bits
- 0 Impulsrate (A) ©
2 1 Vorschub (B) ©
- 3 Parameter
5 4 Maximalgeschwindigkeit (Vmax)
- 6 Minimalgeschwindigkeit (Vmin)
10 9 Nullpunktfahrt (VrT)
- 11 Schleichgang (VcRr)
- 12 Anzahl der Nullphasensignale (N)
14 13 Nullpunktadresse (HP)
- 15 Beschl.-/Verzogerungszeit (Ta)
- 25 Betriebsbefehl

Tab. 7-2:
Relevante Pufferspeicheradressen

@ werden nur benétigt, wenn ein Maschinen- oder kombiniertes System verwendet wird.

Wenn der Betriebsmodus ,Manuelle Nullpunktfahrt* aufgerufen wird, setzt der Motor die
Anordnung auf die Nullposition (Bfm #13, #14). Wenn die Anordnung diesen Punkt erreicht
hat, wird die aktuelle Position (Bfm #26, #27) automatisch mit der Nullposition tiberschrieben.

Die Positionierung erfolgt mit zwei Geschwindigkeiten:

Die Umschaltung erfolgt durch ein Signal am DOG-Eingang. Das System beriicksichtigt die
eingestellten Beschleunigungs- und Bremszeiten. Die Rotationsrichtung des Motors fur die
Nullpunktfahrt wird an Pufferspeicheradresse #3 mit Bit 10 festgelegt.

Geschwindigkeit

A

L

Abb. 7-2:
Betriebsmodus 2
Ablauf der manuellen Nullpunktfahrt

1PGEO34c

@ Wenn das Signal fur die Nullpunktfahrt einschaltet, wird mit der Geschwindigkeit VrT der
Nullpunkt angefahren.

@® Wenn der Naherungsschalter (DOG-Eingang) schaltet, wird die Fahrt abgebremst und im
Schleichgang fortgefihrt.

© Nach dem Schalten des Naherungsschalters werden die PGO-Signale erfaRt. Wenn die
vorgegebene Anzahl (Bfm #12) erreicht ist, stoppt der Motor. Sind keine PGO-Signale
mdglich, kann mittels des DOG-Eingangs positioniert werden.

@ Nullpunkt des Systems
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Beschreibung der einzelnen Betriebsmodi

7.1.3

HINWEIS

Nullpunktfahrt mit DOG-Schalter-Funktion

Grenzschalter Naherungsschalter

L
s 4 [
<+«— DOG
Richtung der Nullpunktfahrt

|

Positioniertisch |

Spindel |

RN ) >

Servomotor Positionierrichtung

1PGE035¢

Abb. 7-3: Beispielschema einer Positionieranordnung

Ein DOG-Schalter mit der festen Lange ,L“ istaufeinem Positioniertisch fixiert, der durch eine
Umlaufspindel nach links und rechts bewegt wird. Bewegt sich der Tisch in Richtung Null-
punkt, erreicht der DOG den Naherungsschalter (LSD) und schaltet diesen ein. Nachdem der
DOG den Naherungsschalter passiert hat und der LSD sich wieder in Ruhestellung befindet,
schaltet der Motor ab.

Es kann vorkommen, daf3 die Positionierung tiber den Naherungsschalter zu Abweichun-
gen fuhrt, die sich wiederum bei wiederholten Nullpunktfahrten bemerkbar machen. Dem
kann durch folgende Methode entgegengewirkt werden:

Servomotoren geben in der Regel pro Motorumdrehung ein Nullphasensignal (PGO) aus.
Wenn z.B. der Positioniertisch mit jeder Motorumdrehung 1 mm bewegt wird, wird fir jeden
zurluickgelegten Millimeter ein Nullphasensignal gesendet. Um sicherzugehen, daf die
Nullpunktfahrt gleichmafiig verlauft, ist es entscheidend, daf? der Naherungsschalter immer
innerhalb der gleichen Nullphasensignale einen Kontakt bekommt. In Abbildung 7-4 hat der
Néaherungsschalter wahrend der Phase A Kontakt. Der Nullpunktist nach dem Empfang des
funften Nullphasensignals erreicht. Wiirde der N&herungsschalter zu einem friheren oder
spateren Zeitpunkt auslésen, konnte der Zahlvorgang nicht mehr die korrekte Nullposition
liefern.

Bei Schrittmotoren wird h&ufig nach 4 oder 8 Schritten bzw. nach 7,2° ein Signal ausgegeben,
das fir die Positionierung genutzt werden kann.

Nullpunkt Signalzustand des
i Néaherungsschalters

—_— —
E— <

EIN

AUS

Startpunkt fir den Z&hlvorgang der Nullphasensignale

1PGE036¢

Abb. 7-4: Nullphasensignal
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7.1.4

Beispiel V

HINWEIS

Nachlaufende Zahlmethode fur die Nullpunktfahrt

Bei dieser Positioniermethode ist das Bit b13 an Pufferspeicheradresse #3 gesetzt (1). Mit
dieser Einstellung beginnt der Zahlvorgang fir das Nullpunktsignal (PGO0), nachdem der
Naherungsschalter passiert wurde. Die Verzogerungsphase beginnt mit Einschalten des
Naherungsschalters. Die Nullphasenzéhlung beginnt erst dann, wenn der Naherungsschalter
wieder ausschaltet.

Im folgenden Beispiel ist die Anzahl der Nullphasensignale auf 1 gesetzt. Der Positioniervor-
gang wird sofort gestoppt, wenn nach dem Passieren des Naherungsschalters das erste Null-
phasensignal empfangen wird. Der Wert fir das Nullpunktsignal (PGO) ist an Pufferspei-
cheradresse #12 gespeichert. In dem Beispiel hat PGO den Wert 1. Auch hier missen Sie
darauf achten, daR der Kontakt des Naherungsschalters immer zwischen den zwei gleichen
Nullphasensignalen anliegt. Die Kontaktlange L muR3 definiert werden, damitinnerhalb dieser
Lange der Abbremsvorgang abgeschlossen werden kann. Wenn die Nullposition erreicht
wurde, sendet das FX2N-1PG-E lber den Ausgang CLR ein Pulssignal. Dieses Signal kann
im Servoverstarker weiterverarbeitet werden (Loschen des Fehler-Zahlers etc.). Der Wert an
der Nullposition (Bfm #14, #13) wird an die aktuelle Position (Bfm #27, #26) tbertragen. Der
Merker fur eine beendete Nullpunktfahrt an Bfm #28 (b2) wird dann auf den Wert 1" gesetzt.

