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Zu diesem Handbuch

Die in diesem Handbuch vorliegenden Texte, Abbildungen, Diagramme
und Beispiele dienen ausschlieB3lich der Erlauterung zur Installation,
Bedienung und Betrieb der Motion Controller AL71SHCPUN,
A172SHCPUN und A173UHCPU.

Sollten sich Fragen beziglich Installation und Betrieb der in diesem
Handbuch beschriebenen Geréte ergeben, zégern Sie nicht, Ihr
zustandiges Verkaufsbiro oder einen lhrer Vertriebspartner
(siehe Umschlagseite) zu kontaktieren.

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

Die MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. behalt sich vor, jederzeit
technische Anderungen dieses Handbuchs ohne besondere Hinweise
vorzunehmen.
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Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschlie3lich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkrafte, die
mit den Sicherheitsstandards der Automatisierungs- und elektrischen Antriebstechnik vertraut
sind. Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Priifung der Gerate dirfen nur
von einer anerkannt ausgebildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der Auto-
matisierungs- und elektrischen Antriebstechnik vertraut ist, durchgefuhrt werden. Eingriffe in die
Hard- und Software unserer Produkte, soweit sie nicht in diesem Handbuch beschrieben sind, dur-
fen nur durch unser Fachpersonal vorgenommen werden.

BestimmungsgemalRer Gebrauch

Die Motion Controller A171SHCPUN, A172SHCPUN und A173UHCPU sind nur fir die Ein-
satzbereiche vorgesehen, die in diesem Handbuch beschrieben sind. Achten Sie auf die Einhal-
tung aller im Handbuch angegebenen Kenndaten. Die Produkte wurden unter Beachtung der
Sicherheitsnormen entwickelt, gefertigt, gepruft und dokumentiert. Unqualifizierte Eingriffe in
die Hard- oder Software bzw. Nichtbeachtung der in diesem Handbuch angegebenen oder am
Produkt angebrachten Warnhinweise kénnen zu schweren Personen- oder Sachschéden fiih-
ren. Es dirfen nur von Mitsubishi Electric empfohlene Zusatz- bzw. Erweiterungsgerate benutzt
werden. Jede andere darUber hinausgehende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht be-
stimmungsgeman.

Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Prufung der Gerate missen
die fur den spezifischen Einsatzfall giiltigen Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften be-
achtet werden. Es miissen besonders folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollstandig-
keit) beachtet 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
Ausriistung von Starkstromanlagen und elektrischen Betriebsmitteln

— VDE 0550/0551
Bestimmungen fir Transformatoren

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

— VDE 0860
Sicherheitsbestimmungen fir netzbetriebene elektronische Gerate und deren
Zubehor fur den Hausgebrauch und ahnliche Zwecke.

@® Brandverhitungsvorschriften
® Unfallverhiitungsvorschriften

— VBG Nr. 4: Elektrische Anlagen und Betriebsmittel
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Gefahrenhinweise

In diesem Handbuch befinden sich Hinweise, die wichtig fur den sachgerechten sicheren Um-
gang mit dem Gerét sind. Die einzelnen Hinweise haben folgende Bedeutung:

GEFAHR:

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

ACHTUNG:

Bedeutet eine Warnung vor méglichen Beschddigungen des Gerédtes oder anderen

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

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

Spezielle Sicherheitshinweise fir den Benutzer

GEFAHR:
® Die im spezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhi-

tungsvorschriften sind zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Off-
nender Baugruppen, Bauteile und Geréte miissen im spannungslosen Zustand
erfolgen.

® \Vorderinstallation, der Verdrahtung und dem Offnen der Baugruppen, Bautei-
le und Geréte muissen Sie die Geréte in den spannungslosen Zustand schalten
und mindestens 10 Minuten warten. Messen Sie vor dem Beriihren mit einem
Spannungsmessgerét, ob sich die Restspannung in Kondensatoren etc. abge-
baut hat.

® Berlihren Sie Servoverstdrker, Servomotoren oder Bremswiderstdnde nicht
wéhrend oder kurz nach dem Betrieb. Die Bauteile erhitzen sich stark und es
besteht Verbrennungsgefahr.

@® Baugruppen, Bauteile und Gerédte miissen in einem beriihrungssicheren Ge-
hduse mit einer bestimmungsgemélen Abdeckung und Schutzeinrichtung in-
stalliert werden.

® Bei Gerdten mit einem ortsfesten Netzanschluss missen ein allpoliger Netz-
trennschalter und eine Sicherung in die Geb&dudeinstallation eingebaut werden.

® Servoverstarker und Servomotoren sind sicher zu erden.

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

® Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zulédsssige Netzspannungsbe-
reich mit der értlichen Netzspannung lbereinstimmt.

® NOT-AUS-Einrichtungen geméafls EN 60204/JEC 204 miissen in allen Betriebsar-
ten der Anlage wirksam bleiben. Ein Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtung darf
keinen unkontrollierten oder undefinierten Wiederanlauf bewirken.

® Die NOT-AUS-Einrichtung muss so geschaltet sein, dass die elektromagneti-
sche Haltebremse auch bei einem NOT-AUS aktiviert wird.

® Damit ein Leitungs- oder Aderbruch auf der Signalseite nicht zu undefinierten
Zustadnden fiihren kann, sind entsprechende Sicherheitsvorkehrungen zu treffen.

® Treffen Sie die erforderlichen Vorkehrungen, um nach Spannungseinbrtichen
und -ausféllen ein unterbrochenes Programm ordnungsgeméf3 wieder aufneh-
men zu kénnen. Dabei dlrfen auch kurzzeitig keine gefdhrlichen Betriebszu-
stdnde auftreten. Gegebenenfalls ist ein "NOT AUS" zu erzwingen

® Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen nach DIN VDE 0664 Teil 1-3 sind als alleini-
ger Schutz bei indirekten Beriihrungen in Verbindung mit Servoverstarkern
nicht ausreichend. Hierflir sind zusétzliche bzw. andere Schutzmal3nahmen zu
ergreifen.
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Spezielle Sicherheitshinweise in Bezug auf die Gerate

ACHTUNG:

Verwenden Sie nicht die NOT-AUS-Klemmen der Servoverstérker. Unterbre-
chen Sie die Stromversorgung, falls die separate Abschaltung eines Servo-
verstérkers erforderlich ist.

Beachten Sie bei der Installation der Servogeréte die wdhrend des Betriebs
auftretende Wéarmeentwicklung. Sorgen Sie fir ausreichende Abstédnde zwi-
schen den einzelnen Modulen und fir ausreichende Belliftung zur Warmeab-
fuhr.

Installieren Sie Servoverstadrker, Servomotoren und Bremswiderstdnde nicht
in der Ndhe von leicht brennbaren Stoffen.

Achten Sie beim Einsatz des Servoantriebs stets auf die strikte Einhaltung der
Kenndaten fiir elektrische und physikalische Grélen.

Schalten Sie bei einem auftretenden Fehler am Servoverstérker, am Servomo-
tor oder am optionalen Bremswiderstand den Servoantrieb sofort spannungs-
frei, da es sonst zu einer Uberhitzung und Selbstentziindung der

Gerédte kommen kann.

\
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Motion System

Ubersicht

1

1.1

Motion System

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen, die technischen Daten, die erforderlichen Einstellun-
gen und den Anschluss der Komponenten eines Motion-Systems.

Ubersicht

Die Motion Controller A171SHCPUN, A172SHCPUN und A173UHCPUN(-S1) enthalten eine
CPU zur Steuerung von Positionierdaten (PCPU) und eine CPU zur Bearbeitung des Ablaufpro-

gramms (SCPU):

CPU Funktionen
Positionierung, Ansteuerung und Uberwachung des Servoverstérkers unter Verwendung eines
PCPU -
Servo- oder Motion-Programms
SCPU Bearbeitung des Ablaufprogramms, Aufruf des Servo- oder Motion-Programms, Sperren oder
Freigeben des Handrades und Steuerung des Tippbetriebs
Tab. 1-1:  Funktionen der PCPU und der SCPU

Die Motion Controller werden mit einem handelsiblichen PC oder Laptop-Computer, auf dem
entweder das Betriebssystem Windows NT 4.0 oder Windows 98 installiert ist, programmiert
und parametriert. Dazu ist die Software SW3RN-GSV13P oder -GSV22P, welche in dem Paket
SW3RNC-GSVE enthalten sind, erforderlich, mit der auch Beobachtungs- und Testfunktionen

moglich sind.

Programmiergeréat

PC
+
SWOIRN-GSVLOOPE
+
SWOSRX-svOOO,
SWORN-sVOOO

Programme und Parameter

Motion Controller
A171SHCPUN
A172SHCPUN
A173UHCPU

F-T- Ablaufsteuerung

L —+-- Aufruf des Servo- oder

1 Motion-Programmes

L-- Tippbetrieb
Verbindung zwischen

SCPU und PCPU

roTeo Positionierung

I
i
i
i
i
i
— Ablaufprogramm : SCPU
i
o]
i Datenaus-
! tausch
!
Servo- oder i l I
Motion-Programm |
— Lo ; PCPU
Positionier-
parameter

i——- Referenzpunktfahrt

L_. Uberwachung des

Servoantriebs

Mcooooic

Abb. 1-1:

Programmierung der Motion Controller und Bearbeitung der Programme
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Systemaufbau Motion System

1.2 Systemaufbau

1.2.1 Motion Control System mit A171SHCPUN oder A172SHCPUN

Steckplatze fur Steckplatze fur

Grafische
Motion-Module SPS-Module

Bedieneinheit

Ausgabe von Software- Hauptbaugruppentrager
Endschaltersignalen E/A- oder Sondermodule (A178B-SL] oder A17LIB)

: GOT
Encoder-Interface der A1S-Serie

Erweiterungskabel

Motion CPU Al72 | ALS

SENC| Y42
NOT-AUS-Eingang _
— &
® malfic

100/240 V AC I Netzteil ~ 1 pis 3 Erweiterungsbaugruppentrager
Handrad (MR-HDPO1)

Programmiergeréat

Serieller synchroner Absolut-Encoder MR-HENC
(Anschluss mit Kabel MR-HSCBLLIM)

7 RS232/RS422

Externe Eingangssignale A171SHCPUN A172SHCPUN
'(B[’)"'O';f e Endschalter max. Weg
e Endschalter min. Weg
e STOPP x4

e Maschinennullpunkt / Umschaltung von Ge-
schwindigkeitsregelung zur Lageregelung

e Startsignal vom Encoder

x8

x1 x1

IBM-kompatibler PC mit

SSC-Interface-Karte 4>| Bremsenansteuerung
SSCNET-Bus

SSCNET2

d1

d2 d3 dn
[

Abschluss-
”””””””””” widerstand
SSCNET 1

Anzahl der Steckplatze
fur Motion-Module

A170B
Al178B-S1 2

Anzahl der steuerbarenAchsen

A171SHCPUN 4 L
~—

A172SHCPUN 8

Servoverstarker Typ MR-J2S-B oder MR-J2-B

SSCNET: Servo System Controller NETwork

MCooo02C

Abb. 1-2: Systemaufbau mit A171SHCPUN oder A172SHCPUN

HINWEISE | Auf einen Motion-Steckplatz kann auch ein E/A-Modul aus der AnS-Serie installiert werden.

Belegen Sie beim A172SENC die Adressen der ersten vier Achsen (PX00 bis PXO0F), wenn
Sie den Motion Controller A171SHCPUN einsetzen.
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Motion System Systemaufbau

1.2.2 Motion Control System mit A173UHCPU
Grafische
Steckplatze fir Steckplatze fiir Bedieneinheit
Motion-Module SPS-Module

Hauptbaugruppentrager
Encoder-Inter- E/A- oder (A178B-SCJ oder A17(JB)

face-Module Sonder- GoT
module
der A1S-Serie Erweiterungskabel

Motion CPU AL72 | A172 | A172 | A172
SENC | SENC [ SENC | SENC

NOT-AUS-Eingang N
-l

100/240 V AC i —® Netzteil 1 bis 3 Erweiterungsbaugruppentrager
(®) Handrader (MR-HDPO1)
. 5 ®
Programmiergeréat
g g —e
= - "
® Serielle synchrone Absolut-Encoder MR-HENC
® (Anschluss mit Kabel MR-HSCBLLIM)
®
7) RS232/RS422 ‘ ‘
IBM PC Externe Eingangssignale

(DOS)

e Endschalter max. Weg
e Endschalter min. Weg
e STOPP x8 x8 x8 x8

e Maschinennullpunkt / Umschaltung von
Geschwindigkeitsregelung zur Lageregelung

e Startsignal vom Encoder x1 x1 x1 x1
IBM-kompatibler PC mit
SSC-Interface-Karte 4.| Bremsenansteuerung |
SSCNET2 _— SSCNET-Bus SSCNET 4
(- o —SSCNET 3
d1 d8 L do d16 d17 d24 d25 d32
e - e > e > 9 > e
SSCNET 1
Anzahl der Steckplatze
fir Motion-Module
A170B 1
A178B-S1 2
A171SHCPUN 4
A172SHCPUN 8
. J

~—
Servoverstarker Typ MR-J2S-B oder MR-J2-B, max. 32 Achsen

SSCNET: Servo System Controller NETwork
MC00003C

Abb. 1-3: Systemaufbau mit A173UHCPU

@ Der Motion Controller A173UHCPU verfiigt Uber 4 SSCNET-Kanéle. SchlieBen Sie bei
einer Verbindung mit einem PC die Servoverstarker an die Kanale 1 bis 3 und eine
SSCNET-Interface-Karte an Kanal 4 an. In diesem Fall sind 24 Achsen steuerbar.

@® Der SSCNET-Bus muss mit einem Widerstand abgeschlossen werden.

HINWEIS | Aufeinen Motion-Steckplatz kann auch ein E/A-Modul aus der AnS-Serie installiert werden.
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Komponenten Motion System
1.3 Komponenten
1.3.1 Motion Controller und Zubehor

. . Stromaufnahme
Bezeichnung Typ Beschreibung bei 5V DC [A]
A171SHCPUN Zur Steuerung von bis zu 4 Achsen 1,63
A172SHCPUN Zur Steuerung von bis zu 8 Achsen 1,63
CPU-Modul -
A173UHCPU Zur Steuerung von bis zu 32 Achsen 1,90
A173UHCPU-S1 | Zur Steuerung von bis zu 32 Achsen 1,90
1 Steckplatz fur ein Motion-Modul
Al72B 1 Steckplatz fur ein SPS-Modul
1 Steckplatz fur ein Motion-Modul
AL75B 4 Steckplatze fir SPS-Module
A178B 1 Steckplatz furr ein Motion-Modul
Hauptbaugruppen- 7 Steckplatze fir SPS-Module
trager 2 Steckplatze fir Motion-Module
AL78B-S1 6 Steckplatze fiir SPS-Module
3 Steckplatze fur Motion-Module
A178B-S2 5 Steckplatze fiir SPS-Module
4 Steckplatze fur Motion-Module
A178B-S3 4 Steckplatze fir SPS-Module
Ein Netzteil und 5 Steckplatze
SPS-Erweiterungs- ALS658-S1 (Ein Erweiterungsbaugruppentrager pro System)
baugruppentrager i ; 5
grupp g ALS68B-S1 Ein Netzteil und 8 Steckplatze
(Ein Erweiterungsbaugruppentréger pro System)
A1SC01B Lange: 55 mm
A1SCO03B Lange: 330 mm
) A1SC12B Lange: 1200 mm
Erweiterungskabel
A1SC30B Lange: 3000 mm
A1SC60B Lange: 6000 mm
A1SO5NB Lange: 450 mm
A1S61PN Eingang: 100 bis 240 V AC, Ausgang: 5V DC, 5 A
Netzteile i . i
A1S62PN Elngang..loo bis 240 YAC
Ausgang: 5V DC, 3A; 24V DC, 0,66 A
33 Eingange
(Je 8 Eingange fur max. Weg, min. Weg, Referenz-
punkt-, Stoppschalter; 1 Eingang fir Startsignal vom
Encoder-Interface A172SENC Encoder) 0,42
1 Ausgang fur dynamische Bremse
1 Eingang fur Handrad/synchronen Encoder
1 Eingang fur synchronen Absolut-Encoder
Transistor- u
Ausgangsmodul A1SY42 64 Ausgange, 12/24V DC, 0,1 A 0,93
25 Impulse/Umdrehung
Handrad MR-HDPO1 100 Impulse/Umdr. bei Verstarkungsfaktor 4 0,06
Spannungsversorgung: 4,5 bis 13,2 V DC
Serieller synchroner ) Aufldsung: 16384 Impulse/Umdrehung
Absolut-Encoder MR-HENC Hochstzuléssige Drehzahl: 4300 U/min 0.15
Anschlusskabel fiir Zum Anschluss des Encoders MR-HENC am
MR-HSCBLLCIM | A172SENC, verfugbare Langen: 2 m, 5 m, 10 m,
Encoder
20m,30m
Batterie A6BAT Pufferbatterie fur die CPU

Tab: 1-2: Motion Controller und Zubehér
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Komponenten

SSCNET-Interface-Karten

Bezeichnung Typ Beschreibung
ISA-SSCNET-Interface-Karte | A30BC-PCF ISA-Bus-Karte fur PC mit 2 Kanélen
E;:rll/éCIA-SSCNET-Interface- A30CD-PCF PCMCIA-Karte (Typ II) fir Notebooks mit einem Kanal
A270BDCBLO3M Fur A30BD-PCF, 3 m
Anschlusskabel fur ISA-Karte | A270BDCBL05M Fur A30BD-PCF, 5 m
A270BDCBL10M Fir A30BD-PCF, 10 m
A270CDCBL0O3M Fur A30CD-PCF, 3 m
Anschlusskabel fur N
PCMCIA-Karte A270CDCBL0O5M Fir A30CD-PCF, 5 m
A270CDCBL10M Fur A30CD-PCF, 10 m

Tab. 1-3:

Servoverstarker und Zubehor

SSC-Interface-Karten und Anschlusskabel

Bezeichnung Typ Beschreibung

MR-J2-B-Servoverstarker MR-J2-[1B Fur Servomotoren mit einer Leistung von 50 W bis 3,5 kW
« Fir Servomotoren mit einer Leistung von 50 W bis 7 kW

MR-J25-B-Servoverstérker | MR-J25-L1B 3-phasig 200 bis 230 V AC oder 1-phasig 230 V AC

Batterie MR-BAT Zur Pufferung der Daten bei absoluter Positionierung

Abschlussstecker MR-A-TM Abschluss des SSCNET beim letzten Verstarker

SSCNET-Kabel

MR-J2HBUS[IM-A

Zur Verbindung eines Motion Controllers mit einem Servo-
verstarker
Verfugbare Langen: 0,5m, 1,0 m, 5,0 m

MR-J2HBUS[IM

Zur Verbindung der Servoverstarker untereinander
Verfugbare Langen: 0,5m, 1,0 m, 5,0 m

Encoderkabel

MR-JHSCBLOM-L

Standard-Encoderkabel Fur HC-SF/RF/UF

MR-JHSCBLLIM-H

MR-ENCBLCM-H

(2000 min) bei MR-J2-C1B
und fur HC-SFS/RFS/UFS
(2000 min'1) bei MR-J2S-00B
Langen: 2m,5m, 10 m,
20m, 30 m

Hochflexibles Encoderkabel

MR-JCCBLLIM-L

Standard-Encoderkabel Fur HC-MF/UF (3000 min™)

MR-JCCBLLM-H

oder HA-FF bei MR-J2-[1B
und fiir HC-MFS/KFS/UFS
(3000 mint) bei MR-J2S-01B

Langen: 2m, 5m, 10 m,

Hochflexibles Encoderkabel

Encoder-Anschluss-Set

20m, 30 m
MR-J2CNS Stecker fiir Servoverstarker und Motor
Fir Motoren der Baureihen HC-SF/RF/UF (2000 min'l) und
MR-ENCNS HC-SFS/RFS/UFS (2000 min™)
Stecker fir Servoverstarker und Motor
MR-J2CNM Fur Motoren der Baureihen HC-MF/UF (3000 min'l), HA-FF

und HC-MFS/KFS/UFS (3000 min™)

Tab. 1-4:

Servoverstéarker und Zubehor

Motion Controller
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Motion System

1.3.4

Software

Betriebssystem-Software

Bezeichnung der Software

(ohne Motion-SFC)

Anwendung Programmiergerat
A171SHCPUN A172SHCPUN A173UHCPU(-S1)

?,QI/ <)lti30n-SFC) — SW3RN-SV13D SW3RN-SV13B
Sv22
(Motion-SFC) AT-kompatibler PC mit | — SW3RN-SV22C SW3RN-SV22A

Windows NT oder
éﬁi Motion-SFC) Windows 98 SWOSRX-SV13G SW2SRX-SV13D SW2SRX-SV13B
SV22

SWOSRX-SV22F SW2SRX-SV22C SW2SRX-SV22A

Tab: 1-5: Betriebssystem-Software flir Motion Controller

Programmier-Software

Bestandteile des Software-Paketes SW3RNC-GSVE

Beschreibung

SW3RN-GSV13P
SW3RN-GSV22P

Installation

Installation der Betriebssystem-Software
Vergleich der Betriebssystem-Software

Projektverwaltung

Erstellung von neuen Projekten, Bearbeiten und Lesen von Projekten
Verwalten von Anwenderdateien in Projektordnern

Systemeinstellungen

Einstellung der Systemkonfiguration (Motion-Module/Servoverstarker/Servomotor etc.);
Einstellung der Hochgeschwindigkeitsdateniibertragung

Servoeinstellungen

Vorgabe von Servo-Parametern (mit ausfihrlicher Hilfe-Funktion)
Einstellung der Endschalterausgabe (Die vom Weg abhéngige Betétigung wird grafisch als
Kurvenverlauf dargestellt)

Programmierung

Elngabe und Anderung von Motion-SFC-Programmen, Parametrierung von Motion-SFC
Ubersichtsdarstellung des Motion-SFC-Programms, Anzeige von Kommentaren, detaillier-
te Darstellung der Schritte

Beobachten von Motion-SFC, Fehlersuchfunktionen fiir Motion-SFC

Virtuelles Mechanisches
System
(nur bei GSV22P)

Eingabe und Anderung des Programmes zur Unterstiitzung des mechanischen Systems
Beobachten der Ausfiihrung des Programmes zur Unterstiitzung des mechanischen
Systems

Kommunikation

Konfiguration des SSCNET-Motion-Bus (RS232-Programmierung maoglich)
Schreiben, Lesen und Vergleichen von Programmen und Parametern im Motion Controller

Istwertanzeige, Status der Achsen, Fehlerspeicher

Uberwachen Darstellung der Endschalter- und Servozustande
Inbetriebnahme und Diagnose des Servoantriebs
Testbetrieb Tippbetrieb, Steuerung durch Handrad, Test der Nullpunkteinstellung, Programmtest

Teaching, Fehlerquittierung, Anderung von Istwerten

Datensicherung

Speicherung des Motion-Controller-Programms und der Parameter in eine Dateli
Zuruckschreiben der gesicherten Daten in den Motion Controller

Software-Kurvenscheiben
SW3RN-CAMP

Erstellung von Kurvenschei-
ben

Vorgabe der Kurvenscheiben durch Auswahl des Typs und freier Konfiguration
Grafische Darstellung der Kurvenscheibe

Software Digital-Oszilloskop
SW3RN-DOSCP

Digital-Oszilloskop

Die Datenerfassung ist synchron mit dem Motion-Control-Zyklus.
Anzeige von Kurvenformen oder der Messwerte, Speicher- und Druckfunktion

Software Kommunikation
SW3RN-SNETP

(Word 97 und Excel 97 sind
erforderlich)

Kommunikations-Setup
APIl-Kommunikation

Kommunikation-Task, Kommunikationsmanager, Verwaltung des gemeinsamen Spei-
chers, Treiber fur SSCNET-Kommunikation

Zyklische Kommunikation, transiente Kommunikation und Kommunikation mit schneller
Auffrischung werden unterstitzt

Die API-Funktionen der Kommunikation ist kompatibel mit VC++ und VB

Software Dokumentation
SW3RN-DOCPRNP

Drucken

Die Systemeinstellungen, Parameter und Programme werden in eine Word 97- oder Exel
97-Datei konvertiert und anschlieBend gedruckt.