Nullpunktfahrt VrT
Grad der Verzogerung (Bfm #10, #9)
(Bfm #15) : <

Nullpunktadresse : Richtung der Nullpunktfahrt
(Bfm #14, #13) : (Bfm #3, b10 und b9)

Schleichgang Vcr

(Bfm #11) Néherungsschalter EIN

ik ) : Naherungsschalter :
v ‘e AUS :

i Anzahl Nullpunktsignale (Bfm #12=1)

| |

“ A AR

PGO-Signale

1PGE037¢c

Abb. 7-5: Z&hlmethode der Nullpunktfahrt

A

Es mufR an Pufferspeicheradresse #3 festgelegt werden, ob ein Offner oder SchlieRer als
Schalter fir den DOG-Eingang verwendet wird.
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Beschreibung der einzelnen Betriebsmodi

7.1.5

Beispiel V

HINWEIS

Vorlaufende Zadhlimethode fur die Nullpunktfahrt

Bei dieser Positioniermethode ist das Bit b13 an Pufferspeicheradresse #3 zurilickgesetzt (0).
Mit dieser Einstellung beginnt, in dem Moment in dem der N&herungsschalter einschaltet, der
Zahlvorgang fur das Nullpunktsignal (PGO0), die Verzégerungsphase und die Nullphasenzéhlung.

Im folgenden Beispiel ist Bfm #12 so gesetzt, daf3 fiinf Nullphasensignale (PGO0) gezéhlt
werden. Die Operation wird nach dem Empfang des flinften Nullphasensignals und bei ausrei-
chender Verzogerung sofort gestoppt. Auch in diesem Beispiel mul3 der Kontakt des Nahe-
rungsschalters immer zwischen den zwei gleichen Nullphasensignalen liegen. Da der Nahe-
rungsschalter verzégert anspricht, sollte die Geschwindigkeit fir die Nullpunktfahrt (VrT) so
niedrig wie moglich gesetzt werden. Die Anzahl der Nullphasensignale mul3 so grof3 gewahlt
werden, dal3 der Antrieb in dieser Zeit auf die Schleichfahrt abgebremst werden kann.

Nullpunktfahrt Vrt

Grad der Verzogerung Bfm #10, #9
(Bfm #15)

<
<

Nullpunktadresse

(Bfm #14, #13) Richtung der Nullpunktfahrt

(Bfm #3, b10 und b9)

Schleichgang Vcr
Bfm #11 N&herungsschalter

I /Naherungsschalter : EIN
: AUS : /
» :/ :

¢ % Anzahl Nullpunktsignale
: Bfm #12=5

le : N
1 : g

Y AR

PGO-Signale

A

1PGE038c

Abb. 7-6: Zidhlen der Nullphasensignale

A

Beim Einsatz eines Schrittmotors entspricht die Ausgabe eines Nullphasensignals nicht
mehr einem Impuls pro Motorumdrehung. Das Verhaltnis betragt haufig 1 Impuls pro 7,2°.
Diese Information muRR den technischen Daten des verwendeten Schrittmotorverstarkers
entnommen werden.

Dadurch verringert sich die Kontaktstrecke des Naherungsschalters. Erhéhen Sie deshalb
an Pufferspeicheradresse #12 den Sollwert fur die Anzahl der Nullphasensignale.
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7.1.6 Programmierte Nullpunktfahrt

BeispielVV Die programmierte Nullpunktfahrt ist abh&ngig vom gesetzten Nullpunkt des Systems.

Abb. 7-7:
Grenzschalter ©  DOG-Signal @ Nullpunkirichtung | - programmierte Nullpunktfahrt

v

1PGE039c

@ Das Beispiel zeigt den Ablauf fiir den Fall, das Bitb12 der Pufferspeicheradresse #3 auf 0
gesetzt wurde.

@ Wurde der Grenzschalter aktiviert, wird die Impulsiibertragung sofort unterbrochen
(Bfm #25, Bit 3 = 0) und das Reset-Signal wird ausgegeben.

Das Signal am DOG-Eingang erlischt (bevor der Naherungsschalter aktiviert wurde).

Am DOG-Eingang liegt ein Signal an.

®00Q

Das Signal am DOG-Eingang erlischt (nachdem der Naherungsschalter aktiviert wurde).
Wird der Grenzschalter Giberfahren, muR3 das System mit Hilfe des JOG-Betriebs wieder in
den Nullpunkt gefahren werden, um anschlieRend den Betrieb vom Startpunkt aus neu
starten zu kénnen.

A

HINWEISE Beim Einsatz eines Schrittmotors muf3 auf ein geeignetes Verhaltnis von Motorleistung zum
Lastdrehmoment geachtet werden, damit die Ausgabe eines Nullphasensignals auch der
Impulsausgabe pro Motorumdrehung entspricht.

| Die Einstellung der Verzégerungs-/Beschleunigungszeit sollte nicht zu klein gewahlt werden.
Die Minimalgeschwindigkeit Vmin darf nicht zu klein gewahlt werden, um Laufresonanzen
bei Schrittmotoren zu verhindern.

Es kann erforderlich sein, eine externe Stromversorgung fur den Signalflu? zum Schrittmo-
torverstarker einzusetzen.
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Beschreibung der einzelnen Betriebsmodi

7.1.7

HINWEIS

Positionierung mit vorgegebener Geschwindigkeit und Distanz

Adresse
Obere | Untere | Beschreibung
16 Bits | 16 Bits
- 3 Parameter
5 4 Maximalgeschwindigkeit (Vmax)
- 6 Minimalgeschwindigkeit (Vimin)
- 15 Beschl.-/Verzdgerungszeit (Ta)
18 17 Solladresse (1)
20 19 Betriebsgeschwindigkeit (1)
- 25 Betriebsbefehl

Tab. 7-3:
Relevante Pufferspeicheradressen

Nach Empfang des Startsignals beschleunigt der Motor auf die Geschwindigkeit V(1), bremst
ab und stoppt an der Sollposition P(1). Die absolute Position vom elektrischen Nullpunkt oder
der Verfahrweg von der Startposition kann als Zielposition bestimmt werden. Die Minimalge-
schwindigkeit Vmin wird angegeben, um Laufresonanzen bei Schrittmotoren zu verhindern.
In diesem Betriebsmodus erkennt das FX2N-1PG-E automatisch, dafl3 bei einem kurzen
Verfahrweg nicht auf die maximale Geschwindigkeit beschleunigt wird. Die Beschleunigung
wird vorzeitig abgebrochen, sobald die fir die kurze Distanz optimale Geschwindigkeit
erreicht ist.

| Fur Servomotoren gilt generell: Viin =0

Geschwindigkeit

Kleiner
Verfahrweg

Vmin

[

A ‘
>

Verfahrweg Start

Abb. 7-8:

Betriebsmodus 3:

Anfahren einer vorgegebenen Position mit
einer vorgegebenen Geschwindigkeit

1PGE040c

Die Auswabhl der relativen (ausgehend von der aktuellen Position) oder absoluten (ausgehend
von der Nullposition) Positionierung wird ebenso wie die Auswahl des Betriebsmodus an der
Pufferspeicheradresse #25 getroffen.

FX2N-1PG-E
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7.1.8 Positionierung Uber Geschwindigkeitsangabe und externes Startsignal
Adresse Tab. 7-4:
Obere | Untere | Beschreibung Relevante Pufferspeicheradressen
16 Bits | 16 Bits
- 0 Impulsrate ®
2 1 Vorschub @
- 3 Parameter
5 4 Maximalgeschwindigkeit (Vmax)
- 6 Minimalgeschwindigkeit (Vmin)
- 15 Beschl.-/Verzogerungszeit (Ta)
18 17 Solladresse (1)
20 19 Betriebsgeschwindigkeit (1)
- 25 Betriebsbefehl

@ Werden nur benétigt, wenn ein Maschinen- oder kombiniertes System verwendet wird.
In diesem Modus reagiert das Positioniermodul auf das DOG-Signal.

Beim Empfang des Startsignals l&auft der Motor an. Zu diesem Zeitpunkt ist der aktuelle Posi-
tionswert tGberschrieben worden. Sobald das Unterbrechungssignal empfangen wird (Signal
am DOG-Eingang), legt der Motor den vorgegebenen Verfahrweg zuriick und stoppt anschlie-
Rend. Es kann nur eine relative Strecke angegeben werden.

Der aktuelle Wert wird durch das Startsignal geldscht. Bei Empfang des Unterbrechungs-
signals andert sich der aktuelle Wert und wird bei Beendigung des Betriebs zur eingestellten
Position.

Das Positioniermodul berticksichtigt die eingestellten Brems- und Beschleunigungszeiten bei
der Positionierung. Die Art des verwendeten Schalters am DOG-Eingang mul3 an Pufferspei-
cheradresse #3 festgelegt werden.

In allen Betriebsmodi steht der Stopp-Befehl jederzeit zur Verfligung. Wenn der Stopp-Befehl
wéhrend einer Positionierung empfangen wird, bremst der Motor und stoppt.

Abb. 7-9:
Geschwindigkeit Betriebsmodus 4:

4 : Mit dem Start dieser Funktion beginnt der
Motor/Antrieb zu drehen. Nach dem Inter-
rupt-Signal (DOG) wird noch der vorgegebe-
ne Weg P(1) zurlickgelegt.

Signaleingang Verfahrweg P(1)

1PGEO41c
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Beschreibung der einzelnen Betriebsmodi

7.1.9

HINWEIS

Positionierung mit 2 Geschwindigkeiten und 2 Distanzen

Adresse
Obere | Untere | Beschreibung
16 Bits | 16 Bits
- 0 Impulsrate ®
2 1 Vorschub @
- 3 Parameter
5 4 Maximalgeschwindigkeit (Vmax)
- 6 Minimalgeschwindigkeit (Vmin)
- 15 Beschl.-/Verzogerungszeit (Ta)
18 17 Solladresse (1)
20 19 Betriebsgeschwindigkeit (1)
22 21 Solladresse (2)
24 23 Betriebsgeschwindigkeit (2)
- 25 Betriebsbefehl

Tab. 7-5:
Relevante Pufferspeicheradressen

@ Werden nur benétigt, wenn ein Maschinen- oder kombiniertes System verwendet wird.

In diesem Betriebsmodus kdnnen z.B. schnelle Positionierungen und langsame Maschinen-

bewegungen kombiniert ausgefuhrt werden.

Der Motor bewegt sich nach dem Startbefehl mit der Geschwindigkeit V(1) bis auf die Position
P(1). AnschlieRend wird der Zielpunkt P(2) mit der Geschwindigkeit VV(2) angefahren.

A

Geschwindigkeit

Weg P(1)

Weg P(2)

Abb. 7-10:

Betriebsmodus 5:

Nachdem der Weg P(1) mit vorgegebener
Geschwindigkeit verfahren wurde, wird der
Motor/Antrieb in den Schleichgang geschal-
tet und der Weg P(2) zuriickgelegt.

1PGEO42¢

Die Position P(2) muf3 sich in der gleichen Richtung wie P(1) befinden. Eine Drehrichtungs-
umkehr ist nicht moglich.

FX2N-1PG-E
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7.1.10

Positionierung mit 2 vorgegebenen Geschwindigkeiten

Bei der Positionierung mit 2 vorgegebenen Geschwindigkeiten erfolgt der Wechsel mit einem
externen Signal.

Adresse Tab. 7-6:
Obere | Untere | Beschreibung Relevante Pufferspeicheradressen
16 Bits | 16 Bits

- 0 Impulsrate ®©

2 1 Vorschub @

- 3 Parameter

5 4 Maximalgeschwindigkeit (Vmax)
- 6 Minimalgeschwindigkeit (Vmin)
- 15 Beschl.-/Verzdgerungszeit (Ta)
20 19 Betriebsgeschwindigkeit (1)

24 23 Betriebsgeschwindigkeit (2)

- 25 Betriebsbefehl

@ Werden nur benétigt, wenn ein Maschinen- oder kombiniertes System verwendet wird.

Beschleunigungs-, Stopp- und Startpunkte werden in diesem Modus durch Signale von exter-
nen Schaltern (Grenzschaltern) vorgegeben. Die Anzahl der Impulse wird dabei nicht vom
Positioniermodul kontrolliert.

Nach dem Startbefehl beschleunigt der Motor auf die Geschwindigkeit V(1), bis das Brems-
signal empfangen wird (Signal am DOG-Eingang). Danach verzdgert der Motor, bis die Ge-
schwindigkeit V(2) erreicht ist.