Software zur Kontaktplan-
programmierung
SW3RN-LADDERP

Kontaktplanprogrammierung

Eingabe und Anderung von Ablaufprogrammen
Beobachten der Ausfiihrung von Ablaufprogrammen

Tab: 1-6:

Programmier-Software
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Allgemeine technische Daten

1.4 Allgemeine technische Daten
Merkmal Technische Daten
Umgebungstemperatur 0 bis +55 °C
Lagertemperatur -20 bis +75 °C

Zul. relative Luftfeuchtigkeit
bei Betrieb und Lagerung

10 bis 90 % (ohne Kondensation)

: " Anzahl der
' Frequenz Beschleunigung Amplitude Schwingungen
Vibrationsfestigkeit Entspricht
JIS C 0911 10 bis 55 Hz — 0,075 mm 10
55 bis 150 Hz | 9,8 m/s? (1 g) — (1 Oktave/min.)*
StoRfestigkeit 98 m/s? (10 g), je 3 mal in Richtung X, Y und Z

Stdrspannungsfestigkeit

1500 Vpp Stoérspannung durch Stérgenerator, 1 pys Pulsweite und 25 bis 60 Hz
Rauschfrequenz

2 kV nach IEC801-4

Durchschlagfestigkeit

Zwischen Priméaranschluss/LG und Ausgangen/FG:
2830 V AC Effektivwert fur 3 Zyklen (Einsatzhthe 2000 m)

Isolationswiderstand

min. 5 MQ bei 500 V DC

Erdung

Erdungsklasse 3

Umgebungsbedingungen

Keine aggressiven Gase, staubgeschutzt aufstellen

Kuhlung

Selbstkihlung

Tab. 1-7:

Allgemeine Betriebsbedingungen

* Eine Oktave bezeichnet die Verdoppelung der Frequenz oder die Verringerung der
Frequenz um die Halfte.
Beispiele: 10 Hz — 20 Hz, 20 Hz — 40 Hz, 40 Hz — 20 Hz und 20 Hz — 10 Hz

Motion Controller
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Motion System

1.5 Al171SHCPUN, A172SHCPUN, A173UHCPU(-S1)
15.1 Allgemeine technische Daten
Merkmal A171SHCPUN A172SHCPU A173UHCPU(-S1)
Steuerbare Achsen 4 8 32
3,5 ms (1. bis 20. Achse)
Votion Sv1s 7.1 ms (21. bis 32. Achse)
Verarbeitungszeit 3,5 ms (1. bis 4. Achse) 3,5 ms (1. bis 8. Achse) 3,5 ms (1. bis 12. Achse)
Sv22 7,1 ms (13. bis 24. Achse)
14,2 ms (25. bis 32. Achse)
Entspricht A2SHCPU mit
CPU der SPS Entspricht A2SHCPU erweitertem Speicher und | Entspricht A3UCPU
E/A-Bereich
Direktver- . .
Verarbeitungsge- | arbeitung 0,25 bis 1,9 ps/Schritt —
schwindigkeit
(Grundbefehls- Prozess- _ _
satz) abbildverar- 0,25 ps/Schritt 0,15 ps/Schritt
beitung
Ein-/Ausgangsadressen 2048 8192
Reale Ein-/Ausgangsadressen<D 512 1024 2048
SPS
; At (i ; Standard | 192 kByte
Speicherkapazitat (integriertes 64 KByte 192 kByte
RAM) -s1 768 kByte
Programmkapazitat . . .
(Hauptprogramm) Max. 14 k Schritte Max. 30 k Schritte Max. 30 k Schritte
Anzahl der File-Register (R) Max. 8192
) ) ) @ Standard | Max. 10
Erweiterte File-Registerblocke Max. 2 Max. 10
-S1 Max. 46
AnschlieBbare
. u Max. 3
Erweiterungsbaugruppentréger
AnschlieBbare Encoder-Inter- 1 ?Fi]r externe Signale von bis
Syst_em- face-Module A172SENC (Fur externe Signale von bis zu 8 Achsen) 2u 8 Achsen)
konfigu-
ration 2
Anzahl der SSCNET-Kanéle SSCNETL1: Verbindung zum Servoverstarker 4
SSCNET2: Verbindung zu einem PC
Ablaufprogramm, Parameter
Servo-Programm Die Programme und Para-
- - Die Programme und Parameter vom A171SCPU konnen | meter vom A273UHCPU
Kompati- Virtuelle mechanische System- | ibernommen werden. (32 Achsen) kénnen tiber-
bilitat umgebung (SV22) nommen werden.
Parameter
Systemeinstellungen Die Einstellungen fiir A171SCPU und A171SENC kon- Mussen neu erstellt werden
Y 9 nen Gibernommen werden.
Abmessungen (B x H x T) mm | 113,3 x 130 x 93,6
Gewicht kg | 0,85

Tab. 1-8: Allgemeine technische Daten der Motion Controller

@ Dierealen Ein-/Ausgangsadressen kénnen innerhalb des Hauptbaugruppentragers und
einem Erweiterungsbaugruppentrager liegen.

@ Die Anzahl der erw. File-Registerblécke hangt von der Programm-Speicherkapazitat, der
Anzahl der File-Register und der Anzahl der Kommentare ab.
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A171SHCPUN, A172SHCPUN, A173UHCPU(-S1)

1.5.2

Daten der internen Netzteile

Merkmal

A171SHCPUN

\ A172SHCPU

A173UHCPU(-S1)

Eingangsspannung

100 bis 240 V AC +10% / —15% (85 bis 264 V AC)

Eingangsfrequenz

50/60 Hz =5 %

Leistungsaufnahme 105 VA
Einschaltstrom 20 Ainnerhalb von 8 ms

5V DC 3A 5A 5A
Ausgangsstrom

24V DC *10% | 0,6 A — —
. 5VDC =33A =55A =55A
Uberstromschutz®

24V DC =0,66 A — —
. @ 5vDC 5,5 bis 6,5V
Uberspannungsschutz

24V DC —
Wirkungsgrad =65%

Betriebsanzeige

Durch POWER-LED

Max. Kompensationszeit bei Ausfall der

Eingangsspannung 20 ms
Klemmenschrauben M3,5x 7
Verwendbarer Leitungsquerschnitt 0,75 bis 2 mm?
Anzugsmoment der Klemmenschrauben 59 bis 88 Ncm

Tab. 1-9:

Technische Daten der internen Netzteile

@ Der Uberstromschutz schaltet die Ausgangsspannungen ab und stoppt das System, wenn
der aufgenommene Strom eine Hochstgrenze erreicht hat.
Die POWER-LED erlischt oder leuchtet nur schwach, wenn diese Schutzfunktion aktiv ist.
In diesem Fall ist die Ursache des Uberstroms (Kurzschluss etc.) zu beheben und das
System neu zu starten.

@ Der Uberspannungsschutz schaltet die 5 V-Ausgangsspannung ab und stoppt das
System, wenn die Ausgangsspannung zwischen 5,5 und 6,5V liegt.
Die POWER-LED erlischt, nachdem diese Schutzfunktion aktiv ist. In diesem Fall ist das
Netzteil kurz aus- und wieder einzuschalten, um das System neu zu starten.
Falls das System nicht anlauft und POWER-LED weiter ausgeschaltet bleibt, muss der
Motion Controller ausgewechselt werden.

Motion Controller
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1.5.3 Leistungsdaten der SCPU

Die Leistungsdaten hangen von der verwendeten Betriebssystem-Software ab. Nahere Anga-
ben finden Sie in der Bedienungsanleitung zum Betriebssystem.

Merkmal A171SHCPUN A172SHCPU A173UHCPU(-S1)
Kontrollsystem Zyklische Abarbeitung (unter Verwendung des gespeicherten Programms)
Abfrage der Eingéange und Wahlweise Prozessabbildverarbeitung oder Direktverar- . .
. . Prozessabbildverarbeitung
Steuerung der Ausgange beitung
Programmiersprachen SPS-Befehlsvorrat (Kontaktplan, Anweisungsliste, MELSAP II (SFC))
Grundbefehlssatz 22 26
Verknupfungsanweisungen | 131 252
Anzahl der — -
Anweisungen | Applikationsanweisungen 106 204
Anweisungen fur Motion
4 4
Control
Verarbei- Direktverarbeitung 0,25 bis 1,9 ps/Schritt —
tungsge-
schwindigkeit ) ) ) )
(Grundbe- Prozessabbildverarbeitung | 0,25 ps/Schritt 0,15 ps/Schritt
fehlssatz)
Ein-/Ausgangsadressen 2048 (X/YO0 bis 7FF) 8192 (X/YO bis 1FFF)
2048 (X/Y0 bis 7FF)
Reale Ein—/Ausgangsadressen® 512 (X/YO bis 1FF) 1024 (X/YO0 bis 3FF) (innerhalb 1 Erweiterungs-
stufe)
Watch Dog Timer (WDT) 10 bis 2000 ms 200 ms
) o ) Standard | 192 kByte
Speicherkapazitat (integriertes RAM) 192 kByte
-S1 768 kByte
Hauptprogramm Max. 14 k Schritte Max. 30 k Schritte Max. 30 k Schritte
Emg"’.“l‘m‘ Unterprogramm — — Max. 30 k Schritte
apazitat
Mikrocomputerprogramm Max. 26 kByte Max. 58 kByte —
Selbstdiagnose Erkennung von CPU-Fehlern, E/A-Fehlern, Batteriefehlern usw.
K Max. 4032 Adressen (64 k Byte), 1 Adresse = 16 Byte;
ommentare

Einstellbar in Einheiten zu 64 Adressen

Max. 3968 Adressen (63 k Bytes), 1 Adresse = 16 Byte;

; ®
Erweiterte Kommentare Einstellbar in Einheiten zu 64 Adressen

Betriebsart im Fehlerfall Wabhlweise: Stoppen oder Fortsetzung des Programmes
Zustand der Ausgange beim Umschalten Die Ausgénge nehmen entweder den Zustand zum Zeitpunkt des Stopps an (Vorein-
von STOP nach RUN stellung) oder werden nach dem ersten Zyklus aktualisiert.

Jahr, Monat, Tag, Stunde, Minute, Wochentag (automatische Erkennung eines Schalt-

Uhr jahres)

Tab. 1-10: Leistungsdaten der Motion Controller

@ Die realen Ein-/Ausgangsadressen kénnen innerhalb des Hauptbaugruppentrégers und
einem Erweiterungsbaugruppentrager liegen.

@ Erweiterte Kommentare werden nicht im internen Speicher der CPU abgelegt.
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A171SHCPUN, A172SHCPUN, A173UHCPU(-S1)

1.5.4 Operanden

Die folgende Tabelle gibt die Anzahl der Operanden und ihre Adressen an:

Operanden

A171SHCPUN A172SHCPU

A173UHCPU(-S1)

Merker (M)®

1000 Adressen (MO bis M999)

7144 Adressen (MO bis
M999, M2048 bis M8191)

Latch-Merker (L)

1048 Adressen (L1000 bis L2047)

Schrittmerker (S)

0 (Einstellung bei Auslieferung)

Link-Merker (B)

1024 Adressen (BO bis B3FF)

Anzahl

256

2048 (Voreinstellung: 256)

100-ms-Timer
(0,1 bis 3276,7 s)

TO bis T199

10-ms-Timer

, @
Timer (T) (0,01 bis 327,67 s)

T200 bis T255

Remanente 100-ms-Timer
(0,1 bis 3276,7 s)

— (Lieferzustand)

Erweiterte Timer

T256 bis T2047

Anzahl

256

1024 (Voreinstellung: 256)

Normale Counter

(Z&hlbereich: 1 bis 32767)
Counter (C)®

CO bis C255

Interrupt Counter
(Zahlbereich: 1 bis 32767)

— (Lieferzustand)

Erweiterte Counter

C256 bis C1023

Datenregister (D)

1024 Adressen (DO bis D1023)

8192 Adressen
(DO bis D8191)

Link-Register (W)

1024 Adressen (WO bis W3FF)

8192 Adressen
(WO bis W1FFF)

Fehler-Merker (F)

256 Adressen (FO bis F255)

2048 Adressen
(FO bis F2047)

File-Register (R)

Max. 8192 Adressen (RO bis R8191) (Die Vergabe erfolgt Uber Parameter.)

Akkumulator (A)

2 Adressen (A0, Al)

Index-Register (V, Z)

2 Adressen (V, Z2)

14 Adressen (V, V1 bis V6,
Z, 71 bis Z6)

Pointer (P)

256 Adressen (PO bis P255)

Interrupt-Pointer (1)

32 Adressen (10 bis 131)

Sondermerker (M)

256 Adressen (M9000 bis M9255)

Sonderregister (D)

256 Adressen (D9000 bis D9255)

Tab. 1-11: Operanden der Motion Controller

© Die Anzahl der Merker, die der Positionierung zugeordnet sind, hangt von der verwendeten
Betriebssystem-Software ab. Nahere Angaben finden Sie in der Bedienungsanleitung zum

Betriebssystem.

Die Summe der Adressen fiir M, L und S darf bei A171SHCPUN und A172SHCPUN 2048
und bei A173UHCPU(-S1) 8192 nicht Uberschreiten.

@ Die Vergabe der Adressen erfolgt (iber Parameter.
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155 Funktionen der SCPU

Néhere Angaben zu den Funktionen der SCPU des A171SHCPUN und A172SHCPUN finden
Sie in der Bedienungsanleitung zur A2SHCPU. Die Bedienungsanleitung der ASUCPU behan-
delt die Funktionen der SCPU des A173UHCPU.

Funktion

Beschreibung

Feste Zykluszeit

Zusétzlich zum normalen Programm, das innerhalb der Zykluszeit bearbeitet wird,
konnen Programme in einem festen Zeitraster aufgerufen werden. Bei der Para-
metrierung kann im Bereich von 10 ms bis 2000 ms vorgegeben werden, in wel-
chem Intervall das Programm ausgefiihrt werden soll.

Latch (Speicherung von
Operandenzustéanden bei
Spannungsausfall)

Die Zustande der Operanden, die als Latch-Operanden definiert wurden, bleiben
auch bei einem Ausfall der Versorgungsspannung erhalten.

Operanden vom Typ L, B, T, C, D und W kénnen als Latch-Operanden parame-
triert werden.

Externer RUN/STOP

Durch einen externen Eingang oder durch das Programmiergerat kann die Be-
triebsart der CPU geéndert werden. Dabei muss der Betriebsartenschalter der
CPU in der Stellung RUN sein.

PAUSE

Die Programmbearbeitung wird angehalten und der letzte Zustand der Ausgange
wird gehalten. Diese Betriebsart kann entweder tber einen Eingang oder durch
das Programmiergerat eingeleitet werden.

Status-Latch (Speicherung
von Zusténden)

Die Zustande aller Operanden werden in einem Bereich der CPU gespeichert,
wenn vorgegebene Bedingungen erflllt sind.
Diese Zustéande kdnnen mit einem Programmiergerét ausgelesen werden.

Sampling-Trace

Die Zustande vorgegebener Operanden werden zyklisch erfasst und in der CPU
gespeichert. Mit einem Programmiergeréat kdnnen diese Daten ausgewertet wer-
den.

Offline-Schalter

Die Operanden der OUT-Anweisung (Y, M, L, S, F, B) kdnnen von der zyklischen
Bearbeitung ausgeschlossen werden.

Einstellbare Prioritat fur
ERROR-LED

Es kann eingestellt werden, bei welchem Fehler die ERROR-LED leuchtet.

Uhr

Jahr, Monat, Tag, Stunde, Minute und Wochentag stehen in den Sonderregistern
D9025 bis D9028 zur Verfugung.

Tab. 1-12: Funktionen der SCPU der Motion Controller
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1.5.6 Bedienelemente

MITSUBISHI g g on MITSUBISHI o
powen an an - power O O e o
i (e B - e ) /!B /® H

ERROR

T e
[ O E—
e ‘]]% Orass A
L8 O
e<\ﬂj% O
L O
o<\%% e H
L&) Creur
0——j Ot ||

Mcoooo5C
Abb. 1-4: Motion Controller A171SHCPUN
MITSUBISHI PMM{ RUN f/mm . @\M\Tsumsm oo o me ﬁ ﬁ H
—K e
00— 5 il
B Over =0 = H
o— I [ - > 0
[A173UHCPU]
b
14 1
1315
1:SSCNET1 2: SSCNET2
3:SSCNET3 4:SSCNET3
MCo00004C

Abb. 1-5: Motion Controller A172SHCPUN und A173UHCPU

Motion Controller 1-13



A171SHCPUN, A172SHCPUN, A173UHCPU(-S1)

Motion System

Nummer | Bezeichnung Beschreibung
(1) POWER-LED Leuchtet, wenn die Spannungsversorgung (5 V DC) eingeschaltet ist
® EIN: Der Schlisselschalter befindet sich in der RUN-Position, und ein
SPS-Programm wird abgearbeitet. Die LED bleibt auch dann erleuchtet, wenn
ein Fehler auftritt, der die Verarbeitung nicht unterbricht.
® AUS: Die LED verlischt in den folgenden Fallen:
Die Netzspannung von 100-240 V AC liegt nicht an.
Der Schlusselschalter befindet sich in der STOP-Position.
o RUN-LED Ein externes STOP-Signal wurde verarbeitet.
Ein externes PAUSE-Signal wurde verarbeitet.
® BLINKT: Die LED blinkt in den folgenden Féallen:
Waéhrend der Selbstdiagnose ist ein Fehler aufgetreten, der die Programm-
verarbeitung unterbricht.
Die Latch Clear-Operation wurde ausgefihrt.
® EIN: Wahrend der Selbstdiagnose wurde ein Fehler erkannt. Der Einschalt-
status der LED ist von der Anzeigenprioritat abhéngig.
(3) ERROR-LED ® AUS: Die AnS-CPU arbeitet fehlerfrei. Uber die CHK-Anweisung wurde ein
Fehler erkannt.
® BLINKT: Ein Fehlermerker F wurde uber das SPS-Programm gesetzt.
Schliisselschalter zum Einstellen der Betriebsart der CPU
® RUN/STOP: SPS-Programm starten oder beenden.
® RESET: Hardware-RESET ausfiihren
o RUN/STOP- Fehlermeldungen, die wahrend des Betriebs auftreten, werden zur Initialisie-
Schlusselschalter rung zuriickgesetzt.
® L.CLR:Latch Clear; Operandendaten, die im Latch-Bereich gespeichert oder
Uber Parameter festgelegt sind, werden geldscht, d.h. ausgeschaltet oder auf
0 gesetzt.
s Beim A171SHCPUN steht dieser Spannungsausgang zur Versorgung von Aus-
pannungsausgang o o i
(5) 24\ DC gangsmodulen, die eine externe Versorgungsspannung benétigen, zur Verfu-
gung. Die Verbindung wird durch externe Verdrahtung hergestellt.
(6] FG-Erdungsklemme | Anschluss der Erdung (verbunden mit der Abschirmung der Platine)
Anschluss der Erdung des Spannungsfilters
o LG-Erdungsklemme Der Anschluss ist flr ein halbes Eingangspotential vorgesehen.
(8] Spannungseingang | Klemmen zum Anschluss der Versorgungsspannung (100 bis 240 V)
(9) Klemmenschrauben | M3,5x 7
(10) Klemmenabdeckung | Abdeckung zum Schutz der Anschlussklemmen
Schnittstelle zum Anschluss der Programmiergeréate
Uber das angeschlossene Programmiergerat konnen die Operationen Schrei-
(11) RS422-Anschluss ben/Lesen, Beobachten oder Testen ausgefiihrt werden.
SchlieBen Sie die Abdeckung der Schnittstelle, wenn kein Programmiergerat
angeschlossen ist.
Die Abdeckung dient zum Schutz der CPU, der Schalter und der Batterie.
Die Abdeckung muss fiir die folgenden Vorgange geoffnet werden:
(12) Abdeckung ® Einstellen der Schalter
® Anschluss des Batteriesteckers
® Austausch der Batterie
® Befestigungs- Die Schrauben dienen zur Befestigung des Moduls auf dem Baugruppentrager.
schrauben
) Die Batterie puffert Programme, Operanden im Latch-Bereich und File-Register
(14) Batterie
nach dem Ausschalten der Netzspannung.
® Schalter 1 Schalter zum Wechsel zwischen Normalbetrieb oder Installationsmodus
(siehe Kap. 1.5.7)
o) Schalter 402 Auswabhl der Einstellung des Schreibschutzes und der Art der E/A-Steuerung.
Eine ausfihrliche Beschreibung finden Sie in siehe Kap. 1.5.7.
(17) Batterieanschluss An diese Buchse wird die Batterie angeschlossen.
) Motion-Netzwerk SSCNET-Schnittstellen zur Verbindung mit Servoverstarkern
SSCNET-Anschluss | SSCNET1 und 2 bei A171SH/A172SH, SSCNET1 bis 4 bei A173SH
® PC-SSCNET- SSCNET-Schnittstellen zur Verbindung mit einem Personal Computer
Anschluss SSCNET2 bei A171SH/A172SH, SSCNET4 bei A173SH

Tab. 1-13: Bedienelemente der Motion Controller
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1.5.7

HINWEISE

Schaltereinstellungen

In den folgenden Abbildungen sind die Schalterstellungen bei der Auslieferung der Motion
Controller dargestellt.

Schalten Sie nach jeder Anderung der Schaltereinstellung die Versorgungsspannung aus
und wieder ein oder fihren Sie mit dem Schlisselschalter einen Reset des Motion
Controllers aus.

SW1: Normalbetrieb/Installationsmodus

Im Installationsmodus kann mit Hilfe eines angeschlossenen Programmiergerates das Be-
triebssytem des Motion Controllers geandert werden. Nach der Installation der Software wird
der Schalter wieder in die Stellung fur den Normalbetrieb gebracht.

ON OFF

— Betriebsart:

|:- ON: Installationsmodus
2 |:-~‘ OFF: Normalbetrieb
Ohne Funktion

Abb. 1-4: Schalter SW1

MC00006C

ACHTUNG

Der Schalter SW1-2 muss in der Stellung OFF bleiben.

Beim Betrieb des Motion Controllers kann es zu Fehlfunktionen kommen, wenn der
Schalter SW1-2 auf ON steht.

HINWEISE

Schalten Sie die Versorgungsspannung aus, bevor Sie den Schalter SW1-1 zur Umschal-
tung zwischen Normal- und Installationsbetrieb betatigen.

| Prifen Sie die Schalterstellung, bevor Sie die Versorgungsspannung wieder einschalten.
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SW402: Einstellung des Schreibschutzes und der E/A-Steuerung

HINWEIS Aktivieren Sie den Schreibschutz nicht, wenn Sie die Funktionen Sampling-Trace oder Sta-
tus-Latch nutzen wollen. Bei schreibgeschitztem Speicher kénnen die erfassten Daten
nicht gespeichert werden.

ON OFF
4 |:-_> Ohne Funktion
3 - |——> E/A-Steuerung
ON: Direktverarbeitung
2 |:- OFF: Prozessabbildverfahren
1
Schreibschutz
ON: Speicherinhalt ist geschitzt
OFF: Speicherinhalt ist nicht geschitzt
Schalter 2: Bereich von 64 bis 256 kByte
Schalter 1: Bereich von 0 bis 64 kByte
Der Schalter 2 ist bei A1L721SHCPUN ohne Funktion.
MC00007C
Abb. 1-5: Schalter SW402 beim A171SHCPUN und A172SHCPUN
HINWEISE Schalten Sie die Versorgungsspannung aus, bevor sie den Schalter SW402-3 zur Umschal-
tung der E/A-Steuerung betatigen.
Priifen Sie die Stellung dieses Schalters, bevor Sie die Versorgungsspannung wieder ein-
schalten.
Im Sonderregister D9014 wird abhéngig von der gewéahlten Steuerungsart ein Zahlenwert
eingetragen, der mit einem Programmiergerat ausgewertet werden kann:
0: Direktverarbeitung
3: Prozessabbildverfahren
Schreibschutz fur das integrierte RAM
ON: Speicherinhalt ist geschitzt
ON OFF OFF: Speicherinhalt ist nicht geschutzt
41l
Schalter 4: Bereich uber 144 kByte
3 I:- Schalter 3: Bereich von 64 bis 144 kByte
Schalter 2: Bereich von 32 bis 64 kByte
2 I:- Schalter 1: Bereich von 0 bis 32 kByte
1
MC00008C
Abb. 1-6: Schalter SW402 beim A173UHCPU
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1.5.8 Batterien der Motion Controller

Technische Daten

Merkmal AGBAT
Nennspannung 3,6V
Lebenserwartung 5 Jahre

Pufferungszeit bei Spannungsausfall | 5400 Stunden

® Pufferung des Speichers bei Spannungsausfall

Anwendun
g ® Pufferung der Daten der Absolutwert-Positionierung

Abmessungen @ 16 mm x 30 mm

Tab. 1-14: Technische Daten der Pufferbatterie

Handhabungshinweise

Vermeiden Sie einen Kurzschluss der Batterie.
Batterie nicht 6ffnen

Batterie nicht in Bertihrung mit Feuer bringen.

Batterie nicht UbermaRig erhitzen

Anschliisse nicht verléten

Ein Austausch der Batterie empfiehlt sich in jedem Fall nach Ablauf von vier bis fiinf Jahren,
auch wenn die gesamte Spannungsausfalldauer kleiner als 5400 Stunden ist.

Anschluss der Batterie

Der Stecker der Batterie ist bei der Auslieferung des Motion Controllers nicht angeschlossen,
um eine Entladung der Batterie wahrend des Transports und der Lagerung zu vermeiden.

Um Ablaufprogramme und Daten vor einem Verlust bei Spannungsausfall zu schitzen, ist vor
der Inbetriebnahme des Motion Controllers der Stecker der Batterie in die dafiir vorgesehene
Buchse zu stecken.

AGBAT

Batterieanschluss

00000000000
0000000000

MC00034C

Abb. 1-7: Anordnung der Batterie
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1.5.9

1.5.10

Anschluss eines Personal Computers

Uber die SSCNET-Schnittstelle kann der Motion Controller mit einem PC verbunden werden.
Dadurch stehenin Verbindung mit den Software-Paketen verschiedene Funktionen wie z.B. die
Oszilloskop-Funktion zur Beobachtung und Abstimmung des Systems zur Verfigung.

Nahere Hinweise zu den mdéglichen Funktionen finden Sie in der Bedienungsanleitung zu der
Software.

Bei den Motion Controllern A171SHCPUN und A172SHCPUN wird der PC an die Schnittstelle
SSCNET2, beim Motion Controller A173UHCPU an die Schnittstelle SSCNET4 angeschlossen.

Motion Controller PC, Visualisierungssystem etc.

/I—l—l SSCNET-Leitung ]

SSCNET-Schnittstelle

SSCNET-Interface-Karte
MC00009C

Abb. 1-8: Verbindung eines Motion Controllers mit einem PC

Anschluss an MELSECNET(Il) und MELSECNET/10

Mittels eines MELSECNET-Moduls, dass auf einem Steckplatz fir SPS-Module installiert ist,
kann ein Motion Controller mit einem MELSECNET(II)- oder MELSECNET/10-Netzwerk ver-
bunden werden.

A171SHCPUN Verwendbare
Al172SHCPUN AdpeUIRIe ALY MELSECNET-Module
Nur im MELSECNET-
Modus oder gemischtem
MELSECNET(Il)-Modus
verwendbar

MELSECNET-Netzwerk

MELSECNET(Il) Verwendbar A1SJ71AP21

Nur als lokale Station ver- Verwendbar A1SJ71LP21

MELSECNET/10 wendbar A1SJ71BR11

Tab. 1-15: Kombinierbare Motion Controller und MELSECNET-Netzwerke

In einem MELSECNET(I)-Netzwerk kann ein Motion Controller in jeder Schicht als Master- oder
lokales Modul verwendet werden. Wird der Motion Controller als Master-Station in Schicht 3 oder
als lokale Station in Schicht 2 eingesetzt, kdnnen bis zu zwei A1SJ71AP21 installiert werden.

In einem MELSECNET/10-Netzwerk kann ein Motion Controller als Steuer- oder Normalstation
eingesetzt werden. Die Installation von bis zu vier MELSECNET/10-Modulen (A1SJ71LP21
oder A1SJ71BR11) ist mdglich.
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HINWEIS

Néahere Hinweise zu den Netzwerken finden Sie in den Bedienungsanleitungen zu MELSEC-

NET(Il) und MELSECNET/10.

Abb. 1-10:

Optisches Kabel
Master- oder Koaxialkabel MELSECNE T( / I)
Station /
Lokale
Station

Dezentrale
E/A-Station

Max. 64
Stationen

Lokale Station
Master-Station

Dezentrale
E/A-Station

Lokale
Station

Optisches Kabel
oder Koaxialkabel

Lokale
Station

nem Programmiergerat auf den Motion Controller zugegriffen werden.
SPS angeschlossen ist, nicht mdglich. Der Zugriff auf eine Steuerung durch ein am

durch einen am MELSECNET(ll) angeschlossenen PC ist ebenfalls nicht méglich.

McoooioC

Uber den Motion Controller kann nicht mit einem Programmiergerét auf andere Stationen
am MELSECNET(ll) zugegriffen werden. Von anderen Stationen am Bus kann nicht mit ei-

Der Zugriff auf den Motion Controller durch ein Programmiergerat, das an einer anderen

Motion

Controller angeschlossenes Programmiergerat oder der Zugriff auf den Motion Controller

Netzwerkaufbau mit optischem Kabel:

Master-
Station

Normal- Normal-
Station Station
Normal-
Station

Normal-
Station

Max. 64 Stationen

Netzwerkaufbau mit Koaxial-Kabel:

Master- Normal-
Station Station

777777 Normal- Max. 32
Station Stationen
1

Mcooo011C

Abb. 1-9: MELSECNET/10

Motion Controller
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1.5.11 Anschluss eines Programmiergeréates

Zur Programmierung, fur den Tippbetrieb und fir das Teaching wird ein Personal Computer an
den Motion Controller angeschlossen. Die Verbindung kann Uber die RS422-Schnittstelle an
der Frontseite des Moduls oder tUber das SSCNET erfolgen. Die Kommunikation tber das
SSCNET ist um ein vielfaches schneller als die Kommunikation tGber die RS422-Schnittstelle
und erlaubt zuséatzlich die Verwendung der Oszilloskop-Software und anderer Programme.

Der Umfang der auf dem PC erforderlichen Programmier-Software hangt von dem vom Motion
Controller verwendeten Betriebssystem ab. N&here Hinweise hierzu finden Sie in den Bedie-
nungsanleitungen der Betriebssystem-Software.

Motion Controller
RS422-Anschluss

I
L |

/ RS422-Leitung RS232C-Leitung

SSCNET- —\| RS422/RS232C-Konverter
Anschluss

Personal Computer

SSC-Interface-Karte

(A30CD-PCF / A30BD-PCF)
SSCNET-Kabel

(A270CDBLLIM / A270BDCBLLIM) |:|

Mcoooizc

Abb. 1-11: Anschluss eines Programmiergerédts an den Motion Controller

® Bei den Motion Controllern A171SHCPUN und A172SHCPUN wird der PC an die
Schnittstelle SSCNET2, beim Motion Controller A173UHCPU an die Schnittstelle
SSCNET4 angeschlossen.
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Netzteile flr Erweiterungsbaugruppentrager

1.6

1.6.1

Technische Daten

Netzteile fur Erweiterungsbaugruppentrager

Merkmal

A1S61PN ‘ A1S62PN

Position auf dem Baugruppentréager

Steckplatz ,POWER*

Eingangsspannung

100 bis 240 V AC +10% / —15% (85 bis 264 V AC)

Eingangsfrequenz

50/60 Hz £5 %

Leistungsaufnahme

105 VA

Einschaltstrom

20 A innerhalb von 8 ms

5VvVDC 5A 3A
Ausgangsstrom

24V DC *10% | — 0,6 A
. 5VvDC =55A =3,3A
Uberstromschutz®

24V DC — = 0,66 A
. 5VvDC 5,5 bis 6,5V
Uberspannungsschutz@

24V DC —
Wirkungsgrad =65 %

Betriebsanzeige

Durch POWER-LED

Max. Kompensationszeit bei Ausfall der

Eingangsspannung 20 ms
Klemmenschrauben M3,5x 7
Verwendbarer Leitungsquerschnitt 0,75 bis 2 mm?
Anzugsmoment der Klemmenschrauben 59 bis 88 Ncm
Abmessungen (B x H x T) mm | 53,5x 130 x 93,6
Gewicht kg | 0,6

Tab. 1-16: Technische Daten der Netzteile

@ Der Uberstromschutz schaltet die Ausgangsspannungen ab und stoppt das System, wenn
der aufgenommene Strom eine Hochstgrenze erreicht hat.
Die POWER-LED erlischt oder leuchtet nur schwach, wenn diese Schutzfunktion aktiv ist.
In diesem Fall ist die Ursache des Uberstroms (Kurzschluss etc.) zu beheben und das

System neu zu starten.

System, wenn die Ausgangsspannung zwischen 5,5 und 6,5V liegt.
Die POWER-LED erlischt, nachdem diese Schutzfunktion aktiv ist. In diesem Fall ist das

Netzteil kurz aus- und wieder einzuschalten, um das System neu zu starten.

Der Uberspannungsschutz schaltet die 5 V-Ausgangsspannung ab und stoppt das

Falls das System nicht anlauft und POWER-LED weiter ausgeschaltet bleibt, muss das

Netzteil ausgewechselt werden.

Motion Controller
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Motion System

1.6.2

Bedienelemente

TN

N

MESES Assetpn NELSES A1seorn
POWER Qe——— —o POWER Qe——— —0
MITSUBISHI MITSUBISHI

INPUT OUTPUT INPUT OUTPUT

AC 85-132v DC5V 5A AC 85-132V DC5V 5A

AC 170-264V AC170~264V  DC24V 0.6A

50/60Hz 50/60Hz
I L I J L

MC00013C

Abb. 1-12: Netzteile A1S61PN und A1S62PN

Nummer | Bezeichnung Beschreibung

Betriebsanzeige

o POWER-LED Leuchtet, wenn die Ausgangsspannung von 5 V zur Verfligung steht
Spannungsausgang zur Versorgung von Ausgangsmodulen, die eine externe

(2) gjl)?/nr&?gsausgang Versorgungsspannung von 24 V benétigen. Die Verbindung mit dem Ausgangs-
modul wird durch externe Verdrahtung hergestellt.

(3) FG-Erdungsklemme | Anschluss der Erdung (verbunden mit der Abschirmung der Platine)

) Anschluss der Erdung des Spannungsfilters

o LG-Erdungsklemme Der Anschluss ist fur ein halbes Eingangspotential vorgesehen.

(5] Spannungseingang | Klemmen zum Anschluss der Versorgungsspannung (100 bis 240 V)

(6] Klemmenschrauben | M3,5 x 7

(7] Abdeckung Abdeckung zum Schutz der Anschlussklemmen

Befestigungs- . . «
() schrauben Schrauben zur Befestigung des Netzteiles auf dem Baugruppentrager

Tab. 1-17: Beschreibung der Bedienelemente der Netzteile
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Baugruppentrager

1.7

1.7.1

HINWEIS

Baugruppentrager

Hauptbaugruppentrager

Merkmal Al172B A175B A178B A178B-S1 | A178B-S2 | A178B-S3
Anzahl der Steckpléatze fir

Motion-Module L ! ! 2 3 4

Anzahl der Steckplatze fur

SPS-Module L 4 ! 6 5 4

Anschluss flr Erweiterung

Bei allen Baugruppentragern vorhanden

Befestigung Bohrungen O 6 mm, Schrauben M5

Abmessungen mm 220 x 130 x | 325x 130 x 430 x 130 x 28
28 28

Gewicht kg| 0,51 0,75 0,97

Zubehor Vier Befestigungsschrauben M5 x 25

Tab. 1-18: Ubersicht der Hauptbaugruppentrdger

Die Module A172SENC (Encoder-Interface) und A1SY42 (Ausgangsmodul) sind Motion-Module
und werden auf die mit ,,P 1/0" gekennzeichneten Steckplatze der Baugruppentrager installiert.
Wahlen Sie den Hauptbaugruppentrager nach der Anzahl der erforderlichen Motion-Module (En-
coder-Interface-Module A172SENC und Ausgangsmodule A1SY42) und SPS-Module.

Beachten Sie bei der Systemkonfiguration, dass die Summe der von den Motion-Modulen,
SPS-Modulen, Encodern und Handradern bei 5V DC aufgenommenen Strdme beim Motion
Controller A171SHCPUN 3 A und bei den Motion Controllern A172SHCPUN und
A173UHCPU(-S1) 5 A nicht Uberschreitet.

A

Schiitzen Sie unbenutzte Steckplédtze mit der mitgelieferten Abdeckung oder dem

Leermodul A1SG60 vor dem Eindringen von Staub.

Motion Controller
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Steckplatz fur
SPS-Modul

o Steckplatz fur
Motion-Modul

MCo00014C

Abb. 1-13: Hauptbaugruppentrdger A172B, A175B, A178B

(e]
(0]
(0]
(0]

[¢) [®) o||o [¢) [¢)
| B

]| s

||

[ P70 JeRY P /o JERT P /o Bl P o IRl S o N S /o JER S /0 Jedl S o I \4
\ =D 2]
|| | | 1 | —

Steckplatz fur
SPS-Modul

Steckplatz fiir o

Motion-Modul

MC00015C

Abb. 1-14: Hauptbaugruppentrdger A178B-S1/52/53
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Baugruppentrager

Nummer | Bezeichnung Beschreibung
o Anschluss fiir Uber das Erweiterungskabel wird der Baugruppentrager mit dem Erweite-
Erweiterungskabel rungsbaugruppentrager verbunden.
Abdeckung des . ; - . .
(2] Anschlusses Die Schutzabdeckung wird mit einem spitzen Gegenstand geoffnet.
In die Steckplatze werden der Motion Controller, E/A- und Sondermodule
eingesetzt. Leere Steckplatze sollten mit der mitgelieferten Staubabdeckung
) . oder dem Leermodul A1SG60 geschiitzt werden.
L34 Steckplatze flr Module P 1/O: Steckplatz fur Motion-Module
Zur Montage des A172SENC, A1SY42 oder A1SI61
S I/0: Steckplatz fur SPS-Module der MELSEC A1S-Serie
) ) Mit Hilfe der Befestigungsschrauben (M4 x 12) werden die installierten Mo-
Befestigungsgewinde . -
dule mit dem Baugruppentrager verbunden.
) Die Bohrungen dienen zur Befestigung des Baugruppentragers im Schalt-
Befestigungsbohrungen schrank 0.A. (Schrauben: M5).
Die Vorrichtung dient zur Befestigung des Baugruppentragers auf einer
o Haken zur Montage auf | DIN-Schiene.
einer DIN-Schiene A172B: 1 Haken
Al175B, A178B, A178B-S1/S2/S3: 2 Haken
) Anschluss fur Anschlussklemmen fiir einen NOT-AUS-Schalter zur Abschaltung der
NOT-AUS-Schalter Servomotoren

Tab. 1-19: Elemente der Hauptbaugruppentrédger

NOT-AUS-Schaltkreis der Hauptbaugruppentrager

HINWEIS

Durch Unterbrechung des NOT-AUS-Schaltkreises (EMG) des Hauptbaugruppentragers wird
bei allen Achsen der angeschlossenen Servoverstarker (MR-J2-B/MR-J2S-B) gleichzeitig ein
NOT-AUS ausgelost.

Um den Betrieb fortzusetzen, beheben Sie die Ursache fiir den NOT-AUS und schlieRen Sie
den NOT-AUS-Schaltkreis. Im Falle eines NOT-AUS wird kein Fehler der Servoverstarker
gemeldet.

Abb. 1-15:
Anschluss eines NOT-AUS-Schalters an
einen Hauptbaugruppentrédger

EMG.COM

©

MCo00018C

Verwenden Sie nicht die NOT-AUS-Klemmen der Servoverstérker. Unterbrechen Sie die
Stromversorgung des Servoverstarkers, falls die separate Abschaltung eines Servover-
starkers erforderlich ist.

Motion Controller
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1.7.2 Erweiterungsbaugruppentrager

An einem Hauptbaugruppentrédger kdnnen maximal 3 Erweiterungsbaugruppentrager ange-
schlossen werden.

Merkmal A1S65B-S1 A1S68B-S1

Anzahl der Steckplatze fiir SPS-Module 5 8

Netzteil Erforderlich

Anschlussmdglichkeit fir einen weiteren 3 Erweiterungsbaugruppentrager kdnnen angeschlossen
Baugruppentrager werden

Befestigung Bohrungen 00 6 mm, Schrauben M5

Abmessungen mm 315x 130 x 28 420 x 130 x 28

Gewicht kg 0,71 0,95

Zubehor 4 Befestigungsschrauben M5 x 25

Tab. 1-20: Ubersicht der Erweiterungsbaugruppentréager

o [o o o o o] o o in—@
!
|:|§|:| o e : DA DEE: DN+ DD s| EEe NN 7
\
@\ :#EEEHEHEEE@
o !

MC00016_1C

Abb. 1-16: Erweiterungsbaugruppentrdger A1S65B-S1
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Baugruppentrager

Nummer

Bezeichnung

Beschreibung

Anschluss flr Erweite-
rungskabel (,IN“)

Uber das Erweiterungskabel wird der Baugruppentrager mit dem Hauptbau-
gruppentrager verbunden (,IN“).

2]

Anschluss fiir Erweite-
rungskabel (,OUT")

An das Erweiterungskabel wird ein weiterer Erweiterungsbaugruppentrager
oder ein Bediengerat GOT angeschlossen.

Abdeckung der
Anschlusse

Offnen Sie die Schutzabdeckung des Kabelanschlusses mit einem spitzen
Gegenstand, wenn ein Erweiterungskabel angeschlossen wird.

Steckplatze fur Module

In die Steckplatze werden das Netzteil, E/A- und Sondermodule eingesetzt.
Leere Steckplatze sollten mit der mitgelieferten Staubabdeckung oder dem
Leermodul A1SG60 geschutzt werden.

Befestigugewinde

Mit Hilfe der Befestigungsschrauben (M4 x 12) werden die installierten Mo-
dule mit dem Baugruppentrager verbunden.

Befestigungsbohrungen

Die Bohrungen dienen zur Befestigung des Baugruppentragers im Schalt-
schrank 0.A. (Schrauben: M5).

Haken zur Montage auf
einer DIN-Schiene

Die beiden Haken dienen zur Befestigung des Baugruppentrégers auf einer
DIN-Schiene.

Tab. 1-22: Elemente der Erweiterungsbaugruppentrdger

A\

ACHTUNG
Schiitzen Sie unbenutzte Steckpldtze mit der mitgelieferten Abdeckung oder dem
Leermodul A1SG60 vor dem Eindringen von Staub.

1.7.3

Erweiterungskabel

Die Erweiterungskabel dienen zur Verbindung der Haupt- und Erweiterungsbaugruppentrager.
In der folgenden Tabelle sind die technischen Daten der verwendbaren Erweiterungskabel auf-

geflhrt:
Merkmal AS1SCO01B | A1SC03B | A1SC12B A1SC30B | A1SC60B | A1SO5NB
Lange mm| 55 330 1200 3000 6000 450
Widerstand der Stromver-
sorgungsleiter (5 V DC) 0,22 Q 0,021Q 0,055 Q 0,121Q 0,182 Q 0,037 Q
bei 55 °C
Anwendung Verb|ndqu zwischen dem Hauptbaugruppentrager und einem Erweiterungsbau-

gruppentrager

Gewicht kg | 0,025 0,10 0,20 0,4

Tab. 1-21: Technische Daten der Erweiterungskabel
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1.7.4

HINWEISE

Adressenzuordnung

Haupt- und Erweiterungsbaugruppentrager werden mit einem Erweiterungskabel verbunden.

Wenn vom Anwender keine E/A-Adressen vergeben wurden, werden diese beim Einschalten
des Motion Controllers automatisch zugeordnet. Dabei werden, beginnend bei der Adresse 00,
jedem SPS-Steckplatz 16 Adressen zugeteilt. Unabhé&ngig von der Zahl der tatsachlich vorhan-
denen Steckplatze werden pro Baugruppentrager 8 SPS-Steckplatze reserviert. Bei Verwen-
dung des Hauptbaugruppentrdgers A175B mit vier SPS-Steckplatzen werden z.B. die
Adressen so vergeben, als ob acht belegte SPS-Steckplatze vor dem Erweiterungsbaugrup-
pentrdger vorhanden sind. Um die automatische Vergabe von Adressen an unbelegte oder
nicht vorhandene Steckplatze zu vermeiden, kann der entsprechende Steckplatz mit Hilfe der
Positionier-Software als freier Platz deklariert werden.

Beachten Sie die max. Anzahl der E/A-Adressen:
A171SHCPUN: 512 Adresen

A172SHCPUN: 1024 Adressen

A173UHCPU: 2048 Adressen

Diese Adressen kdnnen innerhalb des Hauptbaugruppentragers und eines Erweiterungs-
baugruppentréagers liegen.

Hauptbaugruppentrager A172B

Steckplatz fiir Motion-Modul Y Y R B
~|l~|l~|l~|~|—~|—~
___Steckplatznummer O e I T O
0 |
rolololnle ool
00 :Q oy ol Noly el el el
10 |0 |0 |0 | O |Oo!
. I (M S0 (O |~
! el e el el el el g
| S| |T T |T|T
CPU | <<
| 10 o |0 |© lwo o o)
I e ia e e he S A hs i
ol |0 |0l |D D!
OF PN (= = I = B [ |
PO S i Wy Wy iy W Wy i Wy
| |
[ I DR PN D S

8 9 10 11 12 13 14 15 Die dargestellten Adressen werden bei

80190/ A0l Bol col pol ol Fo Sgrrgaelf)tgmatlschen Adressenzuordnung
R Wenn die Anzahl der Adressen bei den

| |

[ leeren (bzw. nicht vorhandenen)

vl Steckplatzen 1 bis 7 auf 0" eingestellt
o wird, belegt der Steckplatz 8 den
Adressbereich 10 bis 1F.

Netzteil

]

Erweiterungsbaugruppentrager A1S68B-S1

8F | 9F | AF| BF | CF| DF| EF| FF

MC00019C

Abb. 1-18: Beispiel zur Adressenzuordnung mit Hauptbaugruppentrdger A172B
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Baugruppentrager

Hauptbaugruppentrager A175B

0

Steckplatz fur Motion-Modul

1

Steckplatznummer
2 3

|:| CPU

00

OF

1F

10

2F

20

3F

30

8 9 10 11 12 13 14 15

5 6 7
~rTTrTTrTTrTT
' |
[P P P PR
L TR T R | W]
¥ 6 6 I~
1009 0 |
1o 1o Qo |9
o lolo lo !
NSRRI S
[ e P P
1S I8 1B 1T |
1< I I I
1© [© |© ©
A A
o 'z o o !
— — —_ —_ |
[T [ [T |
- i
[ S SR S

Netzteil

1. Erweiterungs-
stufe

80 (90

8F | 9F

AO
i
I
|
|
|

AF

BF

BO

Cco

CF

DO

DF

EO

EF

Fo| Die dargesteliten Adressen werden bei

FE| wird, belegt der Steckplatz 8 den

der automatischen Adressenzuordnung
vergeben.