Das Positioniermodul berticksichtigt die eingestellten Brems- und Beschleunigungszeiten bei
der Positionierung. Die Art des verwendeten Schalters am DOG- und Stoppeingang muf3 an
Pufferspeicheradresse #3 festgelegt werden.

Sofort nach anliegen des Stoppsignal, wird die Impulsausgabe abgebrochen. Die Rotations-
richtung wird durch den Wert (positiv oder negativ) des Geschwindigkeitshefehls bestimmt.

Abb. 7-11:

Geschwindigkeit Betriebsmodus 6:

Der Motor/Antrieb lduft solange mit der
Geschwindigkeit V(1), bis ein Signal am
DOG-Eingang anliegt. In diesem Moment
schaltet der Motor/Antrieb in den Schleich-
gang und lauft solange, bis der Grenzschal-
ter (STOPP) erreicht ist oder das Stopp-Bit
an Bfm #25 gesetzt wird.

A

Start Wechsel Stopp

1PGE043c
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Beschreibung der einzelnen Betriebsmodi

7.1.11

Positionierung mit variabler Geschwindigkeit

Adresse Tab. 7-7:
Obere | Untere | Beschreibung Relevante Pufferspeicheradressen
16 Bits | 16 Bits
- 3 Parameter
5 4 Maximalgeschwindigkeit (Vmax)

- 6 Minimalgeschwindigkeit (Vimin)
20 19 Betriebsgeschwindigkeit (1)
- 25 Betriebsbefehl

Die an Pufferspeicheradresse #20 und #19 festzulegende Impulsgeschwindigkeit fir die Posi-
tionierung ist dann aktiv, wenn Bit b12 an Bfm #25 gesetzt (1) ist. Diese Geschwindigkeit kann
bei der Erzeugung der Impulse geandert werden. Da jedoch keine Funktion fir einen
ruckfreien Start-/Stopp-Betrieb existiert, mufd diese Funktion mit der SPS realisiert werden.

In diesem Betriebsmodus sind nur b0 (Fehler-Reset) und b12 relevant. Der Bit-Status fur b1
bis b11 wird auf 0 gesetzt.

b12 = 1: Die Positionierung mit variabler Geschwindigkeit wird ausgefuhrt.
b12 = 0: Die Positionierung mit variabler Geschwindigkeit wird gestoppt.

An Pufferspeicheradresse #3 ist der Status fiir b1, bO (Festlegen der Einheiten) und b8
(Impuls-Ausgabeformat) festzulegen.

Die Drehrichtung wird Uber die Pufferspeicheradresse #20 festgelegt.

Abb. 7-12:

Geschwindigkeit Betriebsmodus 7:

A Die Drehzahl wird durch den Wert an Puf-
ferspeicheradresse #19 festgelegt.

A
Bfm #25 Bit, 12 = 1 |_

1PGE044c
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Betriebsmodi

7.1.12

BeispieleV

DOG- und STOP-Eingang in Verbindung mit Grenzschaltern

In Abhéngigkeit von der Betriebsart kdnnen verschiedene Grenzschalter an den DOG- und
STOP-Eingangen verwendet werden. Die Polaritat der Grenzschalter wird durch die Bits b12
und b14 der Pufferspeicheradresse #3 bestimmt.

Folgende AnschlulZbeispiele sind moglich:

Geschwindigkeit

A 7y

LSD
Nullpunktsignal b6
Geschwindigkeit
A
LS1
b9 Unterbrechungssignal P

Geschwindigkeit

A LS1

LS2

b1l Start der Stopp-
Al pp

Verzbgerung Position

Abb. 7-13:
Nullpunktfahrt :
Pufferspeicheradresse #25, Bit b6 = 0 oder 1

1PGE0O44c

Abb. 7-14:
Signal am DOG-Eingang:
Pufferspeicheradresse #25, Bit b9 = 0 oder 1

1PGE0O45¢

Abb. 7-15:
Externer Eingabemodus:
Pufferspeicheradresse #25, Bitb11=0 oder 1

1PGE046¢

A
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AnschluRschema

Die Bits b12 und b14 in der Pufferspeicheradresse #3 sind nicht gesetzt.

m
~  sw1

LSD

Nullpunktfahrt

m
~L_sw2

LSi

Unterbrechung
der Geschwindigkeit

mm
~__sw3

LS1

Externer Befehl

m

~

Stopp-Eingang

mm
~__sw3

LS2

Externer Befehl

-—-—-—-[ETOR- - — [5G -

Impulsgenerator

-5
[

1PGE0O47¢c
Abb. 7-16: Innenbeschaltung mit SchlieBer als Ndherungsschalter
Die Bits b12 und b14 der Pufferspeicheradresse #3 sind gesetzt.
L swa +_ swa +_ swa
Nullpunkt Unterbrechung Externer
der Befehl
Geschwindigkeit
F~__LSD T~ Lsi F~_ LSl
. Unterbrechung Startpunkt der
Nullpunktsignal Eingang Verzogerung
1 1T _sw
Stopp-Eingang Externer
Befehl
F~_ 82
r - {5798 - — {poct 4
| 1
[ I
L _ Impusgenerator __ _ |
1PGE048c]|
Abb. 7-17: Innenbeschaltung mit Offner als Ndherungsschalter
FX2N-1PG-E 7-13
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Grenzschalter im Verbund mit einem Servoverstarker

Grenzschalter Grenzschalter Grenzschalter Grenzschalter
Vorwarts Vorwarts Ruckwarts Rickwarts

M
LSP LSN
v v
SPS Servoverstarker
1PGE049c
Abb. 7-18: AnschluBschema mit Servoverstarker
HINWEISE Bei der Installation ist darauf zu achten, das die Grenzschalter des SPS gleichzeitig oder

etwas friher als die Grenzschalter des Servoverstarkers schalten.

Da der Servoverstarker eines Schrittmotor keine entsprechenden Eingangsklemmen
besitzt, ist darauf zu achten, das die Grenzschalter von der SPS Uberwacht werden.