Wenn die Anzahl der Adressen bei den
leeren (bzw. nicht vorhandenen)
Steckplatzen 4 bis 7 auf ,0“ eingestellt

Adressbereich 40 bis 4F.

GOT

Adressbereich:
100 bis 11F

2. Erweiterungsstufe,
Steckplatz 0

Erweiterungsbaugruppentrager A1S68B-S1

MCo00020C

Abb. 1-19: Beispiel zur Adressenzuordnung mit Hauptbaugruppentrdger A175B

Hauptbaugruppentrager A178B-S3

Erweiterungsbaugruppentrager A1S68B-S1

Steckpléatze fur Motion-Module ‘,fl, 5 6 ,,7,‘
Steckplatznummer i:‘-"-—\ EE g E}
0 1 23 o lole ||
o |9 |a |9,
00|10|20(30 'Slo o |o
N I A NI OR[GO
! ! ! ! e |2 | = =0
cPU NENERE 2|1212|%
[ U A 10 [© |© |©
N g g b b
1o |0 (o |o!
OF |1F| 2F | 3F }lIlIlIuIi
8 9 10 11 12 13 14 15
Die dargestellten Adressen werden bei
8_0 9_0 A_O E_’O (_:O D_O E_O F_O der automatischen Adressenzuordnung
o e e e e vergeben.
Ro[frprpr e pr] Wenn die Anzahl der Adressen bei den
F R I I I R R I B leeren (bzw. nicht vorhandenen)
z [ T (A R IR A I A Steckplatzen 4 bis 7 auf ,0“ eingestellt
wird, belegt der Steckplatz 8 den
8F| 9F | AF| BF| CF| DF| EF| FF Adressbereich 40 bis 4F.

MC00021C

Abb. 1-17: Beispiel zur Adressenzuordnung mit Hauptbaugruppentrdger A178B-S3
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Motion System

1.8

1.8.1

Encoder-Interface A172SENC

Technische Daten

Merkmal

AL172SENC

Positioniersignale,
Encoder-Start-
Signal

Anzahl der Eingange

Positioniersignale: 32 Adressen

(Je 8 Adressen fur Endschalter (max. Weg), Endschalter (min.
Weg), Stopp-Schalter, Referenz-Schalter)
Encoder-Start-Signal: 1 Adresse

Eingangsspannungs-
bereich

10,2 bis 26,4 V DC

Spannung/Strom fur EIN

Min. 7V / min. 1,0 mA

Spannung/Strom fir AUS

Max. 1,8 V/ max. 0,18 mA

Ansprechzeit

Positioniersignale:

AUS - EIN: max. 2 ms, EIN - AUS: max. 3 ms
Encoder-Start-Signal:

AUS - EIN: max. 0,5 ms, EIN — AUS: max. 0,5 ms

Ausgang fur dyna-
mische Bremse

Anzahl der Ausgange 1 Adresse
Nennausgangsspannung | 24V DC
Ausgangsspannungs- 216 bis 30 V DC
bereich '

Max. Ausgangsstrom

100 mA

Ansprechzeit

AUS - EIN: max. 2 ms, EIN - AUS: max. 2 ms

Eingang fur Hand-
rad oder synchro-
nen Encoder

Anzahl der anschlief3-
baren Geber

1

Verwendbare Typen

Durch Verdrahtung des Steckers kann zwischen Gebern mit
Spannungsausgang (5 V DC) oder differentiellem Ausgang
(26L31 oder gleichwertige) gewahlt werden.

Eingangsspannung
(High-Level)

3,0 bis 5,25V DC

Eingangsspannung
(Low-Level)

0 bis 1V DC

Eingangsfrequenz

Max. 100.000 Impulse/s

Eingang flr syn-
chronen Abso-
lut-Encoder

Anzahl der anschlie3-
baren Geber

1

Verwendbare Typen

Serieller synchroner Absolut-Encoder (MR-HENC)

Auflésung

16384 Impulse/Umdrehung

Interne Stromaufnahme (5 V DC)

420 mA (bei Anschluss eines Handrades und eines Encoders)

Gewicht

0,49 kg

Abmessungen (B x H xT) mm

34,5x 130 x 116,6

Tab. 1-23: Technische Daten des Encoder-Interface A172SENC
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1.8.2

Bedienelemente

Qo—

(:.

el

A172SENC 1RA OO
0O sO10Cd180O3
10 901103190

ACO1231AO

BO113O1BO

cOouOdico

pO1501b0O

EO16O1EO

FO17O1FO

000000

CTRL PULSER

(Ol

)

~

(o]

[ O]

A172SENC SY.ENC

T

Al

MC00023C

Abb. 1-18: Encoder-interface A172SENC

Nummer

Bezeichnung

Beschreibung

Kontroll-LEDs

PXO0 bis PX1F: Anzeige des Zustandes der Eingange

TRA: Zustandsanzeige fiir das Eingangs-Startsignal vom synchronen
Encoder

Anschluss fur digitale
Eingéange (CTRL)

Anschluss fiir die Steuereingange der Achsen und den Tracking-Eingang

Anschluss fir Handrad
(PULSER)

Schnittstelle fir Handrad (manueller Impulsgenerator) oder inkrementellen

synchronen Encoder

Anschluss fur Encoder
(SY.ENC)

Schnittstelle fiir seriellen synchronen Absolut-Encoder

Tab. 1-24: Elemente des Encoder-Interface A172SENC

Motion Controller
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1.8.3

Anzahl der bendtigten A172SENC

Die Zahl der fur eine Anwendung erforderlichen Interface-Module A172SENC hangtvon der An-
zahl der zu steuernden Achsen, die externe Signale wie z.B. Referenz- oder Endschalter zur
Steuerung benétigen ab.Ein A172SENC kann die externen Signale von bis zu 8 Achsen erfas-
sen. Die Anzahl der bendtigten A172SENC hangt auch von der Zahl der verwendeten Handra-
der bzw. synchronen Encoder ab.

Die folgende Tabelle zeigt die bei einer A172SENC zur Verfigung stehenden Anschlisse:

Signal / angeschlossene externe Gerate Anzahl pro Achse Anzahl pro A172SENC
Endschalter (min. Weg) 1 8
Endschalter (max. Weg) 1 8

Externe

Servosignale Stopp-Schalter 1 8
Referenzpunkt 1 8
Geschwindigkeitsumschaltung

Tracking-Eingang —

Ausgang fur elektromagnetische Bremse —

Eingang fur Handrad oder synchronen Encoder —

1
1
1
1

Eingang fur synchronen Absolut-Encoder —

Tab. 1-25: Ein- und Ausgénge des Encoder-Interface A172SENC

Mit einem Motion Controller AL73UHCPU koénnen bis zu vier A172SENC kombiniert werden.
Die Motion Controller A171SHCPUN und A172SHCPUN kdnnen nur jeweils zusammen mit
einem A172SENC eingesetzt werden.

Das Encoder-Interface A172SENC wird auf einem Steckplatz fur Motion-Module (Kennzeich-
nung am Hauptbaugruppentrager: ,P 1/0") installiert.
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Encoder-Interface A172SENC

1.8.4 Anschluss eines Handrades od. inkrementellen synchronen Encoders

Die Motion Controller A171SHCPUN und A172SHCPUN kdnnen jeweils zusammen mit einem
Handrad MR-HDPO1 zur manuellen Eingabe von Impulsen eingesetzt werden. Ein Motion Con-
troller A173UHCPU kann die Signale von bis zu 3 Handréadern verarbeiten. Ein Handrad oder in-
krementeller synchroner Encoder wird Uber den PULSER-Anschluss mit dem A172SENC
verbunden. Handréder und inkrementelle synchrone Encoder kdnnen einen Spannungs- oder ei-
nen differentiellen Ausgang haben. Der Anschluss der Geber hangt von der Art des Ausgangs ab.

Geberanschluss
PIN | Signal - Beschreibung
Spannungsausgang Diff. Ausgang
1 SG [} ® Masseanschluss
2 Nicht belegt @)
3 HZ1 O @)
4 HA1L ® o Phase A bei Anschluss eines Gebers mit
Spannungsausgang
5 SG [ ) Masseanschluss
6 P5 [ J ([ Spannungsausgang +5 V DC
7 HA2P o S P_hase A+ bei Anschluss eines Gebers mit
differentiellem Ausgang
Phase B+ bei Anschluss eines Gebers mit
8 HB2P © ® differentiellem Ausgang
9 HZ2P O @)
10 Nicht belegt O O
11 SG [} ) Masseanschluss
12 Nicht belegt O O
13 Nicht belegt O O
Phase B bei Anschluss eines Gebers mit
14 HB1 ® © Spannungsausgang
15 SG [} (] Masseanschluss
16 P5 [ J ([ Spannungsausgang +5V DC
Phase A— bei Anschluss eines Gebers mit
7 HAZN © i differentiellem Ausgang
18 HB2N o ° P‘hase 3— bei Anschluss eines Gebers mit
differentiellem Ausgang
19 HZ2N O @)
Auswahl des Gebertyps:
Eingang HPSEL unbeschaltet: Geber mit
20 HPSEL O ([ ] Spannungsausgang
Eingang HPSEL mit SG verbunden: Geber
mit differentiellem Ausgang

Tab. 1-26: Belegung des PULSER-Anschlusses

@® = Der PIN wird beim Anschluss des Gebers belegt.

O = Der PIN wird beim Anschluss des Gebers nicht belegt.
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Technische Daten der Phaseneingénge

Phasen-Eingange

Merkmal

HA1 HB1 HA2P HA2N HB2P HB2N
PIN am PULSER-Anschluss 4 14 7 17 8 18
Nennwert der Eingangsspannung =55V DC

Spannung und Strom bei EIN

3 bis 525V DC, =2 mA

Spannung und Strom bei AUS =1VDC,=2mA

Impulsdauer Das Tastverhéltnis

muss 50% betragen.

‘ =10 pys
S N s N
DR r—

=5pus ' =5pus

MC00025C

Phase A | |

| | Wenn die Phase A der

Phase B vorauseilt, wird

Phasenverschiebung |

in Richtung groRerer
| | |_ Positionswerte gefahren.

Phase B

=25 pis

MC00026C

Tab. 1-27: Technische Daten der Phasen-Eingdnge

Anschluss eines Gebers mit Spannungsausgang

Interne Schaltung

A172SENC

Anschluss am Handrad

>_2 HAL |/ A
7
T HB1 / |“ A\ B
7
¢ SG , S ov
>—2 SG J 7 5V
SG i f
| =
P5 -
| S—

Externe Spannungsquelle 5V DC
(wird nur benétigt, wenn die vom A172SENC zur
Verfligung gestellte Spannung nicht verwendet wird)

MC00024C

Abb. 1-19: Anschluss eines Handrades mit Spannungsausgang an ein A172SENC
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Anschluss eines Gebers mit differentiellem Ausgang

ACHTUNG

A Wenn das Handrad durch eine externe Spannung versorgtwird, darfder Spannungs-
ausgang (5 V DC, Anschliisse P5 und SG) des A172SENC nicht ange-
schlossen werden.

Die externe Spannung zur Versorgung des Handrades muss auf 5 V stabilisiert sein.
DieVerwendung einer anderen Spannung kann zu einem fehlerhaften Verhalten fiihren.

Die maximale Leitungsldnge beim Anschluss eines Handrades betrdgt 30 m.

A172SENC Anschluss am Handrad
Interne Schaltung
HA2P A
ﬁ HA2N A
HB2P B
HB2N B
SG — ov
P5 — 5V
[
SG b
:| : —_
HPSEL / L
| S—
Externe Spannungsquelle 5V DC
(wird nur benétigt, wenn die vom A172SENC zur
Verfigung gestellte Spannung nicht verwendet wird)
MC00027C

Abb. 1-20: Anschluss eines Gebers mit differentiellem Ausgang an ein A172SENC
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1.8.5

Anschluss eines seriellen synchronen Absolut-Encoders

Ein serieller synchroner Absolut-Encoder vom Typ MR-HENC wird Uber den SY.ENC-An-
schluss mit dem Encoder-Interface A172SENC verbunden. Zum Anschluss wird das Enco-
der-Kabel MR-HSCBLLCIM verwendet.

ACHTUNG

Verwenden Sie zur Verbindung des Encoders und des SY.ENC-Anschlusses eine ab-
geschirmte Leitung. Verlegen Sie zur Vermeidung von elektromagnetischen Stér-
einstrahlungen die Leitung nicht in der Ndhe von Leitungen, die hohe Stréme oder
Spannungen (ibertragen.

Der Mindestabstand zu diesen Leitungen betrdgt 200 mm.

Verbinden Sie die Abschirmung der Leitung mit der FG-Klemme des Encoders.

Wéhlen Sie bei der Verlegung der Leitung zur Vermeidung von Stérungen den kiir-
zesten méglichen Weg. Die Ldnge der Encoderleitung darf 30 m nicht liberschreiten.

Schlie3en Sie das Encoder-Kabel nur bei ausgeschalteter Versorgungsspannung
an. Wenn dies nicht beachtet wird, kann es durch Kontakt der Signalleitungen mit
der Versorgungsspannung zur Beschddigung des Encoders kommen.

Schlie3en Sie das Encoderkabel besonders sorgféltig an. Eine falsche Belegung der
Stecker kann zur Zerstérung der Encoder-Elektronik ftihren.

HINWEIS

Encoder-Interface A172SENC

Motion Controller
A171SHCPUN

A172SHCPUN |:|
A173UHCPU

F

SY.SNC-Anschluss

Encoder-Kabel MR-HSCBLLCIM

— Serieller synchroner Absolut-Encoder MR-HENC

MC00028C

Abb. 1-21: Grundsétzlicher Anschluss eines Encoders an ein A172SENC

| Ziehen Sie nach dem Anschluss des Encoder-Kabels die Schrauben des Steckers fest an.
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PIN | Signal PIN | Signal
1 SG (Masse) 11 Nicht belegt
2 SG (Masse) 12 MD
3 MRR 13 MDR
4 MR 14 BAT
5 Nicht belegt 15 SG (Masse)
6 Nicht belegt 16 P5 (Spannungsausgang +5 V DC)
7 P5 (Spannungsausgang +5 V DC) 17 SG (Masse)
8 P5 (Spannungsausgang +5 V DC) 18 Nicht belegt
9 Nicht belegt 19 Nicht belegt
10 | Nicht belegt 20 | SD (Abschirmung)

Tab. 1-28: Belegung des SY.ENC-Anschlusses

Die folgende Abbildung zeigt die Verbindung zwischen dem Encoder und dem A172SENC:

Signal

PIN

Anschlussbeispiel

Interne
Beschaltung

Beschreibung

>

@ Serielle Ubertragung

@ Absolute Positionserkennung

MC00030C

Abb. 1-22: Verbindung eines Encoders mit den SY.ENC-Anschluss eines A172SENC

* Die Anschlisse P5 (PIN 16) und SG (PIN 17) werden nur bei den Encoder-Kabeln
MR-HSCBL10M, MR-HSCBL20M und MR-HSCBL30M angeschlossen.

Motion Controller
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Die Belegung der Encoder-Kabel ist in der folgenden Abbildung dargestellt:

Encoder-Kabel MR-HSCBL2M (2 m) und MR-HSCBL5M (2 m):

L N
MR 4 — — C
MRR 3 — — D
P57 ‘ [ s
SG 1 R
P5 8 3 : [

SG 2

BAT 14 (—— [ — F
SG 15 [ — G
SD 20 J \— N

Stecker PCR-S20FS Stecker MS3106B20-29S
(Anschluss an SY.ENC) (Anschluss an Encoder)

Encoder-Kabel MR-HSCBL10M (10 m), MR-HSCBL20M (20 m) und MR-HSCBL30M (30 m):

COSTTTTTT T e
MR 4 — — 3 c
MRR 3 — — D
P57 - — : S
sG 1 — — R

! L ! L

I

P58 L L

[ [

sG 2 — | —

‘ ‘

P5 16 — 1

SG 17 : : : :
BAT 14 — — i F
SG 15 — — G
sD 20 J \— N

Stecker PCR-S20FS Stecker MS3106B20-29S
(Anschluss an SY.ENC) (Anschluss an Encoder)

MC00029C

Abb. 1-23: Belegung der Encoder-Kabel

() Die Encoder-Kabel sind identisch mit den Encoder-Kabeln zum Anschluss der Motoren
HA-UHLIK, HC-SF/RF/UF (2000 min’Y).

(@ Das Encoder-Anschluss-Set zum Anschluss der Motoren HA-UHOK, HC-SF/RF/UF
(2000 min'l) kann ebenfalls verwendet werden.
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1.8.6 Anschluss der externen Servosignale

Das Interface-Modul A172SENC kann digitale Signale von bis zu acht Achsen erfassen. Pro
Achse stehen vier Eingange zur Verfligung. Zuséatzlich wird vom A172SENC das Startsignal
des Encoders Uberwacht und eine elektromagnetische Bremse angesteuert.

; Anzahl der Signale i
Signale Beschreibung
pro Achse gesamt

FLS, 1 8
Endschalter (max. Weg) Zur Erkennung der
RLS ) 8 Wegbegrenzungen
Endschalter (min. Weg)
STOP 1 8 Anhalten bei Geschwindigkeits- oder
Stoppschalter Lageregelung
Eingange |5 5 G/CHANGE

Erfassung des Maschinennullpunktes
1 8 oder Umschaltung von Geschwindig-
keits- zur Lageregelung

Maschinennullpunkt oder Um-
schaltung von Geschwindigkeits-
zur Lageregelung

Das Encoder-Startsignal bewirkt
— 1 einen Interrupt beim Motion Control-
ler und startet den Z&hlvorgang.

TRA
Encoder-Startsignal

Ausgang | Bremsenansteuerung — 1 Signal zur Ansteuerung einer Bremse

Tab. 1-29: Externe Servosignale des A172SENC

Eingénge Ausgang

Merkmal DOG Encoder-
FLS | RLS | STOP | clANGE| Startsignal

Nennwert der Eingangsspannung | 12 bis 24 V DC —

Bremse

Eingangsspannungsbereich 10,2 bis 26,4 V DC —
Spannung und Strom bei EIN =7,0VDC, =1 mA —
Spannung und Strom bei AUS =1,8V DC, =0,2 mA —

24V DC (21,6 bis 30 V

Schaltspannung/-strom — DC)/0,1A

Tab. 1-30: Technische Daten der Signaleingédnge und des Bremsenausgangs

ACHTUNG
Fiihren Sie die Verdrahtung des CTRL-Anschlusses besonders sorgféltig aus. Eine
falsche Belegung des Steckers kann zu Beschéddigungen des Moduls flihren.
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Der CTRL-Anschluss an der Frontseite des A172SENC dient zur Verbindung der Servosignale
mit dem Encoder-Interface.

?rﬁ?)?)lt; Signal PIN Bezeichnung gs'ngj';‘;lé Signal PIN Bezeichnung
Bremse + Al BRK.COM Gemei_nsames B1 | COM
Bremse — A2 BRK E?ntggﬁ,'ggder B2 COM
Nicht belegt A3 | — Nicht belegt B3 | —
Nicht belegt Ad | — Encoder-Start B4 | TRA
DOG/CHANGE | A5 | PX1F DOG/CHANGE | B5 | PXF
STOP A6 PX1E STOP B6 PXE
8 RLS A7 PX1D 4 RLS B7 PXD
FLS A8 pPXi1cC FLS B8 PXC
DOG/CHANGE | A9 PX1B DOG/CHANGE | B9 PXB
STOP A10 | PX1A STOP B10 | PXA
! RLS All | PX19 : RLS B11 | PX9
FLS Al2 | PX18 FLS B12 | PX8
DOG/CHANGE | A13 | PX17 DOG/CHANGE | B13 | PX7
STOP Al4 | PX16 STOP B14 | PX6
® RLS Al5 | PX15 2 RLS B15 | PX5
FLS Al6 | PX14 FLS B16 | PX4
DOG/CHANGE | A17 | PX13 DOG/CHANGE | B17 | PX3
STOP A18 | PX12 STOP B18 | PX2
> RLS Al9 | PX11 ! RLS B19 | PX1
FLS A20 | PX10 FLS B20 | PX0

Tab. 1-31: Belegung des CTRL-Anschlusses

Bedeutung der Abkirzungen:

DOG/CHANGE: Maschinennullpunkt oder Umschaltung von Geschwindigkeits- zur Lage-
regelung

STOP: Stoppschalter

RLS: Endschalter (min. Weg)

FLS: Endschalter (max. Weg)

HINWEIS | Die Signalgruppen werden den Achsen in der Positionier-Software zugeordnet.
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ACHTUNG

A Parametrieren Sie die Eingdnge entsprechend der Anwendung.
Durch eine falsche Zuordnung der Signale werden evtl. die Sicherheits-Endschalter
oder der Bremsenausgang unwirksam. Dadurch besteht Gefahr fiir Mensch und

Maschine.
Eingang
i i Interne Externe
oder Signal Bezeichnung (PIN des CTRL-Anschlusses)
Ausgang Schaltung Beschaltung
FLS PX0 (B20), PX4 (B16), PX8 (B12), PXC (B8) =R —
PX10 (A20), PX14 (A16), PX18 (A12), PX1C (A8) «— *1[ i]
RLS PX1 (B19), PX5 (B15), PX9 (B11), PXD (B7) = DT
PXLL (A1), PX15 (A15), PX19 (A11), PXID (A7) | +— %¥]]
[ PX2 (B18), PX6 (B14), PXA (B10), PXE (B6) sl —
Eingang STOP PX12 (A18), PX16 (Al14), PX1A (A10), PX1E (A6) « *ll @
DOG/ PX3 (B17), PX7 (B13), PXB (B9), PXF (B5) el —
CHANGE | PX13 (Al17), PX17 (A13), PX1B (A9), PX1F (A5) « *ll @
Encoder- — _ 68k —
Start TRA (B4) «— *!l @
Versorgungsspannung COM (B1, B2) x
Bremse + | BRK (A1)
Ausgang E[: %+ . |.J|]
—— P |
Bremse — | BRK COM (A2) 24vl>c

Abb. 1-24: Beschaltung des CTRL-Anschlusses
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1.9 SSCNET
SSCNET (Servo System Controller NETwork) ist ein Motion-Netzwerk mit serieller Datentiber-
tragung. Zur Verbindung eines Motion Controllers mit einem Servoverstarker und zur Verbin-
dung der Servoverstarker untereinander werden fertig konfektionierte SSCNET-Kabel
verwendet.
Motion Controller
Abschlusswiderstand
i
o N3
o :
1
1
1 .
| Die Lange der SSCNET-
O 0 g -0 Leitungen (@ und @) darf
IN ouT IN ouTt 30 m nicht Uberschreiten.
Servoverstarker Servoverstarker
MR-J2-B MR-J2-B
MR-J2S-B MR-J2S-B
MC00033C
Abb. 1-25: Motion-Netzwerk SSCNET
Nummer | Bezeichnung Beschreibung
MR-J2HBUSO5M-A
(Lange: 0,5 m)
o MR-J2HBUS1M-A Buskabel zur Verbindung des Motion Controllers mit
(Lange: 1 m) einem Servoverstarker MR-J2-B/MR-J2S-B
MR-J2HBUS5M-A
(Lange: 5 m)
SSCNET-Kabel
MR-J2HBUSO5M
(Lange: 0,5 m)
) MR-J2HBUS1M Buskabel von Servoverstarker MR-J2-B/MR-J2S-B
(Lange: 1 m) zu Servoverstarker MR-J2-B/MR-J2S-B
MR-J2HBUS5M
(Lange: 5 m)
3] Abschlussstecker | MR-A-TM Zum Busabschluss am letzten Servoverstarker
Tab. 1-32: SSCNET-Kabel und Abschlussstecker
HINWEIS | Die Lange eines SSCNET-Zweiges darf 30 m nicht tiberschreiten.

An den Motion Controllern A171SHCPUN und A172SHCPUN kann ein SSCNET-Zweig ange-
schlossen werden. Der Motion Controller A173UHCPU bietet Anschlussmdglichkeiten fur bis
zuvier SSCNET-Zweige. Pro Zweig kdnnen max. acht Servoverstarker angeschlossen werden.
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SSCNET

1.9.1 Einstellung der Achsennummer

In der Positionier-Software werden den einzelnen Servoverstarkern Achsennummern zugeteilt.
Bei Verwendung des Motion Controllers A171SHCPUN sind 1 bis 4 Achsen, beim
A172SHCPUN 1 bis 8 und beim A173UHCPU sind 1 bis 32 Achsen steuerbar. An den ange-
schlossenen Servoverstarkern wird die Achsennummer mittels eines Schalters eingestellt. Da-
bei entsprechen die Schalterstellungen 0 bis 7 den Achsennummern 1 bis 8, die in der Software
zugeteilt wurden.

SSCNET-Zweig
dno.* (Q;Zlfl:\%ﬁgel\rl]) . E?;;t;?:ﬂ;?:rs am

A172SHCPUN Nur bei A173UHCPU Servoverstarker
A173UHCPU

1 1 2 3 4 0

2 1 2 3 4 1

3 1 2 3 4 2

4 1 2 3 4 3

5 1 2 3 4 4

6 1 2 3 4 5

7 1 2 3 4 6

8 1 2 3 4 7

Tab. 1-33: Vergabe der Achsennummern

* ,dno."ist die Achsennummer, die in den Systemeinstellungen der Positionier-Software an-
gezeigt wird.

Motion Controller



SSCNET Motion System

1-44 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Planung eines Motion-Systems

2 Planung eines Motion-Systems

In diesem Kapitel wird die Vorgehensweise bei der Planung eines Motion-Systems beschrie-
ben. Die Auswahl der Servoverstarker und -motoren und der E/A-Module aus der MELSEC

A-Serie wird nicht beschrieben. Schlagen Sie dazu in den entsprechenden Handbuichern nach.
Hinweise zur Programmierung und Parametrierung finden Sie in denSoftware- Bedienungsan-

leitungen.

ACHTUNG
® Sehen Sie externe Sicherheitsschaltkreise vor, die bei einer Unterbrechung

der Versorgungsspannung oder im Fall eines Fehlers des Motion Controllers
vor gefdhrlichen Zustédnden schitzen.

Installieren Sie den Motion Controller, die Servoverstadrker und -motoren und
den Bremswiderstand nicht in der Ndhe von leicht brennbaren Stoffen.

Treffen Sie Vorkehrungen zur Abschaltung der Versorgungsspannung der
Servoverstérker, wenn beim Motion Controller, Servoverstérker oder Servo-
motor ein Fehler auftritt, da es sonst zu einer Uberhitzung und Selbstentziin-
dung der Gerdte kommen kann.

Schalten Sie bei Verwendung eines Bremswiderstandes den Servoantrieb
spannungsfrei, wenn ein Fehler auftritt. Wenn das nicht beachtet wird, kann
der Bremswiderstand beschéddigt oder lberhitzt werden und es besteht
Brandgefahr.

Verwenden Sie zur Verdrahtung des Servoverstéarkers und des Bremswider-
standes Leitungen mit erhéhter Warmebestandigkeit.

Beim Einsatz der Module muss stets aufdie strikte Einhaltung der Kenndaten
fir elektrische und physikalische Gré3en geachtet werden.

Beachten Sie beim Anschluss der Module die Polaritdt der Spannungen.
Durch verpolten Anschluss kann das Modul besché&digt werden.

Die Ktihlkérper der Servoverstérker, der Servomotor und der Bremswider-
stand erhitzen sich beim Betrieb und ktihlen auch nach dem Abschalten der
Versorgungsspannung nur langsam ab.

Bei Bertihrung dieser Teile besteht die Gefahr einer Verbrennung.

Schalten Sie zur Vermeidung von Verletzungen unbedingt die Versorgungs-
spannung aus, wenn an der Welle von Servomotoren oder an mit der Welle
verbundenen Maschinenteilen gearbeitet wird.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zuldsssige Netzspannungs-
bereich mit der 6rtlichen Netzspannung libereinstimmt.

Verwenden Sie nur die in dieser Bedienungsanleitung beschriebenen Kom-
binationen von Motion Controllern, Servoverstéarkern und Servomotoren.

Wenn die Geréte in einem System mit bestimmten Sicherheitsvorschriften
eingesetzt werden (z.B. Roboter), miissen alle Komponenten, wie z.B. Motion
Controller oder Servoverstérker, diesen Sicherheitsvorschriften entspre-
chen.

Motion Controller
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ACHTUNG
@® Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen nach DIN VDE 0641 Teil 1-3sind als alleini-

ger Schutz bei indirekten Berihrungen in Verbindung mit Positionierantrie-
ben nicht ausreichend. Hierfir sind zusétzliche bzw. andere Schutzmalinah-
men zu ergreifen.

® Sehen Sie eine NOT-AUS-Einrichtung vor. NOT-AUS-Einrichtungen geméf3
VDE 0113 mtissen in allen Betriebsarten des Motion Controllers wirksam blei-
ben. Ein Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtung darf keinen unkontrollierten
oder undefinierten Wiederanlauf bewirken.

® Sehen Sieexterne Sicherheitsschaltkreise (Endschalter etc.) vor, um die Ser-
voantriebe bei einem fehlerhaftem Verhalten abzuschalten.

® Benutzen Siediedynamische Bremse des Servomotors nur zum Anhaltenim
Fall eines NOT-AUS und beim Ausschalten des Servoverstérkers oder der
Versorgungsspannung. Verwenden Sie die dynamische Bremse nicht zum
Anhalten bei der Positionierung.

® Verwenden Sie bei Servomotoren die dynamische Bremse, falls das unge-
bremste Auslaufen der Antriebe bei einem NOT-AUS oder beim Abschalten
der Versorgungsspannung flir Ihre Anwendung nicht zuldssig ist.

@ Berlicksichtigen Sie auch bei Verwendung einer dynamischen Bremse den
Weg bis zum Stillstand der Antriebe.

® Flrden Fall, dass die Sicherheits-Endschalter mit maximaler Geschwindig-
keit passiert werden, ist geniigend Freiraum zum Abbremsen vorzusehen.

® Verwenden Sie bei vertikalen Hebeachsen eine dynamische Bremsung und
zusétzlich eine elektromagnetische Haltebremse, um das Herabfallen bei
NOT-AUS, beim Ausschalten des Servoverstérkers oder der Versorgungs-
spannung zu verhindern.

® Sehen Sie fir den Fall, dass die elektromagnetische Haltebremse versagt,
eine mechanische Sicherheitseinrichtung (z.B. Anschlag, Puffer) vor.

® Die in den Servomotoren eingebaute elektromagnetische Bremse ist als
Haltebremse ausgelegt. Sie darf nicht zum Bremsen eines drehenden Motors
verwendet werden.

® Verwenden Sie Leitungen mit dem korrekten Durchmesser und der erforder-
lichen Warmebesténdigkeit und Biegefestigkeit.
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2.1

Planungsschritte

Ein Motion-System setzt sich z.B. aus dem Motion Controller, dem Hauptbaugruppentrager,
E/A-Modulen, Servoverstarkern und -motoren zusammen. Jede Komponente muss unter Be-
ricksichtigung der Anwendung und der technischen Daten ausgewdhlt, parametriert und ange-
schlossen werden.

Ein Motion-System kann durch ein grafisches Bediengerat (Graphic Operation Terminal, GOT),
und die Verbindung zu einem Personal Computer oder einem MELSECNET-Netzwerk erganzt
werden.

: MELSECNET

RS422 SSCNET

I 'MELSECNET(I1)/10
Antriebs- ! ()

steuerung Motion Controller - Handrad |

 [omoversrier | 51T
¥ : * CPU-Modul

3 e Encoder-Interface

—I Synchroner Encoder |

| ooIIIIIIIIIIIIIII e Digital-Ausgangsmodul zur Ausgabe Externe Servosignale
|| E/A-Steuerung ! von Software-Endschalter-Signalen e Endschalter
N ! e Haupt- und Erwei . |lJesToOP
i MELSEC ‘ trgggtr und Erweiterungsbaugruppen * Nullpunkt/Umschaltung
P | | Lage-/Geschwindig-
11| E/A-Module |y * Erweiterungskabel keitsregelung
| SSCNET
Programmiergerdt [~~~ T T ‘

Personal Computer

Hinweise zum Anschluss eines Programmiergerates
enthalt Kap. 1.5.11

3 Programmentwicklung 3 i

MC00035C

Abb. 2-1: Motion-System
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Planung eines Motion-Systems

2.1.1

Unabhangiges Motion-System

Komponente

Auswahlkriterium

Beschreibung in

® Anzahl der Achsen

Netzteil fur die Erweiterungsbau-
gruppentrager

Motion Controller Kap. 2.5
® Erforderliche Ein- und Ausgénge P
Betriebssystem
(SV13 oder SV22) Art und Umfang der zu steuernden Anlage Kap. 1.3.4
Anzahl der Achsen
Anzahl der externen Servo-Signale
® Beieinem vorhandenen mechanischen Maschinen-
nullpunkt und Anfahren dieses Nullpunktes mit Hilfe
eines Schalters wird das Signal ,Maschinennull-
punkt (DOG)" bendtigt.
s ) ® Bei Geschwindigkeitsregelung muss das Signal zur
Qg%i?é%{;;gg:\'%en Interface Umschaltung zur Lageregelung (,CHANGE®) er-
fasst werden. Kap. 2.8
Umfang der externen Verdrahtung ® Wenn ein bestimmter Weg nicht Uberschritten wer-
den darf, werden die Endschaltereingange ,FLS"
und ,RLS" benbtigt.
® Wenn jede Achse separat gestoppt werden soll,
muss der Eingang ,STOP* beschaltet werden.
® Zahl der benétigten Handrader
® Zahl der Absolutwert-Encoder
E/A-Module Anforderungen der zu steuernden externen Gerate —
Digital-Ausgangsmodul A1SY42 Wenn abhangig vom Istwert der Position Signale aus- |
gegeben werden sollen.
Hauptbaugruppentrager Anzahl der Motion-Module (A172SENC, A1SY42) Kap. 2.7.1
Erweiterungsbaugruppentrager
Erweiterungskabel Anzahl der SPS-Module Kap. 2.7.2

Servoverstarker und -motoren

Bendtigte Motorleistung und -drehzahl

Bedienungsanlei-
tung zu Servover-
starkern und -mo-
toren

SSCNET-Kabel und -Abschluss-
stecker

Anordung der Geréte

Vergeben Sie Achsennummern an die Servo-
verstarker.

Kap. 1.9

Tab. 2-1:

Auswabhlkriterien der Komponenten eines Motion-Systems
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Planungsschritte

2.1.2

2.1.3

2.1.4

2.1.5

Motion System mit Verbindung zu einem grafischen Bediengerat

(GOT) oder PC

Das Grundsystem wird ausgewabhlt (s. Kap. 3.1.1). Die Planungsschritte bei Anschluss eines
grafischen Bediengerates oder eines Personal Computers sind in der folgenden Tabelle be-

schrieben:
Komponente Auswahlkriterien
. . . ® Umfang der Daten, die angezeigt werden sollen
Grafisches Bediengerat ) )
® Umfang der Funktionen, die gesteuert werden sollen
® Soll die Digital-Oszilloskop-Funktion zur Prifung und Abstimmung der
PC Positionierung genutzt werden?
Software-Paket ® Artund Umfang der Daten, die angezeigt werden sollen
® Artund Umfang der Funktionen, die gesteuert werden sollen

Tab. 2-2: Auswabhlkriterien fir ein Bediengerét, einen PC und die Software

Motion-System mit Verbindung zu MELSECNET(I1)/10

Waéhlen Sie die MELSECNET-Module aus und planen Sie den Busaufbau, wenn der Motion
Controller an einem MELSECNET(Il)- oder MELSECNET/10-Netzwerk betrieben wird. Berlick-
sichtigen Sie dabei die Hinweise in Kap. 2.5.10.

Externe Beschaltung

Komponente Auswahlkriterium Beschreibung in
Stromversorgung fiir Motion ® Bendtigte Leistung
Controller, Servoverstarker und ® Sicherheitsbestimmungen Kap. 2.2.4
E/A-Module ® MaRnahmen gegen elektromagnetische Stérungen
® Abschaltung des Motion-Systems bei Fehlern des
Motion Controllers, der Servoverstéarker oder Betati-
gung eines NOT-AUS-Tasters Kap. 2.2.2
Sicherheitsschaltkreise ® Schutz vor Fehlfunktionen beim Einschalten der| Kap. 2.2.3
Versorgungsspannung, bis die Spannung in voller| Kap. 2.2.6
Hohe anliegt
® Elektromagnetische Bremse der Servomotoren

Tab. 2-3: Auswahlkriterien fir die externe Beschaltung

Auslegung des Schaltschrankes

Komponente Auswahlkriterium Beschreibung in
® Umgebungsbedingungen
(Temperatur, Vibrationen)
Schaltschrank ® Durch die Module erzeugte Warme Kap. 2.3
® Platzbedarf und Anordung der Komponenten

Tab. 2-4: Auswahlkriterien flir den Schaltschrank
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Planung eines Motion-Systems

2.2 Externe Beschaltung
2.2.1 Anschluss des Motion-Systems
3~ 220V AC .
Motion Controller
T T T A173UCPU/ A172SENC
A172SHCPUN/
AL71SHCPUN 3 P
0 200V AC *1 |
© 200V AC |——o0 PX1F
——o0 TRA
|——o0 CcOM
© FG
o LG
— EMG ™
~8 EMG. COM.
PX0
Externe ~F
Servosignale | —— 275
CoM
+24 V Of . a]
24G Of
EMG
RAL i ON
iy ran=
} EMG
i Yn i
Do H = F
e RAL
RAL1 ist eingeschaltet, wenn der Ser-
voverstarker nicht gestort ist.
Servoverstarker und -motor
rl_\/IT(_Z‘
5
=
|
MCo00036C
Abb. 2-2: Anschluss von Motion Controller und Servoverstarker
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2.2.2 Sicherheitsschaltung gegen Ausfalle des Motion Controllers

Fehler des Motion Controllers oder des Speichers kénnen durch die Selbstdiagnosefunktion er-
kannt werden, wahrend Stérungen der E/A-Steuerung eventuell von der CPU nicht erkannt
werden.

ACHTUNG

A Bei einer Stérung der E/A-Steuerung werden alle Ein- oder Ausgénge je nach vorlie-
gender Stoérung ein- oder ausgeschaltet. Normale Betriebsbedingungen und Be-
triebssicherheit sind in diesem Fall nicht mehr gewéhrleistet.
Obwohl MITSUBISHI-Steuerungen unter héchsten Qualitdtsanforderungen produ-
ziert werden, kénnen gelegentlich Stérungen auftreten, die durch du3ere Umstdnde

bedingt sind. Um Schéden bei solchen Stérungen zu vermeiden, kann die in der fol-
genden Abbildung dargestellte Sicherheitsschaltung verwendet werden.

Einschalt-
Internes Programm voo O |_| 6
IZI 1s verzdgerung
T2
M9032
oo |_| Ausschalt-
|—< - verzdégerung
1s
MC Durch MC werden

voO+——1 }—e——"——8 die Ausgange ein-

2 2 geschaltet.
—
wo ) LI 1 |wo )

24v 0O
0,5s 0,5s 24V DC
— +
ov O ® i
MC
Motion Controller Ausgangsmodul T T2 |—| MC wird bei
intaktem YQO ein-
|_| geschaltet.

MC00044C

Abb. 2-3: Sicherheitsschaltung gegen Ausfélle des Motion Controllers

Y00 wird durch M9032 in Intervallen von 0,5 s ein- und ausgeschaltet. Deshalb sollten Sie ein
kontaktloses Ausgangsmodul (mit Transistorausgang) verwenden.
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2.2.3 Sicherheitsschaltung gegen undefinierte Ausgangszustande

Beim Einschalten der Versorgungsspannung des Motion Controllers kdnnen die Ausgange
kurzzeitig undefinierte Zustande annehmen, weil die externe Spannung zur Versorgung der
Ausgangsmodule vor der Versorgungsspannung des Motion Controllers zur Verfiigung steht.
Wenn beispielsweise zuerst die Gleichspannung eines Ausgangsmodules, die die Ausgange
versorgt, eingeschaltet und erst danach der Motion Controller eingeschaltet wird, kdnnen die
Ausgange des Moduls beim Einschalten des Motion Controllers falsche Zustande annehmen.
Deshalb ist es notwendig, dass Sicherheitsschaltkreise vorgesehen werden, die zuerst die Ver-
sorgungsspannung des Motion Controllers einschalten.

GEFAHR

Beim Ausfall der externen Versorgungspannung oder bei einem Fehler des Motion
Controllers kénnen ebenfalls undefinierte Zustédnde auftreten. Deshalb sollten
aullerhalb des Motion Controllers Vorkehrungen (z. B. NOT-AUS-Schaltkreise,
Verriegelungen mit Schiitzen etc.) zur Vermeidung von geféhrlichen Betriebs-

zustdnden und von Schédden vorgesehen werden.
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Versorgung des Motion Controllers und der Ausgange mit Versorgung des Motion Controllers mit Wechselspannung
Wechselspannung Versorgung der Ausgange mit Gleichspannung

[o

DC-
Spannungs-
versorgung

Programm

START STOPP
T T Rpa1 _MC

»—/T\,,— 3 0
, MC Eingangsmodul

- RA 2
e H
(3]
(2]
(4]
MC Ausgangsmodul 0
>
MC
—1 3
MC2 MC1
—1 v @
MC1 MC2
i 0 MC2 MC1 @
MC1 MC2
M9006: Batteriespannung zu|niedrig
M9039: RUN-Kennung
M9084: Fehlerkontrolle ausschalten
MC00037C

Abb. 2-4: Sicherheitsschaltkreise

oo ©

Durch RA1 wird MC geschaltet, wenn der Motion Controller in der Betriebsart RUN ist und
die START-Taste betatigt wird.

Alarmmeldung durch Leuchte oder Summer bei niedriger Batteriespannung
RA1 wird durch M9039 eingeschaltet, wenn der Motion Controller in der Betriebsart RUN ist.

Durch MC werden die Ausgange abgeschaltet, wenn der Motion Controller in der
Betriebsart STOP ist.

Motion Controller



Externe Beschaltung Planung eines Motion-Systems

® RAZ2startet iber den Eingang XM den Timer TM, wenn die Gleichspannung eingeschaltet ist.

Die DC-Spannungsversorgung fur die Eingangssignale wird eingeschaltet, wenn der
Timer TM abgelaufen ist und die Gleichspannung eingeschaltet ist.

@ Sehen Sie Verriegelungen vor, z. B. bei Antrieben mit zwei Drehrichtungen oder wenn
gefahrliche Zustande auftreten kénnen.

M9084 bleibt so lange gesetzt, bis die externe Spannungsversorgung eingeschaltet ist, um un-
berechtigte Fehlermeldungen wéahrend des Einschaltens der Spannung zu unterdriicken.

Vorgange beim Einschalten der Versorgungsspannung
Versorgung der SPS und der Ausgange mit Wechselspannung:

@® Die Spannung wird eingeschaltet.

@® Der Motion Controller wird in die Betriebsart RUN geschaltet.
@ Der Start-Taster wird betatigt.
o

Wenn das Schiitz MC geschaltet wird, werden die Ausgange mit Spannung versorgt.

Versorgung der SPS mit Wechselspannung und der Ausgange mit Gleichspannung:
® Die Spannung wird eingeschaltet.

@® Der Motion Controller wird in die Betriebsart RUN geschaltet.

@® Sobald die Gleichspannung ansteht, wird RA2 eingeschaltet.
[

Durch den Timer TM wird sichergestellt, dass die Gleichspannung zu 100 % aufgebaut ist,
nachdem RA2 eingeschaltet wurde. Der Sollwert fir TM sollte ca. 0,5 s betragen. Wenn fir
RA2 ein Spannungsrelais verwendet wird, wird TM nicht ben6tigt.

Der Start-Taster wird betatigt.

Wenn das Schiitz MC geschaltet wird, werden die Ausgange mit Spannung versorgt.
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Externe Beschaltung

2.2.4 Spannungsversorgung

ACHTUNG
Verlegen Sie Leitungen zur Stromversorgung des Motion Controllers und der

Module (100 bis 240 VAC, 24V DC) nicht in der Ndhe von Leitungen, die hohe Stréme,
hohe Spannungen oder Signale von E/A-Modulen flihren.
Der Abstand zu diesen Leitungen muss mindestens 100 mm betragen.

Der Anschluss der Spannungsversorgung der Steuerung sollte von der Versorgung der Ein-
und Ausgange und der Servoverstarker getrennt werden.

100 bis 240 V AC

230 VAC

100 bis 240 V AC

Hauptschalter

- |

Hauptschalter

- |

t |

Motion Controller

Ein- und Ausgénge

Motion Controller

Ein- und Ausgange

Servoverstarker

MC00038C

Abb. 2-5: Separate Versorgung von Motion Controller und Servoverstérker

ACHTUNG:
Die Erdung des Netzfilters und der Uberspannungsableiter (E1) und die

Erdung der Steuerung (E2) miUssen voneinander getrennt ausgefihrt werden.

Der Uberspannungsschutz ist so auszuwahlen, dass die erlaubten Spannungs-
schwankungen nicht zur Auslésung fuhren.

Ein Transformator zur Versorgung der Motion Controller oder der Netzgerate
A1S61PN/A1S62PN muss eine Ausgangsleistung von mindestens 110 VA haben.
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Bei Fehlfunktionen durch Stérungen, die Uber die Netzleitung eingestreut werden, missen
Netzfilter verwendet werden:

Motion Controller

AC Netzfilter E/A-Module

€L T

E1 ™ = E2

MC00039C

Abb. 2-6: Versorgung des Motion Controllers lber ein Netzfilter

Als Schutz vor Uberspannungen (z. B. durch Blitzschlag) sollten Uberspannungsableiter ver-
wendet werden.

° °
f Motion Controller
AC | E/A-Module
o L
— E2

MC00040C

Abb. 2-7: Uberspannungsschutz

Stérspannungen zwischen Spannungsversorgung und Erde kénnen durch einen Trenntrans-
formator unterdriickt werden:

Motion Controller
AC I ‘ I E/A-Module

MCoo041C

Abb. 2-8: Versorgung des Motion Controllers tiber einen Trenntransformator
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Bei Schwankungen der Versorgungsspannung, die den zulédssigen Bereich Uberschreiten,
muss eine Spannungsstabilisierung verwendet werden:

AC Transformator mit

konstanter Spannung Motion Controller

MCo0042¢C

Abb. 2-9: Stabilisierte Spannung zur Versorgung des Motion Controllers

Verwenden Sie zur Verdrahtung nur Leitungen mit den in der folgenden Tabelle angegebenen
Querschnitten:

Anwendung Empfohlener Leitungsquerschnitt
Anschluss der Netzteile (100 bis 240 V AC)

maximal méglicher Querschnitt (max. 2 mmz)
Spannungsversorgung (24 V DC)

Verdrahtung der Ein- und Ausgénge 0,75 mm? (Verwendbare Querschnitte: 0,75 mm? bis 2 mm?
2

Erdung mindestens 2 mm

Tab. 2-5: Empfohlene Leitungsquerschnitte

ACHTUNG
Schalten Sie zur Versorgung von E/A-Modulen die Ausgangsspannung (24 V DC)
des Netzteiles A1S62PN nicht parallel mit anderen Spannungen. Dadurch kann das

Netzteil beschéadigt werden. Verwenden Sie ein externes Netzteil, falls die Leistung
des A1S62PN nicht ausreichend ist.