Wenn b2 und b3 der Pufferspeicheradresse #25 durch diese Signale angesprochen
werden, erfolgt das Stoppen der Impulsphase und der Léschausgang (CLR) wird gesetzt.
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38

8.1

8.1.1

8.1.2

Programmbeispiel

Schneiden eines Flachmaterials

Aufbau

Messer -B‘\D X002
Y000
Andruckrollen (Vorschub)

Spule ) O/D X003

®

Bremse ﬁq -

- @-@ HA-FEG3
T

Servo-

Zyklus- Verstarker
Stopp
Start i Stopp MR-RB064

—w—
LXOO XOO:Q FP| | RP

MR-J60A

SPS

FX2N-1PG-E

E588 Bedieneinheit FX-10DU

1PGE0504

Abb. 8-1: Aufbau einer Positionieranlage

ProzelRRablauf
Das Flachmaterial wird mittels Andruckrollen tber eine bestimmte Strecke vorwarts bewegt
und von einem Messer auf eine bestimmte L&nge geschnitten.

Das Beispiel behandelt in erster Linie den Positioniervorgang. Der eigentliche Bearbeitungs-
prozess ist kurz beschreiben.

FX2N-1PG-E
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Funktionsbeschreibung

Das Messer erhalt iiber dem Eingang Y000 das Aktivierungssignal. Uber die Grenzschalter
X003 und X002 wird die Operation gestartet und wieder zuriickgefiihrt. Durch Betéatigung der
Start-Taste (X007) wird der kontinuierliche Betrieb gestartet. Wird die Zyklus-Stopp-Taste
(X001) betatigt, wird das Flachmaterial geschnitten und der Arbeitsprozess unterbrochen.
Liegt am Stopp-Eingang des Impulsgenerators ein Signal an, stoppt der Motor, nachdem die
eingestellte Verzégerungszeit abgelaufen ist. Durch Betatigung der Start-Taste wird der
kontinuierliche Betrieb wieder aufgenommen.

Stopp-Eingang
Der Betrieb wird unterbrochen

£ ] £
Start X007 - < -

Vorschub : » :
Messer X000 I_I : I_I |_| I_I

Ausfuhrung des I_I
Schneidvorgangs X003

T
Messer zurtick X002 | § | ] || | ]
l,

Stopp

Zyklus-Stopp X001 I_I

1PGEO51c

Abb. 8-2: Ablaufdiagramm der Beispielanordnung

Zuordnung der Ein- und Ausgénge

(FXZﬁElSPG-E) Servoerstarker
Q: ehler-Reset : ervo
Fehler-R SON Servo EIN
: yklus-Stopp : ticksetzen
Zyklus-S RES Riick
: Messer zuriick LSP: Endschalter Vorwartsdrehung
: Schneidfunktion LSN : Endschalter Riickwartsdrehung
x004]: JOG+ TL: -
[x005]: JOG- >
X006 : -
X007 : Start >
Q: ingang Servo-Ready =~ e : ervo-Ready
Ei S Read < S Read
: ositionierung Ende s : ositionierun
Positionierung End < Positionierung ENDE
012]: Servo-Fehler (ALM) B B ALM|: Servo-Fehler
Y000 : Bewegung Messer
P C Verbindung zur regenerativen
T Option
PGU
(FX2N-1PG-E)
DOG : -
: Stopp-Eingang
PGO : — (Nullpunktsignal) < OP: Z-Impulsphase
[FP]: Vorwartsimpuls Y [PPl: Vorwartsimpuls
: Riickwartsimpuls Y _» : Ruckwartsimpuls
CLR: - > CR: Zahler zurtick
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8.1.3 Technische Daten des Antriebssystems

Maximalgeschwindigkeit: Vmax = 3140 cm/min
JOG-Geschwindigkeit: Vjoc = 314 cm/min
Betriebsgeschwindigkeit: V = 314 cm/min bis 3140 cm/min

® Durchmesser der Andruckrollen: D =10 cm
Max. Drehgeschwindigkeit der Andruckrollen (Ng): Vmax/D x7=3140cm/min/10cm x 7
=100 U/min
® Max. Drehgeschwindigkeit des Motors (Nm) = 3000 U/min
Encoder = 1000 Impulse/U
Verzdgerungsfaktor (R) = N/ No = 30
@® Servoverstarker
Ausgabeimpulse: 4000 Impulse/U
Max. Frequenz: 200000 Impulse/s / 3000 U/min
Eingangsimpulse: 100000 Impulse/s / 3000 U/min
2-stufiges elektronisches Getriebe
® PGU (FX2N-1PG-E)
Impulsrate: A = 2000 Impulse/U
Vorschub: B1 = (10 cm x 77/ 30) x 104 = 10472 um/U
8.1.4 Parameter des Servoverstarkers
Parameter Bezeichnung | Bedeutung
0 MTY Motortyp
1 STY Auswahl der Regelfunktion
2 CMX Elektronisches Getriebe (Zahler)
3 CDhV Elektronisches Getriebe (Nenner)
4 INP Schaltschwelle ,IN POSITION*
5 PGN Verstarkungsfaktor
7 OPS Funktionsauswahl
8 FFC .Feed forward“-Verstarkungsfaktor
10 PST Beschleunigungs-/Verzogerungszeit
11 ZSP Drehzahl ,0“-Meldung
12 VGN Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis
13 VIC I-Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis
14 VDC D-Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis
15 TLL Drehmomentbegrenzer
16 FFF Befehlauswahl fur Vorwéartsgeschwindigkeit
17 MOO Offset Analogeingabe
19 IPO Auswabhl der Ein-/Ausgangssignale
20 DMD Eingabeauswahl

Tab. 8-1: Parameter des Servoverstirkers

FX2N-1PG-E
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8.1.5

Pufferspeicheradressen des PGUs

Bfm #0
@® Impulsrate: 2000 Impulse/U

Bfm #2 und #1
@® Vorschub: 10472 um/U

Bfm #3

@® Bitb0 =1, Bitbl =0 — Maschinensystem in cm/min

® Bitb4 =1, Bit b5 =1 — Multiplikationsfaktor 103

@® Bitb8 =0 — Impulausgabe (FP/ RP)

® Bith9 =0 — Mitjedem Vorwartssignal erhdht sich der Wert fiir die aktuellen Positionen.
@® Bitb10 =0 — Richtung der Nullpunktfahrt (nicht gesetzt)

@® Bitbl2 =0 — Polaritdt des DOG-Eingangs (nicht gesetzt)

@® Bitbl3 =0 — Startpunkt flir den Zahlvorgang (nicht gesetzt)

@® Bitbl4 =0 — Stoppen des Betriebs durch ein Eingangssignal

Bit bO | bl | b2 | b3 | b4 | b5 | b6 | b7 | b8 | b9 | bl0 | b1l | b12 | b13 | bl4 | bl5
Binar 1 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