Unzuléssiger Anschluss: Empfohlener Anschluss:

24V DC

/ =>

Externe Spannung

24V DC

=

Abb. 2-10: Anschluss einer externen Spannungsversorgung

o
24V DC
log

MC00047C
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Planung eines Motion-Systems

2.2.5

Erdung

Induzierte Stérungen von z. B. Netzleitungen, Servoverstarkern, Schaltgeraten kénnen Fehl-

funktionen beim Motion Controller hervorrufen.

Durch Erdung der Gerate und der Abschirmungen der Leitungen kénnen diese Stérungen
vermieden werden. Ferritringe Uber den SSCNET-Kabeln verhindern, dass sich Stérungen

Uber diese Leitungen ausbreiten.

Verwenden Sie zur Erdung jedes Geréts und jeder Abschirmung einen separaten Draht, um die

Ausbreitung von Stérspannungen zu vermeiden.

- Netzfilter Motion Controller B J
/ GOT
Ferritringe
Servoverstarker Q A\

!

Servomotor

MC00043C

Abb. 2-11: Erdung
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NOT-AUS-Schaltkreis der Hauptbaugruppentrager

Durch Unterbrechung des NOT-AUS-Schaltkreises (EMG) des Hauptbaugruppentragers wird
bei allen Achsen der angeschlossenen Servoverstarker (MR-J2-B/MR-J2S-B) gleichzeitig ein

NOT-AUS ausgelost.

Um den Betrieb fortzusetzen, beheben Sie die Ursache fiir den NOT-AUS und schlieRen Sie
den NOT-AUS-Schaltkreis. Im Falle eines NOT-AUS wird kein Fehler der Servoverstarker ge-

meldet.

Abb. 2-12:
Anschluss eines NOT-AUS-Schalters an
einen Hauptbaugruppentrédger

EMG.COM

O

HINWEIS Verwenden Sie nicht die NOT-AUS-Klemmen der Servoverstarker. Unterbrechen Sie die
Stromversorgung des Servoverstarkers, falls die separate Abschaltung eines Servover-
starkers erforderlich ist.

2.2.6 Anschluss der elektromagnetischen Haltebremse

ACHTUNG
@® Ndéhere Hinweise zur Haltebremse finden Sie in den Bedienungsanleitungen

zu den Servoverstéarkern.

Verwenden Sie im Fall eines NOT-AUS und beim Ausschalten des Servover-
stérkers oder der Versorgungsspannung die dynamische Bremse des Servo-
motors zum Anhalten. Die in den Servomotoren eingebaute elektromagneti-
sche Bremse ist als Haltebremse ausgelegt. Sie darf nicht zum Bremsen
eines drehenden Motors verwendet werden. Der Bremsweg wére aulSerdem
ldnger als bei einer Bremsung mit der dynamischen Bremse. Beriicksichti-
gen Sie bei der Auslegung der Anlage auch die Méglichkeit, dass die dynami-
sche Bremse versagt.

Sehen Sie bei vertikalen Hebeachsen flir den Fall, dass die elektromagneti-
sche Haltebremse versagt, eine mechanische Sicherheitseinrichtung (An-
schlag, Puffer etc.) vor.

Motion Controller

Externe Beschaltung
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Planung eines Motion-Systems

HINWEIS

Die elektromagnetische Haltebremse wird geldst, wenn die Bremse an Spannung gelegt wird.
Schalten Sie bei Verwendung eines Servomotors mit elektromagnetischer Haltebremse die
Spannung der Bremse aus, wenn beim Servomotor eine Stdrung auftritt oder der Servoantrieb
nicht mehr betriebsbereit ist. Bei stérungsfreiem Betrieb wird die Versorgungsspannung der
Bremse nach einer Verzogerungszeit von 200 ms eingeschaltet und damit die Bremse geldst.
Die folgenden Abbildungen zeigen Programmbeispiele zur Ansteuerung der Bremse:

M1608+20n

M1815+20n

M1608+20n M1815+20n

MO

200

M1608+20n: Servo-Fehler

M1815+20n: Servo betriebsbereit

MO: ,Servo-Fehler“ oder ,Keine Bereit-Meldung
vom Servoantrieb”

T200: Einschaltverzdgerung fir die Bremse
Yn: Elektromagnetische Bremse l6sen

MC00045C

Abb. 2-14: Bremsenansteuerung bei A171SHCPUN und A172SHCPUN
M2408+20n
w
M3215+20n
M2408+20n: Servo-Fehler
M3215+20n: Servo betriebsbereit
MO: ,Servo-Fehler” oder ,Keine Bereit-Meldung
M2408+20n M3215+20n K20 vom Servoantrieb”
T200 T200: Einschaltverzégerung fir die Bremse
Yn: Elektromagnetische Bremse I6sen
MO T200
n
MC00046C
Abb. 2-13: Bremsenansteuerung bei A173UHCPU

T200 st ein 10-ms-Timer. Durch die zyklische Bearbeitung des Ablaufprogrammes entsteht
eine Ungenauigkeit, und die Laufzeit des Timers kann sich um eine Zykluszeit verlangern

oder um bis zu zwei Zykluszeiten verringern.

Passen Sie aus diesem Grund den Einstellwert des Timers an die tatsachlich herrschenden
Bedingungen an.

2 MITSUBISHI ELECTRIC



Planung eines Motion-Systems Anordnung im Schaltschrank

2.3 Anordnung im Schaltschrank

2.3.1 Umgebungsbedingungen

Der Motion Controller darf den folgenden Umgebungsbedingungen beim Betrieb und bei der
Lagerung nicht ausgesetzt werden:

® Aufstellungsorte mit Umgebungstemperaturen, die den Bereich von 0 bis +55 °C uber-
oder unterschreiten,

® Aufstellungsorte mit einer Luftfeuchtigkeit, die den Bereich von 10 % bis 90 % relative Luft-
feuchte Uber- oder unterschreitet,

® Aufstellungsorte, an denen Kondensationswasserbildung aufgrund von plétzlichen Tem-
peraturschwankungen entstehen kann,

® Orte mit leicht entziindlichen oder atzenden Gasen,

® Umgebungen miteinem hohen Grad an leitfahigen Stauben (Eisenspane, Olnebel, Nebel,
Salzdampfe oder organische Losungsmittel),

® Aufstellungsorte mit direkter Sonnenbestrahlung,

® Umgebungen mit hohen Magnetfeldern oder Hochspannungsfeldern,

@® Aufstellungsorte, an denen starke Schall- und Schockwellen direkt in die SPS gelangen
konnen.

2.3.2 Anordnung der Baugruppentrager
® Um eine ausreichende Kiihlung zu erreichen, darf die SPS nur an eine senkrechte Flache

montiert werden. Dabei durfen die Baugruppentrager nicht vertikal angeordnet werden.

-
e

MC00048C

Abb. 2-15: Unzuldssige Montage der Baugruppentrédger

Die Baugruppentrager sollten auf einem ebenen Untergrund montiert werden, um ein Ver-
spannen zu vermeiden.

Die SPS ist mit einem ausreichenden Abstand zu Geraten, die Vibrationen verursachen,
ZUu montieren.

Um eine gute Liftung zu gewahrleisten und den Austausch von Modulen zu vereinfachen,
sollte zwischen der Oberseite des Baugruppentragers und anderen Geraten ein Abstand
von mindestens 30 mm eingehalten werden.

Motion Controller

2-61



Anordnung im Schaltschrank Planung eines Motion-Systems

@ Es sind ausreichend dimensionierte Kabelkanéle vorzusehen.

Wird der Kabelkanal oberhalb der SPS angebracht, sollte die Tiefe des Kabelkanals maxi-
mal 50 mm betragen, damit keine Luftungsprobleme auftreten kénnen. Der Abstand zur
Steuerung sollte so grof3 sein, dass Kabel und Module fiir einen spéateren Austausch mi-
helos zuganglich bleiben.

Wird der Kabelkanal unterhalb der SPS angebracht, muss gentigend Platz fiir die Zulei-
tung (110/230 V AC) des Netzteiles und die Leitungen, die zu den E/A-Modulen fihren,
vorgesehen werden.

\;
§ Hauptbaugruppentrager Erweiterungsbaugruppentrager
N 9] O] o [¢
~N =30 mm
N
8 =
N
N
N
N
N

o Oj (e] O
BN ——7
J Ansehiuss f =70 mm

nschluss fur
A0mm - SSCNET
MC00049C

Abb. 2-16: Anordnung der Baugruppentrdger nebeneinander

Schaltschrankdecke, Kabelkanal etc.
=30 mm
<) e
Hauptbaugruppentrager >
o Ol
Tiefe des Kabelkanals = 50 mm =70 mm
=30 mm Der Abstand ist abh&ngig von
der Lange des Erweiterungs-
G ¢ kabels
Kabellangen:
Alscess seomm,
gruppentrager AISC30B: 2900 mm
o o
=70 mm
MC00050C

Abb. 2-17: Anordnung der Baugruppentrager untereinander
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Planung eines Motion-Systems Anordnung im Schaltschrank

@ Befindet sich im Schaltschrank vor der SPS ein Gerat, das starke Stérungen und Wéarme
erzeugt, muss zwischen der SPS und diesem Geréat ein Abstand von mindestens 100 mm
eingehalten werden. Das Gerat kénnte z.B. an der Innenseite des Schaltschrankes ange-
bracht sein. Wenn Gerate jeder Art neben der SPS montiert werden, darf ein seitlicher Ab-

stand von 50 mm nicht unterschritten werden.

Decke des Schaltschrankes

Motion Controller

Schiitz, Schalter etc.

L4 mindestens
100 mm

MC00051C

Abb. 2-18: Anordnung des Motion Controllers

Motion Controller



Anordnung im Schaltschrank Planung eines Motion-Systems

2.3.3 Berechnung der erzeugten Abwarme

Die Umgebungstemperatur darf bei Betrieb des Motion Controllers 55 °C nicht tiberschreiten.
Deshalb ist es notig, die Abwarme des Motion Controllers anhand der durchschnittlichen Strom-
aufnahme der Gerate zu berechnen. In diesem Abschnitt werden Hinweise zur Berechnung der
Abwarme gegeben.

Berechnung der durchschnittlichen Leistungsaufnahme

Die folgende Abbildung zeigt, welche Teile einer SPS Leistung aufnehmen:

AC-Spannungs-
versorgung | 5V DC Spannungsversorgung
5V
Netzteil ¢ ‘ ¢ ¢
Ausgangs- Eingangs- Sonder-
modul modul modul
| o Relais/ Eingangs- .
_____ L 24V DC Transistor strom Netzteil
: : Spannungs-
Externe : : Ausgangs- l
Spannungs- ; 2518/ : versorgung stror% o I
versorgung . :
___________ IOUT
T AC ' I AC
“--Bl--¢ DC “--0l--* DC B DC
Spannungs-
versorgung
der Ausgange
MC00052C

Abb. 2-19: Ermittlung der Leistungsaufnahme

Verlustleistung des Netzgerates

Ca. 70 % der von einem Netzteil aufgenommenen Leistung werden in elektrische
Ausgangsleistung umgesetzt, die restlichen 30 % werden in Warme umgewandelt. Die Warme-
leistung des Netzteiles wird wie folgt berechnet:

W, =3/7 (I, x5 V) + (I,,, x 24 V) [W]

Warmeleistung des Netzteiles

Gesamtstromaufnahme der Module bei 5V DC [A]

Summe aller Stréme, die bei gleichzeitig eingeschalteten Ausgangen von den Aus-
gangsmodulen aufgenommen wird

Nt *

Gesamtleistungsaufnahme der Module (5 V DC)

Die Summe aller Stréme, die von den Modulen aufgenommen werden, multipliziert mit der Ver-
sorgungsspannung von 5 V ergibt die Gesamtleistungsaufnahme der Module.

WSVZISVXSV [W]
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HINWEISE

Gesamtleistungsaufnahme der Ausgangsmodule (24 V DC)

Wenn die Summe aller Stréme, die bei gleichzeitig eingeschalteten Ausgangen von den Aus-
gangsmodulen aufgenommen wird, mit der Hohe der externen Versorgungsspannung von 24V
multipliziert wird, erhalt man die Gesamtleistungsaufnahme bei 24 V DC:

W24V = I24V X 24 V [VV]

Durchschnittliche Leistungsaufnahme der Ausgangsmodule durch Spannungsabfall
WAUS = IAUS X UAB X n X AS [W]

|, : Ausgangsstrom (tatsachlicher Strom, den der Ausgang liefern muss)

U,, : Spannungsabfall des Ausgangsmodules

n : Anzahl der Ausgange

A, : Gleichzeitigkeitsfaktor (gibt an, wieviele Ausgénge gleichzeitig eingeschaltet sind
A& 1bedeutet, dass alle Ausgéange gleichzeitig eingeschaltet sind)

Leistungsaufnahme der Sondermodule
W,=1,x5V+1,,x24V+I xUg [W]

S

Gesamtleistungsaufnahme

Die Summe der zuvor berechneten Leistungsaufnahmen ergibt die Leistungsaufnahme der
SPS:

W = WNI + W5V + W24V + WAUS + WEIN + WS [W]

Weitere Berechnungen sind erforderlich, um die erzeugte Warme und den damit verbundenen
Temperaturanstieg zu berechnen. Den Temperaturanstieg kann man mit der folgenden Formel
berechnen:

T=WI(UxA) [C]

W: Gesamtleistungsaufnahme der SPS (wie oben berechnet)

U: 6, wenn die Luft im Schaltschrank durch einen Liufter umgewalzt wird
4, wenn die Luft im Schaltschrank nicht zirkuliert

A: Innere Flache des Schaltschrankes [m?]

Wenn die Schaltschranktemperatur die maximal zulassige Umgebungstemperatur von
55°C dauerhaft tibersteigt, ist ein Lufter, Warmetauscher oder Kiilhlaggregat einzubauen.

Lufter sollten grundséatzlich mit dafuir geeigneten Filtern und ausreichenden Schutz ausge-
stattet werden.
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2.3.4 Planungsblatt fir ein Motion-System
Komponente Kriterium
Anzahl der zu steuernden Achsen Achsen
Motion Controller Anzahl der Ein- und Ausgange Adressen
Gewahlter Motion Controller
Anzahl der benétigten Handrader Handrader
Anzahl der Endschalter fur max. Weg Eingénge
Anzahl der Endschalter fir min. Weg Eingéange
Anzahl der Stoppschalter Eingénge
Encoder-Interface A172SENC Anzahl der Schalter fur Maschinennullpunkt Eingéange
Anzahl der Eingange zur Umschaltung von Geschwindig- Eingange
keitsregelung zur Lageregelung 9ang
Anzahl der Encoder-Startsignale Eingénge
Anzahl der Ausgange flr Bremsen Ausgange
Anzahl der benétigten A172SENC
Digital-Ausgangsmodule zur Anzahl der wegabhéngigen Signale (Grenztaster) Ausgange
Ausgabe von Grenztaster- -
signalen Anzahl der benétigten Ausgangsmodule A1SY42 Module
Anzahl der Motion-Module Module
Hauptbaugruppentrager Anzahl der SPS-Module im Hauptbaugruppentréager Module
Gewahlter Hauptbaugruppentrager
Anzahl der SPS-Module im Erweiterungsbaugruppentra- Module
Erweiterungsbaugruppentrager | 9€"
Gewahlter Erweiterungsbaugruppentrager
) Entfernung zwischen den Baugruppentragern mm
Erweiterungskabel :
Gewahltes Erweiterungskabel
Summe der Stromaufnahmen der im Erweiterungsbau- A
gruppentrager installierten Module
Netzteil fu‘r Erweiterungsbau- Stromaufnahme (24 V DC) aus dem Netzteil des Erweite-
gruppentrager i A
rungsbaugruppentragers
Gewadbhltes Netzteil
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Installation Montage der Baugruppentrager

3 Installation

3.1 Montage der Baugruppentrager

ACHTUNG
® Das Gehduse der Motion Controller besteht aus Kunststoff. Die Module d(ir-

fen keinen mechanischen Belastungen oder starken Stdssen ausgesetzt
werden.

® Die Platinen diirfen in keinem Fall aus dem Gehd&duse entfernt werden.

@ Beider Installation ist darauf zu achten, dass keine Drédhte oder Metallspédne
in das Gehéduse gelangen.

@® Ziehen Siedie Schrauben zur Befestigung der Baugruppentrédger mit dem an-
gegebenen Drehmoment an.

® Installieren oder deinstallieren Sie die Baugruppentrdger nur bei ausge-
Schalteter Versorgungsspannung.

® Montieren oder entfernen Sie die Module nur bei ausgeschalteter Versor-
gungsspannung.

® Installieren Sie die Baugruppentrdger an einem Ort, der die Gewichtsbelas-
tung durch die Baugruppentrdger aushélt.

® Legen Sie keine Gegenstdnde auf den Motion Controller.

@® Beachten Sie die Umgebungsbedingungen und die korrekte Anordnung der
Baugruppentrédger (Kap. 3.3).

3.1.1 Montage ohne DIN-Schiene

Die Baugruppentrager konnen z. B. direkt an eine Schaltschrankriickwand befestigt werden.
Bohren Sie Befestigungslocher mit den im Anhang angegebenen Abstanden. Verwenden Sie
zur Befestigung M5-Schrauben und ziehen Sie die Schrauben mit einem Drehmoment von 273
bis 361 Ncm an.
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3.1.2

Befestigung auf einer DIN-Schiene

Die Haupt- und Erweiterungsbaugruppentrager konnen auf einer DIN-Schiene aufgesetzt wer-
den. Um eine sichere Befestigung zu gewahrleisten, diirfen die Schrauben zur Befestigung der
Schiene im Schaltschrank nicht weiter als 200 mm voneinander entfernt sein.

DIN-Schiene Befestigungsschraube
l ! ! ! !
; R N W R S -- a
35 mm \ o o O o 2
i e AN B S B s B S IR i S
I

max. 200 mm max. 200 mm max. 200 mm

MC00053C

Abb. 3-1: Befestigung der DIN-Schiene

Montage
@® Setzen Sie den Baugruppentrager auf die obere Kante der DIN-Schiene.

@® Dricken Sie nun den Baugruppentrager vorsichtig auf die Schiene.

— o \
Aglslflpgcr:la?gn? r\ & x&\x ychiene
/ ; %
_— _m/ L —

Baugruppentrager

MC00054C

Abb. 3-2: Montage auf eines Baugruppentrdgers
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Demontage

@® Ziehen Sie die Befestigungslasche an der Unterseite der Baugruppentrager mit Hilfe ei-
nes Schraubendrehers nach unten.

@® Beigezogener Befestigungslasche kann der Baugruppentrager von der DIN-Schiene ab-
gehoben werden.

g

Baugruppentrager Befestlgungslasche

MC00055C

Abb. 3-3: Demontage eines Baugruppentrdgers
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Ein- und Ausbau der Module Installation

3.2 Ein- und Ausbau der Module
3.2.1 Einbau
ACHTUNG

® Schalten Sie vor dem Einbau der Module die Netzspannung aus.

® Wird das Modul nicht korrekt (iber die Fliihrungslasche auf den Baugruppen-
trdger gesetzt, kbnnen sich die Kontakte im Modulstecker verbiegen.

@ Schalten Sie die Netzspannung aus!

Setzen Sie das Modul mitder unteren Lasche in die Fiihrung des Baugruppentragers ein.

@ Drucken Sie das Modul anschlieRend auf den Baugruppentrager, bis das Modul ganz am
Baugruppentrager anliegt.

® Ziehen Sie die Befestigungsschraube am Modul mit einem Drehmoment von 78 bis
117 Ncm an.

R /Q/%ﬁ@
j

Steckplatz
\@

Fihrung Modul

MC00056C

Abb. 3-4: Einbau der Module
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3.2.2 Ausbau

ACHTUNG
® Schalten Sie vor dem Ausbau der Module die Netzspannung aus.

@® Beim Ausbau istdarauf zu achten, dass die Befestigungsschraube geldst ist
und sich die Lasche des Moduls nicht mehr in der Flihrung befindet, damit
das Modul beim Ausbau nicht beschéadigt wird.

@® Schalten Sie die Netzspannung aus!

Ldsen Sie die Befestigungsschraube am Modul.

@® Halten Sie das Modul mit beiden Handen und kippen Sie das Modul vorsichtig nach vorne.
Halten Sie dabei das Modul mit der unteren Hand in der Fuhrung.

@® Ziehen Sie das Modul nach oben aus der Fiuhrung ab.

Baugruppentrager

MCo00057C

Abb. 3-5: Ausbau der Module
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3.3 Montage des Encoders MR-HENC

ACHTUNG
® Der Encoder MR-HENC enthélt eine Glasscheibe und feinmechanische Bau-

teile. Behandeln Sie den Encoder vorsichtig. Der Encoder ist vor Stiirzen,
starken Sté3en und Vibrationen zu schiitzen.

® Verwenden Sie keine unelastische, starre Verbindung zur Kopplung von En-
coder- und Antriebswelle. Der Encoder darf nur liber eine elastische Kupp-
lung angetrieben werden.

Rotierende Welle Encoder MR-HENC

Kupplung
MC00061C

Abb. 3-7:  Verbindung der Antriebs- mit der Encoderwelle

@® Schlagen Sie nicht auf die Encoder-Welle (z. B. mit einem Hammer).

® Der Encoder enthélt optische Elemente. Montieren Sie ihn, wenn mdglich, in
einer trockenen, 61- und staubfreien Umgebung. Sehen Sie ansonsten eine
Abdeckung als Schutz vor Wasser, Ol und Staub vor. Fiihren Sie das An-
schlusskabel nach unten weg, damit keine Fllissigkeiten liber das Kabel in
den Encoder eindringen kénnen. Verlegen Sie das Kabel in einer Schlaufe,
falls der Encoder schrdg oder vertikal montiert werden muss.

® Die Umgebungstemperatur muss beim Betrieb des Encoders im Bereich von
0 bis 55°C liegen.

Wenn der serielle Absolutwert-Encoder durch eine Riemenscheibe, ein Zahnrad etc. angetrie-
ben wird, sollte die treibende Welle separat gelagert und mit der Encoder-Welle durch eine
Kupplung verbunden werden.

Abb. 3-6:
Lagerung Antrieb des Encoders durch ein Getriebe

Kupplung

plo
pjo

Encoder

Getriebe

MC00058C
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Montage des Encoders MR-HENC

Diein Tab. 3.1 angegebenen zulassigen Krafte am Encoder dirfen nicht tberschritten werden.

e

Radialkraft

Abb. 3-9:

<+

Schubkraft

MC00059C

Kréfte an der Encoder-Welle

Encoder

Zulassige Radialkraft

Zulassige Schubkraft

MR-HENC

98 N

49 N

Tab. 3-1: Zuldssige Radial- und Schubkraft

Durch Verspannungen oder durch einen Versatz zwischen Encoder- und Antriebswelle kann es
zu UbermaRigen Beanspruchungen der Encoderwelle und erhéhtem Verschleil3 kommen. Mon-
tieren Sie den Encoder so, dass die in der folgenden Abbildung dargestellten Toleranzen nicht

Uberschritten werden:

Versatz der Wellen

Winkelversatz der Wellen

Axiales Spiel

]

«—>

”””” maximal 0,5 mm

MC00060C

Abb. 3-8: Zuldssige Toleranzen bei der Verbindung der Wellen
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Verdrahtung

Installation

3.4

3.4.1

Verdrahtung

Verwenden Sie zur Verdrahtung nur Leitungen mit den in der folgenden Tabelle angegebenen
Querschnitten:

Anwendung Empfohlener Leitungsquerschnitt
Anschluss der Netzteile (100 bis 240 VV AC)

maximal moglicher Querschnitt (2 mmz)
Spannungsversorgung (24 V DC)

Verdrahtung der Ein- und Ausgange 0,75 mm? (Verwendbare Querschnitte: 0,75 mm? bis 2 mm?)

Erdung mindestens 2 mm?

Tab. 3-2: Empfohlene Leitungsquerschnitte

Das Drehmoment zum Anziehen der Klemmenschrauben (M3,5) betrégt 59 bis 88 Ncm.

Anschluss der Stromversorgung und der Ein- und Ausgange

ACHTUNG

Schalten Sie zur Versorgung von E/A-Modulen die Ausgangsspannung (24 V DC)
des Netzteiles A1S62PN nicht parallel mit anderen Spannungen. Dadurch kann das
Netzteil beschéddigt werden. Verwenden Sie ein externes Netzteil, wenn die Leistung
des A1S62PN nicht ausreichend ist.

@® Verlegen Sie Leitungen mit Ein- und Ausgangssignalen getrennt von den Leitungen zur
Stromversorgung (100 bis 240 V AC).

® Verdrillen Sie die Leitungen, die Wechselspannung fihren und die Leitungen zur Gleich-
spannungsversorgung (24 V DC). Verwenden Sie zur Verdrahtung der Gerate den kir-

zesten Weg.
@® Metallrohre, durch die Leitungen verlegt werden, und Kabeltrassen missen geerdet
werden.
Unzulassiger Anschluss: Empfohlener Anschluss:
24V DC
Externe Spannung /
24V DC 24V DC ©
O
MCoo047C

Abb. 3-10: Anschluss einer externen Spannungsversorgung
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@® Ein- und Ausgangsleitungen sollten immer voneinander getrennt verlegt werden.

@® Verlegen Sie Leitungen fir Ein- und Ausgangssignale in einem Mindestabstand von
200 mm zu Netzleitungen, die hohe Stréme oder hohe Spannungen fuhren.

@® Wenn die E/A-Signalleitungen nicht in ausreichendem Abstand zu Hochspannungs- und
Starkstromanlagen verlegt werden kénnen, sind abgeschirmte Kabel zu verwenden. Die
Erdung der Abschirmung erfolgt in der Regel an der Modulseite.

[/1//

Eingang

[
1]

Abgeschirmte Leitung

Ausgang Last

S

Abb. 3-11: Anschluss und Erdung der E/A-Signalleitung

MC00062C

HINWEIS | Bei Verdrahtungen mit einer LAnge von mehr als 200 m kénnen Leistungsverluste auftreten.

3.4.2 Erdung

@® Der Motion Controller sollte nach Méglichkeit unabhangig von anderen Geraten geerdet
werden (siehe Abb. 3-12 links). Die Erdung erfolgt nach Klasse 3 (Erdungswiderstand

max. 100 Q)
Motion Andere Motion Andere
Controller Gerate Controller Gerate

L]

Abb. 3-12: Anschluss der Erdung

MC00063C

@® Sollte eine eigenstandige Erdung nicht méglich sein, ist eine gemeinsame Erdung ent-
sprechend dem mittleren Beispiel in der Abbildung durchzuftihren. Eine Erdung entspre-
chend dem rechts dargestellten Beispiel ist zu vermeiden.

® Verwenden Sie zur Erdung Drahte mit min. 2 mm? Querschnitt. Erden Sie die Motion Con-
troller in unmittelbarer Nahe der Gerate mit der kiirzestméglichen Leitungslange.

Motion Controller 3-9



Verdrahtung

Installation

3.4.3

Verbindung der Baugruppentrager

ACHTUNG

® Flrdie Stromversorgung (100 bis 240 V AC und 24 V DC) sind Leitungen mit
dem gréBtmdéglichen Querschnitt (max. 2 mm2) zu verwenden. Die Leitungen
missen an den Anschlussklemmen verdrillt sein. Um Kurzschliisse durch
geldste Klemmenschrauben zu vermeiden, sollten I6tfreie Klemmschuhe mit

Isolierhiilsen verwendet werden.

® Wenn die LG- und FG-Klemmen angeschlossen sind, ist sicherzustellen,
dass die Anschlussleitungen mit der Erde verbunden sind. Werden die LG-
und FG-Klemmen ohne Erdung angeschlossen, kann die SPS empfindlich
auf Stérungen reagieren. Da die LG-Klemme nicht potentialfrei ist, besteht
zudem die Gefahr eines elektrischen Schlages, wenn leitende Teile oder

Oberfldchen bertihrt werden.

Die folgende Abbildung zeigt den Netz- und Erdungsanschluss am Haupt- und Erweiterungs-

Erweiterungskabel

baugruppentrager:
Hauptbaugruppentrager =Y
A170IB, A178B(-S1/S2/S3)
. 100 — 240 V AC Motion Controller
- W)
—_—
] S
K va}
.}2 Xﬁﬁgxxxxxxxx::xxxx> 0-24(3
/' 7|
) ¥ &) On,
13 4 o
P T O,
i oc, i ))g O
T Cn
: : /qu [r:d_;] OJII%'SEZTADVAC
REEE =
—
A1S61PN [lle]
Erweiterungsbau-
gruppentrager A1S61PN E/A-Module
A1S65B-S1
A1S68B-S1
S
Orne
Orne
&) O
U o
Oy,
3 O
GINPUT
[qn] OJlUDfZM)VAC
8
Erdungsanschluss ~ =

— Nur bei A171SHCPUN

MC00064C

Abb. 3-13: Anschluss der Netzteile
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Installation

Prufliste fir Montage und Verdrahtung

3.5 Prifliste fir Montage und Verdrahtung

Gegenstand der Prufung Priafung Prifergebnis
Sind die Baugruppentrager fest und korrekt montiert ? O
Baugruppentrager | Stimmt das Anzugsmoment der Befestigungsschrauben ? O
Sind die Baugruppentrager unbeschadigt ? [l
Sind die richtigen Module montiert ? O
Sind die Module A172SENC und A1SY42 auf Motion- 0
Steckplatzen installiert ?
Module : - -
Sind die Module fest und korrekt montiert ? O
Montage Stimmt das Anzugsmoment der Befestigungsschrauben ? |
Sind die Module unbeschadigt ? O
Entspricht die Ausrichtung zwischen Antriebs- und Encoder- 0
welle den Anforderungen ?
Wurde eine elastische Kupplung zur Verbindung von An- 0O
Encoder triebs- und Encoder-Welle verwendet ?
Ist der Encoder unbeschadigt ? O
Wurde der Encoder bei der Montage starken St63en ausge- 0
setzt ?
Sind die Leitungen der Stromversorgung (100 bis 240 V AC,
24V DC) verdrillt und auf dem kirzest méglichen Weg ver- O
legt ?
Sind die Leitungen der Stromversorgung (100 bis 240 V AC,
Anschluss der 24 V DC) getrennt von Leitungen mit Ein-/Ausgangssignalen O
Stromversorgung | verlegt ?
Verdrahtung XTE d;r: Eem_ und Waurden die empfohlenen Leitungsquerschnitte eingehal- 0
gang ten ?
Stimmt das Anzugsmoment der Klemmenschrauben ? O
Sind auch die Schrauben von freien Klemmen fest angezo- 0
gen?
Erdung Sind die FG- und LG-Klemmen richtig angeschlossen ? O
Tab. 3-3:  Priifliste fliir Montage und Verdrahtung
Motion Controller 3-11
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Inbetriebnahme

4 Inbetriebnahme

ACHTUNG
@ Priifen Sie vor der Inbetriebnahme das Programm und die Parameter.
Durch Fehlerim Programm oder falsche Parameter kann die Maschine unvor-

hersehbare Bewegungen ausflihren.

® Nehmen Sie keine grofBen Verdnderungen auf einmal vor. Dadurch kann der
Betrieb unstabil werden.

GEFAHR
® Offnen Sie bei eingeschalteter Versorgungsspannung nicht die Abdeckung
der Klemmen.

® Betreiben Sie das Gerét nicht mit gedffneter Klemmenabdeckung.
@ Betétigen Sie die Schalter nicht mit feuchten Handen.

® Ziehen Sie nicht an Leitungen, legen Sie keine schweren Gegenstdnde auf
Leitungen, und knicken Sie keine Leitungen.

® Berlihren Sie bei eingeschalteter Versorgungsspannung nicht die An-
schlussklemmen des Motion Controllers, der Servoverstdrker oder der Ser-
vomotoren.

® Berihren Sie nicht die internen Netzteile von Motion Controller und
Servoverstérker, die internen Erdungsanschliisse und die Signalleitungen.

Bei Nichtbeachtung dieser Hinweise besteht die Gefahr eines elektrischen
Schlages.

ACHTUNG
® Nachdem Einschalten eines Servoverstérkers oder eines Servomotors kann

es zu unerwarteten Bewegungen der Maschine kommen. Priifen Sie jeden
Motor einzeln.

® Halten Sie bei der Inbetriebnahme die beschriebene Reihenfolge ein.

® Die Klihlkérper der Servoverstérker, der Servomotor und der Bremswider-
stand erhitzen sich beim Betrieb und ktihlen auch nach dem Abschalten der
Versorgungsspannung nur langsam ab. Bei Beriihrung dieser Teile besteht
die Gefahr einer Verbrennung.

@ Schalten Sie zur Vermeidung von Verletzungen unbedingt die Versorgungs-
spannung aus, wenn an der Welle von Servomotoren oder an mit der Welle
verbundenen Maschinenteilen gearbeitet wird.

@® Halten Sie wdhrend der Testldufe einen Sicherheitsabstand zur Maschine ein.

Motion Controller 4-1
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Inbetriebnahme

4.1

Prifung vor der Inbetriebnahme

Die folgenden Punkte sind vor dem ersten Einschalten des Motion Controllers zu prifen:

Gegenstand der Prifung Priifung Beschreibung
Ist der Schreibschutz des Speichers aktiviert ? Kap. 1.5.7
Ist die Pufferbatterie A6BAT angeschlossen ? Kap. 1.5.8
Hat die Batterie die Nennspannung von 3,6 V? —
Motion Controller SSct)irrSTﬂzr;g’i)zrl]\lneunnngspuzg?;gg;n der Netzteile mit der Ver- Kap. 1.6.1
Sind die FG- und LG-Klemmen korrekt angeschlossen ? Kap. 3.4.3
Sind die Klemmenschrauben fest angezogen ? —
Sind die Leitungen ausreichend dimensioniert ? Kap. 3.4
Ist das Modul auf dem richtigem Seckplatz (Motion-Steck-
Encoder-Interface platz) installiert ? Kap. 1.7
Al172SENC
Sind die externen Signale korrekt angeschlossen ? Kap. 1.8.6
Sind die richtigen Module installiert ? Kap. 1.2
Hauptbaugruppentrager Sind die Module in der richtigen Reihenfolge installiert ? Kap. 1.2
Sind die Module korrekt installiert ? Kap. 3.2

Ein-/Ausgangsmodule
Sondermodule

Sind die richtigen Signale angeschlossen ?

Sind die Klemmenschrauben fest angezogen ?

Sind die Leitungen ausreichend dimensioniert ?

Ist eine evtl. vorhandene externe Stromversorgung korrekt
angeschlossen ?

Sind die Schalter der Sondermodule korrekt eingestellt ?

Leermodul A1SG62

Ist die Anzahl der belegten Adressen richtig eingestellt ?

Bedienungsanlei-
tungen der Module

Wurde das richtige Netzteil installiert ? Kap. 1.6.1
Netzteil des Erweiterungs- Sind die FG- und LG-Klemmen korrekt angeschlossen ? Kap. 3.4.3
baugruppentragers Sind die Klemmenschrauben fest angezogen ? —
Sind die Leitungen ausreichend dimensioniert ? Kap. 3.4
Werden der richtigen Erweiterungsbaugruppentrager Kap. 1.7.2
(A1S65B-S1, A1S68B-S1) verwendet ? P L1
) Sind die richtigen Module installiert ? Kap. 1.2
Erweiterungsbaugruppen- - - -
trager Uberschreitet die Anzahl der E/A-Adressen aller Module
nicht die beim Motion Controller zur Verfigung stehenden | Kap. 1.5.1
E/A-Adressen ?
Sind die Module korrekt installiert ? Kap. 3.2
Ist die Steckverbindung mit den Baugruppentragern korrekt K
- fiihrt ? ap. 1.7
Erweiterungskabel ausge -
Ist das Erweiterungskabel langer als 3 m ? Kap. 1.7.3
Tab. 4-1: Priifpunkte vor der Inbetriebnahme
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4.2 Inbetriebnahme

HINWEISE Notieren Sie die Typenbezeichnung der verwendeten Motoren vor dem Einbau der Motoren.

Bei einem an der Maschine montierten Motor ist evtl. das Typenschild nicht mehr sichtbar.

ACHTUNG
Nach dem Einschalten eines Servoverstéarkers oder eines Servomotors kann es zu
unerwarteten Bewegungen der Maschine kommen.

Prtifen Sie jeden Motor einzeln.

4.2.1 Vorbereitungen

@ Schalten Sie die Versorgungsspannung des Motion Controllers aus.

Prifen Sie die in Kap. 4.1 angegebenen Punkte.

@® Prifen Sie den Anschluss des Servoverstarkers und der Servomotoren, besonders der
Leistungsklemmen (U, V, W).

@® Bei Verwendung eines optionalen Bremswiderstandes prifen Sie dessen Anschluss.

@® Testen Sie die Funktion des NOT-AUS-Schaltkreises.

GEFAHR

Der Motion Controller, die Servoverstdrker und die Servomotoren sollten nach
Moglichkeit unabhédngig von anderen Gerédten geerdet werden. Die Erdung erfolgt
nach Klasse 3 (Erdungswiderstand max. 100 ().

>

ACHTUNG

B>

® Schalten Sie bei Verwendung eines Bremswiderstandes den Servoantrieb
spannungsfrei, wenn ein Fehler auftritt. Wenn das nicht beachtet wird, kann
der Bremswiderstand beschéddigt oder lberhitzt werden und es besteht
Brandgefahr.

® Verwenden Siezur Verdrahtung des Servoverstérkers und des Bremswider-
standes Leitungen mit erhdhter Warmebesténdigkeit.

@® Beschalten Sie den Ausgang eines Servoverstarkers (Klemmen U, V, W)
nicht mit Uberspannungsableitern, Netzfiltern etc.

® \Vor der Installation, der Verdrahtung und dem Offnen der Klemmenabdeck-
ungen miissen Sie die Geréte in den spannungslosen Zustand schalten und
mindestens 10 Minuten warten. Priifen Sie danach mit einem Spannungs-
messgerét, ob sich die Restspannung in Kondensatoren etc. abgebaut hat.
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Inbetriebnahme

4.2.2

HINWEIS

Systemeinstellungen

Einstellung der Achsennummern

@ Stellen Sie im Programm und an den Servoverstarkern die Achsennummern ein.

Wenn die Versorgungsspannung eingeschaltet wird, ohne dass die Achsennummern ver-
geben wurden, wird ein Fehler gemeldet.

Stellen Sie in diesem Fall die Achsennummern ein und fuhren Sie anschlieRend einen
RESET des Motion Controllers aus.

Installation des Betriebssystems
» Menupunkt in der Software: Install

@® Vergewissern Sie sich, dass der Betriebsartenschalter des Motion Controllers in der Stel-
lung ,STOP* steht.

® Offnen Sie die Klemmenabdeckung des Motion Controllers und stellen Sie den Schalter
SW1 des Motion Controllers auf ,ON*.

@ Schalten Sie die Versorgungsspannung des Motion Controllers ein.

® Ubertragen Sie das Betriebssystem aus dem Programmiergerat gemafl den Anweisun-
gen in der Software in den Motion Controller .

@ Schalten Sie die Versorgungsspannung aus.
@ Stellen Sie den Schalter SW1 des Motion Controllers auf ,OFF*.

Einstellung der Systemkonfiguration
» Menulpunkt in der Software: System Setting

@ Einstellung der Systemkonfiguration:
- Motion-Module
- Servo-Parameter
- Servoverstarker (Typ und Anzahl)
- Servomotor (Typ)

ACHTUNG

Die eingestellten Parameter miissen mit denen der verwendeten Motion Controller, Ser-
voverstédrker, Servomotoren und Bremswiderstdnde (ibereinstimmen.

Bei falscher Parametrierung knnen Schutzfunktionen auf3er Funktion gesetzt werden.

Einstellung der Servo-Parameter
» Menlpunkt in der Software: Servo Data Setting

@ Stellen Sie die folgenden Parameter ein:
- Feste Parameter
- Servo-Parameter
- Daten zum Maschinennullpunkt
- Endschalter
- Steuerdaten

Ubertragen der Systemkonfiguration und der Servo-Parameter
» Menlpunkt in der Software: Transfer

® Ubertragen Sie die Systemkonfiguration und die Servo-Parameter in die Motion-Controller.
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4.2.3 Prufung der externen Signale des A172SENC

Mit Hilfe der Leuchtdioden des A172SENC oder des Programmiergerates wird die Verdrahtung
der Eingange PXO0 bis PXF geprift.

» Menlpunkt in der Software: Monitor

@ Prifen Sie die Signale
- FLS (Endschalter max. Weg)
- RLS (Endschalter min. Weg)
- STOP (Stoppschalter)
- DOG/CHANGE (Maschinennullpunkt/Umschaltung von Geschwindigkeits- zur Lage-
regelung)

4.2.4 Programmierung

Motion- und SPS-Programme
@® Schreiben Sie die Motion-Programme (Menupunkt in der Software: Program Editor)

@ Ubertragen Sie die Motion-Programme in den Motion Controller (Meniipunkt in der Soft-
ware: Communication - Transfer)

@® Schreiben Sie das SPS-Programm, in dem die Motion-Programme aufgerufen werden,
mittels der Programmiersoftware GX Developer oder GX IEC Developer.

4.2.5 Priafung der Servoantriebe

» Menlpunkt in der Software: Test Mode - Servo Start-Up (Initial Check)
@ Schalten Sie die Versorgungsspannung fur die Servoverstarker ein.

@ Prifen Sie die angeschlossenen Servoverstéarker. Die Achsennummer der Servoverstar-
ker und Fehlermeldungen werden angezeigt.

Kommunikationsprifung

Bei diesem Test werden die vom Servoverstarker Ubermittelten Typenbezeichnungen der Ser-
voverstarker und -motoren angezeigt.

» Menupunkt in der Software: Test Mode - Servo Start-Up (Model Name Check).

@® Vergleichen Sie die angezeigten Typenbezeichnungen mit den eingestellten Typenbe-
zeichnungen.
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Test der Drehrichtung
» Menlpunkt in der Software: Test Mode - Servo Start-Up (Motor Rotation Check).
@® Losen Sie bei Motoren mit eingebauter Haltebremse die Bremse.

@ Prifen Sie im Tippbetrieb die Drehrichtung der Antriebe. Beim Vorwartsfahren missen
sich die Positionswerte erhéhen.

HINWEIS Fir diesen Test muss der NOT-AUS-Schaltkreis betriebsbereit sein, um im Fall einer Fehl-
funktion den Antrieb anzuhalten.

Prufung der Endschalter
» Menupunktin der Software: Test Mode - Servo Start-Up (Upper/Lower Limit Switch Check)

@ Prifen Sie bei jeder Achse die Funktion der Endschalter fir den minimalen und maxima-
len Weg.

Test der Drehzahl
» Menlpunkt in der Software: Test Mode - Servo Start-Up (Motor Speed Check).

@ Prifen Sie bei jeder Achse, dass bei maximalem Sollwert die Nenndrehzahl des Motors
nicht Uberschritten wird.

4.2.6 Prufung der Maschine

Prifung der Bewegungen
» Menupunkt in der Software: Test Mode - JOG Operation and Manual Pulse Generator

® Prifen Sie mit einem Handrad oder mit dem Programmiergerat im Tippbetrieb,
- dass die Maschine ruhig lauft und nicht vibriert oder schwingt,
- dass die Endschalter korrekt arbeiten
- und dass durch einen NOT-AUS alle Bewegungen gestoppt werden.

Test der Referenzfahrt
» Menlpunkt in der Software: Test Mode - Home Position Return

@ Fihren Sie eine Referenzfahrt aus und prifen Sie,
- ob in die richtige Richtung gefahren wird.
- den Positionswert des Referenzpunktes.
- die Anordnung des Referenzpunktschalters (DOG).

4-6 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Inbetriebnahme
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4.2.7 Test der Programme

Motion- und SPS-Programme (Handbetrieb)

Schalten Sie den Betriebsartenschalter des Motion Controllers in die Betriebsart ,RUN".
Priifen Sie, ob durch einen NOT-AUS alle Bewegungen gestoppt werden.
Uberprifen Sie die Funktion aller externen Eingangssignale (Grenztaster etc.)
Testen Sie, ob Alarme und Verriegelungen richtig verarbeitet werden.

Priifen Sie die Funktion entsprechend der Aufgabenstellung fir Ihre Anwendung.

Priifen Sie die Positionierung durch die Motion-Programme.

Test des Automatikbetriebs

>
L
®

Menupunkt in der Software: Monitor Mode
Prifen Sie, ob durch einen NOT-AUS alle Bewegungen gestoppt werden.

Starten Sie das Ablaufprogramm und priufen Sie, ob durch die externen Eingangssignale
die Bewegungenrichtig gesteuert werden. Prifen Sie besonders, ob durch Fehlermeldun-
gen der Module und Geréte die Positionierung sofort oder zum Ende der Positionierung
gestoppt wird.

Testen Sie, ob die Maschine nach einem NOT-AUS ohne Probleme wieder angefahren
werden kann.

Prifen Sie die Funktion entsprechend der Aufgabenstellung fir Ihre Anwendung.

4.2.8 Prufung der Drehmomente

Spitzenwerte der Drehmomente

>
[

Menupunkt in der Software: Monitor Mode - Axis Monitor

Stellen Sie sicher, dass die bei der Beschleunigung und der Verzdégerung auftretenden
Drehmomente nicht tber dem maximalen Drehmoment liegen.

Effektives Drehmoment

>
L

Menupunkt in der Software: Monitor Mode - Axis Monitor

Prufen Sie, ob das beim gleichférmigen Betrieb auftretende Drehmoment nicht das
Nenn-Drehmoment tberschreitet.

Motion Controller
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Wartung und Inspektion

Tégliche Inspektion

5

Wartung und Inspektion

Dieses Kapitel beschreibt eine Reihe von Kontrollpunkten, die in regelméaRigen Abstéanden
Uberprift und gewartet werden sollten. Die Einhaltung der angegebenen Wartungsintervalle
garantiert stets einen guten Zustand und einen stérungsfreien Betrieb des Motion-Systems.

5.1

Tagliche Inspektion

Nr. | Gegenstand

Kontrolle

Sollzustand

MaRRnahmen

1 | Hauptbaugruppentrager

Alle Schrauben auf
festen Sitz Uberprifen

Die Schrauben des
Hauptbaugruppen-
tragers durfen nicht ge-
|0st werden.

Schrauben nachziehen

2 | Module

Richtigen Sitz der Mo-
dule Gberpriifen

Die Module missen
korrekt installiert und
die Befestigungsschrau-
ben miissen angezogen
sein.

Module richtig einsetzen
(Fuhrungslasche) und
Befestigungsschrauben
nachziehen

3 | Zustand der Anschlisse

Klemmenschrauben auf
festen Sitz Uberprifen

Klemmenschrauben
dirfen nicht geldst sein.

Klemmenschrauben
nachziehen

Abstande der Anschlis-
se zwischen den Klem-
men Uberprifen

Die Aderendhiilsen
missen einen ausrei-
chenden Abstand
haben.

Abstande korrigieren

Stecker des Erweite-
rungskabels Uberpriifen

Schraubverbindungen
dirfen nicht geldst sein.

Befestigungsschrauben
des Steckers nachzie-
hen

LED muss nach dem

LED leuchtet. Wenn die

POWER-LED | _. LED ausgeschaltet ist,
Einschalten leuchten. liegt ein Fehler vor.
LED leuchtet. Wenn die
LED muss im RUN-Be- | LED blinkt oder ausge-
RUN-LED trieb leuchten. schaltet ist, liegt ein
Fehler vor.
LED darf nur bei Erken- | LED leuchtet nicht.
ERROR-LED | nung eines Fehlers Leuchtet die LED, liegt
leuchten. ein Fehler vor.
LED leuchtet, wenn der
Eingang eingeschaltet
ist. LED leuchtet nicht,
Eingangs- Prifen, ob die LED ein- | wenn der Eingang aus-
LED und ausgeschaltet wird. | geschaltet ist. Zeigt die
LED ein anderes Ver-
halten, liegt ein Fehler
vor.
LED leuchtet, wenn der
Ausgang eingeschaltet
ist. LED leuchtet nicht,
Ausgangs- Prifen, ob die LED ein- | wenn der Ausgang aus-
LED und ausgeschaltet wird. | geschaltet ist. Zeigt die

LED ein anderes Ver-
halten, liegt ein Fehler
vor.