Hexa-
dezimal

0 0 3 1

Tab. 8-2: Auslesen des Hexadezimal-Codes

Bfm #4 und #5

® Maximalgeschwindigkeit: Vmax = 3140 cm/min

Bfm #6
@® Minimalgeschwindigkeit: Vmin = 0 (Ausgangswert)

Bfm #7 und #8
@® Vorschubschwindigkeit: Vjoc = 314 cm/min

Bfm #9 und #10
® Nullpunktfahrt (nicht gesetzt)

Bfm #11
@® Nullpunktfahrt im Schleichgang (nicht gesetzt)

Bfm #12
® Anzahl der Nullphasensignale (nicht gesetzt)

A MITSUBISHI ELECTRIC
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Bfm #13 und #14
@® Nullpunktadresse (nicht gesetzt)

Bfm #15

@® Beschleunigungs-/Verzégerungszeit: 100 ms (Ausgangswert)

Bfm #17 und #18

@® Solladresse 1: 100 mm bis 9999 mm (D201 und D200)
Da die Einheit um ist und der Multiplikator 10° betragt, ergibt sich als zu verwendende
Einheit mm.

Bfm #19 und #20
@ Betriebsgeschwindigkeit 1: 314 cm/min bis 3140 cm/min (D203 und D202)

Bfm #21 und #22

@® Solladresse 2: (nicht gesetzt)

Bfm #23 und #24
@® Betriebsgeschwindigkeit 2

Bfm #25
@® Betriebsbefehle

Bits Merker Signal Funktion

b0 MO X000 Fehler-Reset

bl M1 X012 STOP

b2 M2 M8001 Vorwartsimpuls Stopp (nicht gesetzt)

b3 M3 M8001 Rickwartsimpuls Stopp (nicht gesetzt)

b4 M4 M40 JOG+

b5 M5 M41 JOG-

b6 M6 M8001 Start der Nullpunktfahrt (nicht gesetzt)

b7 M7 M8000 Relative Positionierung

bs M8 Ma4 Ppsitionierung mit vorgegebener Geschwindigkeit und vorgegebener

Distanz

b9 M9 M8001 ;giiglo(r;]iir#tnger:étt;t())rgegebener Geschwindigkeit und externem Start-
b10 M10 M8001 ZP:r?iEir(])igLetrgggergitt)Z vorgegebenen Geschwindigkeiten und 2 Distan-
b1l M11 M8001 E)(()tzi:ir?;i;]ersuig%gi(tnfc\r/](t)rggéesgeettz)gnen Geschwindigkeiten.Wechsel mit
b12 M12 M8001 Positionierung mit variabler Geschwindigkeit (nicht gesetzt)

Tab. 8-3: Bit-Einstellung der Pufferspeicheradresse #25

FX2N-1PG-E
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Bfm #26 und #27

@® Aktuelle Position: 200 mm bis 9999 mm (D205 und D204)

Einstellung Uber Bedieneinheit FX-10DU-E

Bfm #28

@® Status-Codes

Bits Merker Funktion
b0=1 M20 Betriebsstatus (READY/BUSY)
bl M21 Ruckwarts/Vorwarts (nicht gesetzt)
b2 M22 Nullpunktfahrt wird ausgefuhrt (nicht gesetzt)
b3=1 M23 Stopp-Eingang
b4 M24 DOG-Eingang (nicht gesetzt)
b5 M25 PGO-Eingang (nicht gesetzt)
b6 M26 Uberlauf (nicht gesetzt)
b7=1 mM27 Fehler
b8 =1 M28 Start des Positioniervorgangs

Tab. 8-4: Bit-Einstellung der Pufferspeicheradresse #28

Bfm #29

® Fehler-Code (Uber Bedieneinheit FX-10DU-E)

Bfm #30

® Modell-Code (Uiber Bedieneinheit FX-10DU-E)
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8.1.6 Programmierung
Die folgenden Programmabschnitte sind nach dem Programminhalt aufgebaut. Die auf den
folgenden Seiten aufgefiihrten Programmabschnitte sind als eine Gesamtprogrammierung zu
verstehen (siehe durchlaufende Programmschritte). Der unten abgebildete Programmteil
zeigt das Ansprechen des Impulsgenerators Uber die Bedieneinheit.
0 LD M8002
1 TO Ko K0 K2000 K1
10 DTO K0 K1 K10472 K1
27 TO KO K3 HO0031 K1
36 DTO K0 K4 K3140 K1
53 DTO KO K7 K314 K1
Q70 DTO K0 K17 D200 K1 @ Vorschub in mm
@47 DTO KO K19 D202 K1 @ Geschwindigkeit in cm/min
Initialisierung
M&002
o— | [To KD Ko Kz000 Kl 7
——omo Ko jidl K10472 Kl J
{To KD K3 HOO31 Kl J
——————{omo Ko K4 K3140 K1 J
F————omo Ko K7 K314 Kl 7
——omo Ko K17 D200 Kl J o
L—————omo KO K19 pzoz Kl 7 )
1PGE052b
Abb. 8-3: Programmabschnitt ,Ansprechen des Impulsgenerators lber Bedieneinheit*
HINWEIS Bei der Adressierung einiger Pufferspeicheradressen missen zwei 16-Bit Pufferregister
(32-Bit) genutzt werden. In diesen Fallen wurde im Beispiel eine 32-Bit-FROM- oder
TO-Anweisung programmiert.
— 32-Bit-FROM — DFROM
— 32-Bit-TO —- DTO
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Schneiden eines Flachmaterials Programmbeispiel

104 LD X000
105 oUT MO @ Fehler-Reset
106 LD X012
@107 OUT M1 @ STOP
108 LD M8001
O 109 ouT M2 @ Vorwartsimpuls Stopp
0110 OUT M3 @ Riickwartsimpuls Stopp
111 LD M40
0112 ourT M4 @ JOG+
113 LD M41
0114 OUT M5 0 JOG-
115 LD MB001
@116 OUT Mb @ Start der Nullpunktfahrt
117 LD M8000
0118 oUT M7 @ Relative Positionierung
119 LD Md4 @ Start mit vorgegebener Geschwindigkeit und Distanz
9120 ouT M @ Positionierung mit vorgegebener Geschwindigkeit
121 LD MB001 und externem Startsignal
®122 oUT M9 @ Positionierung mit 2 vorgegebenen Geschwindigkeiten
@123 ouT M10 und 2 vorgegebenen Distanzen
@124 OUT M11 @ Positionierung mit 2 vorgegebenen Geschwindigkeiten
Wechsel mit externem Signal
®125 out M12 . - T
126 LD MB000 @® Positionierung mit variabler Geschwindigkeit
@ Zustande der Merker werden in die Pufferspeicher-
@127 TO K0 K23 K4M0 K1 adresse #25 geschrieben
BN PS
X0z
106 | m (2]
Ms00L
108 f nz 3]
uz (4]
man
111 f M4 (5)
n4a1
113 } s 0
ME001
115 f i (7]
Maooo
117 f 7 (&)
na4
113 } e 9
Ma00L
121 } M3 ®
nio [11)
m1 12}
mz ®
]{BUPU - }
126 I 1 T0 jaal Kz5 Kamn Kl @
1PGE053b

Abb. 8-3: Programmabschnitt ,Konfektionierung der Positionierdaten“(1)
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Programmbeispiel

Schneiden eines Flachmaterials

136 LD M8000
@137 DFROM K0 K26 D204 K1 @ Auslesen der Bfm #26 und #27 mittels 32-Bit-Anweisung
@154 FROM KO K28 K4M20 K1 i@ Auslesen der Bfm #28 mittels 16-Bit-Anweisung
163 LD M27
O 164 FROM KO K29 D206 K1 @ Auslesen der Bfm #29 mittels 16-Bit-Anweisung
173 LD M8002
174 FROM KO K30 D208 K1 @ Auslesen der Bfm #30 mittels 16-Bit-Anweisung
183 LD M28
184 OR MB8002
@185 DTO KO K26 Ko K1 @ Loschen der aktuellen Werte durch Eingabe von 0 in Bfm #26 und #27
HE000
136— | {DFROM =01 Ez6 D204 K1 ] (1)
{From KO K28 EaMz0 El 10
nz7
163— | {FrRom KO K29 D206 El 1
H3002
173 f {Fron KD K30 D208 El 10
nzs
1aa— | [vTo 0] K26 ED Kl ] 5]
HB00Z
— J
1PGE054b
Abb. 8-4: Programmabschnitt ,Konfektionierung der Positionierdaten” (2)
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Schneiden eines Flachmaterials

Programmbeispiel

Q202 LD X004 @ JOG+EIN
0203 OR X005 @ JOG- EIN
©204 AND x010 @ Servo-Ready
0205 AND X002 @ Messer zuriick
206 RST Ma1
207 RST Mh2
208 RST M53
209 SET M50
210 MPS
211 AND X004
0212 ouUT M40 © JOG+ AUS
213 MPP
214 AND %005
0215 OUT M41 0 JOG- AUS
@216 LD X007 @ Start
0217 AND X010 @ Servo-Ready RD
9218 SET Md? @ Setzen des Start-Flags
®219 LD X001 @ Zyklus-Stopp
®220 OR X023 @ Stopp des FX2N-1PG-E
®221 OR X012 @ Servo-Fehler
222 RST M42
®223 LD *x011 @® Positionierung beendet
@224 PLS M43 @ Setzten des Positionier-Flags
226 LD MB002
227 OR Ma0
228 OR M101
229 OR M104
230 ANI M100
231 oUuT M50
®232 AND M42 ® Setzen des Start-Flags
®233 AND M20 ® Fx2N-1PG-E-Ready
@234 OUT M100 @ Setzen des Warte-Flags
202 —X?E}m XE}HIU X?E}IZ {RsT ns1 10
_X?ﬂ {RaT nsz (2]
[RsT ns3 3]
{sET nso (4]
XDD}‘I M40 (5]
xnn}s - °
216 XDE}W XT]iD [SET Maz o
219 X”E}'l {mat n4z [10]
¥n23 [11]
Holz @
223 Xm}l [r15 143 ®
- HSDFZ ij/ﬂ - @
us0 \_ﬂﬁZ Hﬁﬂ wino m
M0l
Mi04

1PGEO055h]

Abb. 8-5: Programmabschnitt ,Betriebsablauf” (1)
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Programmbeispiel

Schneiden eines Flachmaterials

235 LD M100
2360 OR M51
237 ANI M101
238 ANI M102
239 OUT M51
© 240 PLS M44
242 MPS
@ 243 ANI M28
© 244 AND M43
0245 OUT M101
246 MPP
@ 247 AND Mz28
0 248 AND M43
@249 OUT M102
250 LD M102
251 OR M52
252 ANI M103
© 253 oUT Mb2
@ 254 OUT Y000
® 235 AND X003
256 CUT M103
257 LD M103
250 OR M53
259 ANI M104
® 260 OUT Mh3
®@ 261 AND X002
® 262 OUT M104
263 END

@ Start der Positionierung

@ Positionierung beendet

@ Impulsausgabe firr beendete Positionierung
@ Zuriick zur Wartestellung

@ Positionierung beendet

@ Impulsausgabe fiir beendete Positionierung
@ Fortfahren mit der Messerbewegung

@ Setzen des Flags fiir die Messerbewegung

© Fortfahren mit der Messerbewegung
@ Messer schneidet

@ Messer zuriick

@ Setzen des Flags der Messerwarteposition
@ Zurick zur Warteposition

uioo niol Moz
|4 pa

zas— | 14 ral
MS}IJ
—

Mes
i

{rL5

nas
1|

H44

Mz
|

M43
| |

u10z nLo3
250 f £
M52
X003
|
M103 nLo4
zsof | M
us3 xooz
_| _{ !
I

Z6

(o]

Miol

Hl0Z

M5z

¥ooo

Ml03

Hio4d

END

2600

000

(12013}

1PGE056b

Abb. 8-6: Programmabschnitt ,Betriebsablauf” (2)
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Fehlerdiagnose Uberpriifungen vor der Inbetriebnahme

9 Fehlerdiagnose

In diesem Kapitel werden die erste Inbetriebnahme des bereits vollsténdig installierten
Systems und die mdglichen Fehlerursachen beschrieben.

GEFAHR:
Prifen Sie zunédchst genau die nachfolgend beschriebenen Punkte und die am Anfang

des Handbuchs aufgefiihrten Sicherheitshinweise.
Bei der anschlieBenden Inbetriebnahme ist es unbedingt erforderlich, dal3 Sie die
Reihenfolge der Handlungsabldufe einhalten.

9.1 Uberprifungen vor der Inbetriebnahme

@® Uberpriifen Sie die korrekten Kabelverbindungen der Ein- und Ausgénge des Impulsge-
nerators. Uberpriifen Sie ferner den korrekten AnschluR des Erweiterungskabels.

® Der Impulsgeber besitzt 8 Ein- und Ausgange. Die 5-V-Spannungsversorgung (55 mA)
kann Uber die SPS oder uber ein externes Gerét eingespeist werden.

® Die effektive Spannung, abhangig von der Anzahl der Module, darf die maximal zulassige
Spannung des Hauptmoduls oder den Wert der externen Spannungsversorgung nicht
Uberschreiten.

@® Bei jeder Positionierung werden die Daten in die Pufferspeicheradressen #0 bis #25
geschrieben. Uber die Pufferspeicheradresse #25 wird anschlieRend das entsprechende
Signal ausgegeben. Generell ist es nicht notwendig, alle Anweisungsmdglichkeiten der
Bfm #0 bis #25 einzugeben, da die Pufferspeicheradressen #0 bis #15 Positionierdaten
und die Pufferspeicheradressen #16 bis #24 betriebsbezogene Daten verarbeiten.

FX2N-1PG-E 9-1



Fehlerkennung Fehlerdiagnose

9.2 Fehlerkennung

LED-Anzeigen
Das Positioniermodul besitzt folgende LED-Anzeigen:

@ Betriebsanzeige: Die POWER-LED schaltet sich dann ein, wenn die 5-V-Spannungsver-
sorgung der SPS anliegt.

@® Anzeige des Eingangsstatus: Wenn ein STOP-, DOG- oder PGO0-Signal von dem Positio-
niermodul empfangen wird, leuchtet die entsprechende LED.

@® Anzeige des Ausgangsstatus: Wenn ein FP-, RP- oder CLR-Signal von dem Positionier-
modul ausgegeben wird, leuchtet die entsprechende LED auf.

@® Fehleranzeige: Sobald ein Fehler auftritt, beginnt die LED-Anzeige zu blinken, und es wird
kein Startbefehl ausgegeben.

Fehlererkennung

@® Umeinen Fehler zu Gberprufen, kann mitder SPS der Pufferspeicherinhalt der Pufferspei-
cheradresse #29 des Positioniermoduls ausgelesen werden.

HINWEIS Bei der Ausflihrung eines Sto3spannungstests ist es erforderlich, die entsprechende Span-
nung zwischen allen Eingangsklemmen des Positioniermoduls und den Erdungsklemmen
der SPS anzulegen.

9-2 )‘MITSUBISHI ELECTRIC



Anhang Technische Daten

A Anhang

A.1 Technische Daten
Merkmal Technische Daten
Spannungsversorgung ® +24V (fur Eingangssignale) DC 24V £10% bei = 40 mA
fur den Antrieb L . . )

@ +5V (firinterne Schaltkreise) 5 V DC, 55 mA (lber die FX1N-/
FX2N-, FX2NC-SPS)

@ Fir Impulsausgange 5V DC (intern Uiber den Servover-
stéarker bzw. extern bei Verwendung
eines Schrittmotors)

Anzahl der belegten Adressen 8 E-/A-Adressen innerhalb der SPS

1 Achse pro FX2n-1PG-E

(An ein Grundgerat der FX1N-Serie kénnen bis zu 2, an ein Grundgeréat
Anzahl der steuerbaren Achsen der FX2n-Serie max. 8 und an ein Grundgeréat der FXanc-Serie max. 4

Positioniermodule angeschlossen werden.)

T 10 bis 100.000 Impulse/s (als Befehlseinheit kann zwischen Impulsen/s,
Befehlsgeschwindigkeit cm/min, 10 Winkelgrad/min oder Zoll/min gewahlt werden)
Impulseinstellung @ Impulse: 0 bis £999999

® Absolutwert- oder Relativ-Programmierung

® MaBeinheit: Impulse, ym, Winkelgrad'1, Zollx 107

@ Positionierdaten: Multiplikation mit 10°, 10, 102 oder 10°

Impuls-Ausgabeformat ® \orwarts-/Rickwartsimpulse oder Impulse mit Richtungskennung
® Open-Collector- und Transistor-Ausgéange (5 — 24 V DC, = 20 mA)
Externe Ein-/Ausgange @ Alle Ein-/Ausgénge sind durch Optokoppler galvanisch getrennt

@ 3 Signaleingange: STOP, DOG und PGO (24 V DC, 7 mA)

® 3 Signalausgénge: FP, RP und CLR (5 -24 V DC, = 20 mA)

. I Integriertes 16-Bit-RAM. Die Kommunikation mit der SPS erfolgt tiber
SPS-Kommunikation FROM-/TO-Anweisungen. 16-/32-Bit-Datenverarbeitung moglich.
Abmessungen (B x H x T) 45 x 140 x 95mm (entsprechend dem Standard der FX-Serie)

Tab. A-1: Leistungsmerkmale Positioniermodul FX2N-1PG-E
HINWEIS Die allgemeinen Betriebsbedingungen fur das Positioniermodul FX2N-1PG-E entsprechen
denen der FX1N-/FX2N-/FX2NC-SPS.
FX2N-1PG-E A-1




AnschluBbeispiel Anhang

A.2 AnschluBbeispiel
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Abb. A-1: Anschlu3 eines FX2N-1PG-E an einen Schrittmotor (1)
Spannungsversorgung _
100V DC T
o ‘lAC100|AC100| FG | _____________________________________________________ =
i Zeitsteuerungs- i
i signal i
Schrittmotor ; % 4 :
=] Led L] b {CW+ CW-} -+ [COWCOW=]- - {COM[ TIM } ==+ === === -
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24V DOG  STOP T
S/S
-
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> !
— !
— i
— 33K < i
— ] :
— 1 3,3k i
—t PR PG ) -
Erweiterungskabel
(vom Grundgerat)

1PGE058¢
Abb. A-2: Anschlu3 eines FX2N-1PG-E an einen Schrittmotor (2)
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Anhang
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Anschlu3 eines FX2N-1PG-E an einen Servoverstdrker (MR-J2S) (1)

Abb. A-3
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Anschluf3 eines FX2N-1PG-E an einen Servoverstdrker (MR-J2S) (2)

Abb. A-4
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Anhang

A.3 Aullere Abmessungen
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Abb. A-5: AuBBere Abmessungen des Positioniermoduls FX2N-1PG-E
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