LEDs der
4 | CPU-und
E/A-Module
Tab. 5-1:

Tégliche Inspektion
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5.2 Periodische Inspektion

Dieser Abschnitt erlautert die Punkte, die etwa alle 6 bis 12 Monate kontrolliert werden sollten.
Eine Uberpriifung ist auch dann notwendig, wenn die Systemkonfiguration oder die Verkabe-
lung geandert wurde

Nr. | Gegenstand Kontrolle Sollzustand MalRnahmen
Umgebungs- . o
temperatur 0bis 55°C Befindet sich die SPS
Umgebungstemperatur, . :
1 | Umgebungs- | Luftfeuchtig- | Luftfeuchtigkeit und 10 bis 90 % rel. Feuchte !sncr;ler;hn?!gselgiiz z?: gltta-
bedingungen | keit L'L’gtfl;«re]schaﬁenhelt Uber- dingungen innerhalb
Luftbeschaf- | P Atzende Gase diirfen des Schrankes relevant.
fenheit nicht vorhanden sein.
Spannung an den Die Spannung muss im Eingangsspannung an-
! > : dern oder
2 | Netzspannung Eingangs-Klemmen Bereich von 85 bis Transformator erneu-
(100/200 V AC) messen | 264 V AC liegen. ern
Lockerer Sitz Die Module mussen Module richtiq einsetzen
der Module | Installation der Module | korrekt installiert sein e
) . . . und Befestigungs-
im Baugrup- | uUberprufen. (Fuhrungslasche, schrauben nachziehen
pentrager Befestigungsschraube). '
3 f/lus(}alnd der In der ndheren Umge-
odule i
Schmutz, b_ung der SPS dirrfen Umgebung und Module
Staub oder Visuelle Kontrolle sich weder Schmutz, saubern und Fremd-
- Staub noch Fremdkor- -
Fremdkorper - ) korper entfernen.
per jeglicher Art befin-
den.
Geloste Schrauben auf festen Schrauben durfen nicht | Klemmenschrauben
Klemmen- - . . ; ;
Sitz Uberprifen geldst sein. nachziehen.
schrauben
Absténde der Die Aderendhtilsen
Anschlisse ) missen einen ausrei- x i
4 Zustan_c_j der swischen den Visuelle Kontrolle chenden Abstand ha- Abstande korrigieren.
Anschlusse
Klemmen ben.
Stecker des .
Erweite- ) Schraubverbindungen Befestlgungsschraupen
Visuelle Kontrolle - . . . des Steckers nachzie-
rungskabels durfen nicht geldst sein hen
Uberprifen ’
Der Batteriezustand Liegt keine nennens-
kann durch Kontrolle werte Spannungsabwei-
der Sondermerker Vorbeugende chung vor, muss die
5 | Batterie M9006 und M9007 an- Wartungsarbeit Batterie erst nach Ab-
gezeigt werden. Diese 9 lauf der angegebenen
Merker miissen ausge- Lebensdauer ausge-
schaltet sein. wechselt werden.
Tab. 5-2: Periodische Inspektion
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5.3 Austausch der Batterie

Wenn die Spannung der Batterie fiir die Sicherung der Programme und zur Netzausfallkompen-
sation einen bestimmten Minimalwert erreicht, werden die Sondermerker M9006 oder M9007
gesetzt. Auch nach dem Einschalten der Sondermerker werden die Speicherbereiche noch von
den Batterien gepuffert. Werden die gesetzten Sondermerker jedoch tbersehen, kann der In-
halt des gepufferten Speichers bei Spannungsausfall verloren gehen.

5.3.1 Lebensdauer der Batterie

Die Lebensdauer der Batterie hangt davon ab, fur welchen Zeitraum die Batterie wegen eines
Spannungsausfalles den Speicher puffern musste und ob ein Encoder am System angeschlos-
sen ist.

Die Batterie sollte jedes Jahr ausgetauscht werden, auch wenn die gesamte Spannungsausfall-
dauer in diesem Zeitraum den in der Tabelle angegebenen Wert nicht tGberschreitet.

Wenn die Batteriespannung zu niedrig ist, werden die Sondermerker M9006 oder M9007 gesetzt.
Tauschen Sie die Batterie dann aus. Die folgende Tabelle gibt die Batterielebensdauer an:

Batterielebensdauer
(Summe der Ausfallzeiten der Versorgungsspannung in Stunden)
Eynczroner Zeit, die der Speicher ge-
ncoder :
. . . . s ; puffert wird, nachdem
Minimale garantierte Zeit | Tatsachliche Zeit M9006 oder M9007 gesetzt
wurden
Nicht angeschlossen | 5400 13000 168
Angeschlossen 3800 9500 168

Tab. 5-3: Lebensdauer der Batterie
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5.3.2

HINWEIS

Auswechseln der Batterie

Halten Sie beim Auswechseln der Batterie die Reihenfolge der Schritte ein. Wenn die Batterie
nicht mehr angeschlossen ist, wird der Speicher durch einen Kondensator gepuffert.

Uberbriickungszeit durch den Kondensator Tab. 5-4:
Minimale garantierte Zeit Tats#chliche Zeit Pufferung des Speichers durch einen
, : Kondensator
5 Minuten 15 Minuten

©@®EOO

®@Q®

Um einen Datenverlust zu vermeiden, muss der Batteriewechsel innerhalb der in Tab. 5-4

angegebenen Zeit abgeschlossen sein.

Spannungversorgung des Motion Controllers ausschalten

Abdeckung auf der Vorderseite des Motion Controllers 6ffnen

Batterie aus der Halterung nehmen und die Anschliisse der Batterie abziehen
Neue Batterie in die Halterung einsetzen

Anschluss der Batterie wieder einstecken
Rote Leitung: Plus-Pol
Blaue Leitung: Minus-Pol

Abdeckung wieder schlie3en
Versorgungsspannung des Motion Controllers wieder einschalten

Uberpriifen, ob der Sondermerker M9006 zuriickgesetzt wurde.
Sollte der Merker noch gesetzt sein, ist der Austauschvorgang zu wiederholen.

Batterie AGBAT

Batterieanschluss

00000000000
0000000000

\_/

MC00034C

Abb. 5-1: Anordnung der Batterie beim Motion Controller
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6 Fehlersuche

In diesem Kapitel wird die Vorgehensweise zur Eingrenzung und Behebung von Fehlerursa-
chen bei der S-CPU und der Ein- und Ausgabemodule beschrieben.

Die Fehlersuche bei Servoverstarkern und -motoren ist in den Bedienungsanleitungen zu den
Servoverstarkern beschrieben.

6.1 Ablauf der Fehlersuche
( Fehler >
Die POWER-LED leuchtet nicht. siehe Kap. 6.2.1
Die RUN-LED leuchtet nicht. siehe Kap. 6.2.2
Die RUN-LED blinkt. siehe Kap. 6.2.3
Die ERROR-LED leuchtet. siehe Kap. 6.2.4
Die ERROR-LED blinkt. siehe Kap. 6.2.5
Fehlfunktion der E/A-Module siehe Kap. 6.3
Programm kann nicht tibertragen werden siehe Kap. 6.2.6
MC00065C

Abb. 6-1: Grundsétzliche Fehlerdiagnose
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Fehlersuche

6.2

6.2.1

Fehlersuche beim Motion Controller

POWER-LED leuchtet nicht

( POWER-LED leuchtet nicht. >

Versorgungsspannung
eingeschaltet ?

Spannung einschalten

Nein

Eingangspannung
im zulassigen
Bereich?

|

Leuchtet die
POWER-LED?

Ja

Nein

Spannungsbereich:

85 bis 264 V AC

Motion Controller
(Netzteil) korrekt
installiert?

Nein

Leuchtet die
POWER-LED?

Ja

Motion Controller

(Netzteil) korrekt installieren

~ Uberstrom oder Ja
Uberspannungsschutz

aktiviert?

Nein

Nein

Leuchtet die
POWER-LED?

Ja

1. Ursache des Uberstroms
ermitteln und beseitigen

2. Netzspannung kurz aus- und

wieder einschalten.

Leuchtet die

MITSUBISHI-Service
kontaktieren

POWER-LED?

Ja

( Fehlersuche beendet )

MC00066C

Abb. 6-2: Fehlerdiagnose bei nicht leuchtender POWER-LED
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Fehlersuche beim Motion Controller

6.2.2 RUN-LED leuchtet nicht

( RUN-LED leuchtet nicht >

Zeigt ein
Sondermerker einen Ja

siehe Kap. 6.4 (Fehlercodes)

Fehler an? (Uberpriifung mit
Programmiergerét)

Nein

CPU mit RUN/STOP-Schalter RUN-LED leuchtet

Mdogliche Ursachen:
1) Hardware-Fehler der CPU

zurlicksetzen

RUN-LED leuchtet nicht

2) Externe Storeinflisse

bei 1) bei 2)

RUN/STOP-Schalter der CPU auf
LSTOP* stellen

Mit Hilfe des Programmiergerates
END-Anweisung an Schritt 0
schreiben

MITSUBISHI-Service kontaktieren

RUN/STOP-Schalter der CPU auf | RUN-LED leuchtet nicht

LRUN" stellen

RUN-LED leuchtet

Fehler im Programm

Programm prifen und korrigieren

Rauschfilter (z.B. RC-Glied) an der
Storquelle anbringen

MC00067C

Abb. 6-3: Fehlerdiagnose bei nicht leuchtender RUN-LED

Motion Controller
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Fehlersuche

6.2.3

RUN-LED blinkt

Hardware-Fehler

C RUN-LED blinkt )

Mit Hilfe eines Programmiergerates
Sondermerker Uberprifen

MITSUBISHI-Service kontaktieren

(Fehlercodes siehe Kap. 6.4)

CPU mit RUN/STOP-Schalter
zurlicksetzen

Fehlerursache beheben
(siehe Kap. 6.4)

RUN/STOP-Schalter der CPU auf
,RUN" stellen

Leuchtet die RUN-LED ?

( Fehlersuche beendet )

MC00068C

Abb. 6-4: Fehlerdiagnose bei blinkender RUN-LED
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6.2.4 ERROR-LED leuchtet

( ERROR-LED leuchtet )

Programmiergeréat
anschlief3en

Nein Fehlerursache Nein
2
Ist M9008 gesetzt ~ e s
Ja Ja
Fehlerursache Hardware-Fehler

in der SCPU 2 Fehlercode priifen

Software-Fehler

CPU mit RUN/STOP-Schalter

zuriicksetzen Kann der Fehler
behoben werden ?
RUN/STOP-Schalter der Nein

CPU auf ,STOP* stellen

Fehlerursache beheben | | Fehler beheben

RUN/STOP-Schalter der
CPU auf ,RUN* stellen

MITSUBISHI-Service
kontaktieren

Ja Leuchtet die

ERROR-LED ?

( Fehlersuche beendet )

MC00069C

Abb. 6-5: Fehlerdiagnose bei leuchtender ERROR-LED
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6.2.5 ERROR-LED blinkt

< ERROR-LED blinkt )

Ist der Inhalt Ja (Inhalt = 0)
des Sonderregisters

D9124 = 07?

Nein (Inhalt ist nicht 0) MITSUBISHI-Service

kontaktieren

Setzen Sie den gesetzen
Fehlermerker mit der
RST F-Anweisung zurlck.

( Fehlersuche beendet >

MC00070C

Abb. 6-6: Fehlerdiagnose bei blinkender ERROR-LED

6-6 2 MITSUBISHI ELECTRIC



Fehlersuche

Fehlersuche beim Motion Controller

6.2.6

Fehler beim Ubertragen von Programmen in den Motion Controller

(

Keine Kommunikation mit
Programmiergerat moglich

Ist der

RUN/STOP-Schalter
in der Stellung
LSTOP“ 2

RUN/STOP-Schalter in die
Stellung ,STOP* bringen

Ja

Ist Kom-
munikation mit dem
Programmiergerat
moglich 2

Nein

CPU zuriicksetzen

Nein

Ist der Schreib-

Ist Kom-
munikation mit dem Ja
Programmiergerat

moglich 2

schutz fur den Speicher

Schreibschutz ausschalten

aktiviert ?

Nein

Nein

MITSUBISHI-Service
kontaktieren

st Kom-
munikation mit dem Ja
Programmiergerat

moglich 2

( Fehlersuche beendet )

MC00072C

Abb. 6-7: Fehlerdiagnose, bei Programml ibertragungsproblemen
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6.3 Fehlersuche bei E/A-Modulen
6.3.1 Ausgange schalten nicht
< Ausgangslast wird nicht >
geschaltet

Leuchtet die LED
des Ausgangs ?

Ausgangsstatus mit
Programmiergerat prufen

Hohe der Spannung zwischen
den Eingangsklemmen
und dem COM-Anschluss ?

Leuchtet die LED
des Eingangs?

Ist die
Spannungs-
versorgung der Aus-
gange einge-
schaltet ?

Nein Keine Spannung

Eingangsstatus mit Status ist ,AUS"

Programmiergerat prifen

Verdrahtung der Spannungs-

versorgung priifen ]
Externe Verdrahtung
R und Eingangs-
Hohe der peripherie prifen
Spannung zvl\(/luschen den Verdrahtung der Ausgangs-
Ausgangsklemmen il
ond COM 2 last und Last prifen
Korrekte
Korrekte Spannung Spannung
Defektes Ausgangsmodul,
Modul austauschen
; i Strom ; .
Einschaltstrom priifen, wenn |7 o, | Anzahl der gleichzeitig ge- MITSUBISHI-Service
mehrere Lasten gleichzeitig schalteten Ausgéange redu- L kontaktieren
geschaltet werden zieren, um den Strom auf
einen Wert unterhalb des
Strom O.K. max. Wertes zu reduzieren.
C Fehlersuche beendet >
MC00071C

Abb. 6-8: Eingrenzung der Fehlerursache, wenn Ausgédnge nicht schalten

HINWEIS Die Behebung von Fehlern, bei denen die Last nicht ausgeschaltet wird oder die Signale auf

der Eingangsseite nicht ausgeschaltet werden, ist auf den folgenden Seiten beschrieben.
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Fehlersuche bei E/A-Modulen

6.3.2

Fehler im Eingangskreis

Beispiel

Zustand

Ursache

Gegenmalnahme

Ein Eingangssignal
schaltet nicht ab.

Leckstrom am Eingang (hervorgerufen
z.B. durch kontaktlosen Schalter)

AC-Eingang
I 4
E Leckstrom Eingangs-
modul

R

Spannungsquelle

Schalten Sie parallel zu dem Eingang
eine RC-Kombination, die die Leck-
spannung am Eingang des Moduls auf
einen Wert unterhalb der Ansprech-
schwelle des Eingangs reduziert.

AC-Eingang

Eingangs-
modul

Spannungsquelle

Fur die RC-Kombination eignet sich
ein Kondensator mit einer Kapazitat
von 0,1 bis 0,47 pF und ein Wider-
stand mit 47 bis 120 Q (1/2 Watt).

Ein Eingangssignal
schaltet nicht ab.

Leckstrom aufgrund eines Signalkon-
taktes (Grenzschalter) mit integrierter
Glimmlampe

AC-Eingang
I Eingangs-
\ Leckstrom T

®_

Spannungsquelle

Am Eingang ist entweder eine
RC-Kombination entsprechend Bei-
spiel 1 anzuschalten oder eine andere,
von der Eingangsversorgung unabhan-
gige, Anzeige zu verwenden.

Ein Eingangssignal
schaltet nicht ab.

Leckstrom aufgrund zu hoher Lei-
tungskapazitat der Verdrahtung

Die Kapazitat einer 2-adrigen, verdrill-
ten Leitung betragt ca. 100 pF/m.

AC-Eingang

Eingangs-

Leckstrom
modul

o

.

Spannungsquelle

® RC-Kombination entsprechend Bei-
spiel 1 dem Eingang parallelschal-
ten.

® Der Fehler tritt nicht auf, wenn die
Eingangsversorgung néher an den
Eingangskontakt gelegt wird.

AC-Eingang

\I .L Eingalngs—
modu
a1

Spannungsquelle

Ein Eingangssignal
schaltet nicht ab.

Leckstrom aufgrund eines Eingangs-
kontaktes mit LED-Anzeige

DC-Eingang
P _
\ “(ﬁ Leckstrom Eingangs-
modul
¢ 1 >

Reduzieren Sie durch einen Wider-
stand die Eingangsspannung bei aus-
geschaltetem Eingangskontakt auf
einen Wert, der unter der Ausschalt-
spannung des Eingangs liegt.

DC-Eingang

Widerstand Eingangs-
modul

Die Berechnung des Widerstandes
wird auf der nachsten Seite gezeigt.

Tab. 6-1:

Fehler in den Eingangskreisen (1)
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Fehlersuche

Beispiel | Zustand Ursache Gegenmalnahme
Kriechstrom durch die Verwendung ® Verwenden Sie nur eine Span-
von zwei Spannungsquellen nungsquelle.
® Setzen Sie zur Verhinderung von
Kriechstromen eine Diode ein.
5 Ein Eingangssignal Eingangs-
schaltet nicht ab. il
- U1 —/U2
( U1 > U2 (
Tab. 6-2: Fehler in den Eingangskreisen (2)
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Berechnung fur Beispiel 4

Ein Schalterkontakt mit LED-Anzeige wird an einen Eingang des Moduls A1SX40 angeschlos-
sen. Dadurch flie3t ein Leckstrom von 4,0 mA.

A1SX40
2
Leckstrom 4,0 mA
y |
L -
3,6 kQ T Eingangsmodul
24V DC
MC00082C

Abb. 6-9: Leckstrom durch Schalter mit LED

Der Eingang wird bei gedffnetem Schalter nicht ausgeschaltet, weil bei ausgeschaltetem Ein-
gang nur ein Strom von 1 mA in den Eingang fliel3en darf. Durch einen zuséatzlichen parallelen
Widerstand wird der Eingangsstrom reduziert.

= 4mA A1SX40

2
IR =3 mA T R TIZ:lmA

| Eingangswiderstand
Z=3,3kQ

3,6 kQ
24V DC

MC00083C

Abb. 6-10: Parallelwiderstand liber den Eingang

Durch den Widerstand R mussen in diesem Fall mindestens 3 mA flieRen:
IR=1-1z=4mA-1mA=3mA

Das Verhaltnis der Widersténde entspricht dem umgekehrten Verhaltnis der Strome:
IR/1z=Z/IR

Daraus ergibt sich flr den Widerstand R:
R=(1z/IR)XxZ=(1mA/3mA)x33kQ=1,1kQ

Aus der Normreihe wird ein Widerstand mit dem Wert 1 kQ gewabhlt. Die Leistungsaufnahme
des Widerstandes kann wie folgt berechnet werden:

W = IR* X R = 0,003 A X 1000 Q = 0,009 W

Aus Sicherheitsgriinden sollte die Belastbarkeit des Widerstandes 3 bis 5 mal gré3er sein, als
fur die tatséchliche Leistungsaufnahme erforderlich ist.
Fur dieses Beispiel wird daher ein 1 Q /0,5 W Widerstand gewahlt.
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Fehlersuche

6.3.3

Fehler im Ausgangskreis

Beispiel | Zustand

Ursache

Gegenmalnahme

Die Last am Ausgang des Moduls ar-
beitet aufgrund ihrer Beschaffenheit
wie ein Halbwellen-Gleichrichter. Die-
ser Effekt kann beispielsweise bei eini-
gen Magnetschalter-Bauarten auftre-
ten.

Last
D1

A

A1SY22

Bei abgeschaltetem
Ausgang tritt eine
Uberspannung an
der Last auf.

ol

Ergibt sich aufgrund der Gleichrichtung
eine Polaritat der Spannungsversor-
gung entsprechend (1) , wird der Kon-
densator (oder kapazitive Varistor) ge-
laden. Ergibt sich jedoch eine
Gleichrichtung entsprechend (2), liegt
Uber D1 die Ladespannung des Kon-
densators (oder des kapazitiven Varis-
tors) plus der Speisespannung an. Die
Maximalspannung betragt hier ca.

2,2 x U.

Der Ausgangslast ist ein Widerstand
von 10 — 999 kQ parallel zu schalten.

Das Parallelschalten eines Wider-
stands zur Ausgangslast I8st nicht in
jedem Fall das Problem am Ausgang,
hilft aber die Lebensdauer der zu
schaltenden Last entscheidend zu ver-
langern und Abbrande von Dioden o0.A.
zu vermeiden.

Widerstand

Last

Aufgrund eines eingebauten Entstor-
elementes tritt ein Leckstrom auf.

ALSY22 Last

Die Last wird nicht
2 abgeschaltet.
(Triac-Ausgang)

[ 1
Leckstrom @

Der Ausgangslast ist ein Widerstand
parallel zu schalten.

Widerstand

Last

Bei groRen Entfernungen zwischen
Modul und Last kénnen Leckstréme
auch aufgrund zu hoher Leitungskapa-
zitat entstehen.

ALSY22

RC-Timer

Schalten Sie mit dem Ausgang ein Re-
lais und den Timer mit dem Relaiskon-
takt.

Einige Timer arbeiten wie Halbwel-

len-Gleichrichter (siehe Beispiel 1). In
diesem Fall ist dem Timer ein Wider-
stand parallel zu schalten. Der Wider-

Bei einer Ausgangs-
last in Form eines standswert wird in Abh&ngigkeit von
3 RC-Timers veran- der Last zu berechnet.
dert sich die Zeit- Leckstrom @
konstante Widerstand
RC-Timer
Tab. 6-3: Mdgliche Fehler beim Ausgabemodul A2SY22
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Fehlercodes

6.4

Fehlercodes

Tritt ein Fehlerim RUN-Betrieb auf, wird mit Hilfe der Selbstdiagnosefunktion der CPU eine Feh-
lermeldung oder ein Fehlercode (einschlielich der Schritthummer) in einem Sonderregister ge-
speichert. Die verschiedenen Fehlermeldungen und Fehlercodes sind in der folgenden Tabelle

aufgefuhrt:
Inhalt des
Fehlermeldung S‘”?der' EP Fehlerursache Abhilfe
registers Status
D9008 (binar)
Im Programm ist eine Anwei- Fehlerhaften Programmschritt
JINSTRCT “ 10 STOP | sung enthalten, die von der CPU rr}lt Hilfe eines Programmlerg_e—
CODE ERR. - . rates lesen und Programmzeile
nicht verarbeitet werden kann. Korridi
orrigieren.
Lesen Sie die Parameter mit Hil-
Der Speicherinhalt wurde auf- fe eines Programmiergerates
’I’EPéASgF';/‘l,ETER 11 STOP | grund von Storeinflissen zer- und prufen, korrigieren und
stort. Ubertragen Sie die Parameter
erneut in die CPU.
,MISSING END 12 sTOP Das Programm enthalt keine END-/FEND-Anweisung an das
INS.“ END-/ FEND-Anweisung. Ende des Programms setzen
® Das Sprungziel, das uber| Fehlerhaften Programmschritt
eine der Anweisungen CJ,| mit Hilfe eines Programmierge-
SCJ, CALL, CALLP oder JMP | réates lesen und Programmzeile
angesprochen wurde, ist | korrigieren, z.B. Sprunganwei-
nicht oder doppelt vorhan-| sung einfligen oder Sprungziel
den. andern
® Eine RET-Anweisung wurde
programmiert (und ausge-
fuhrt), obwohl das Programm
keine CALL-Anweisung ent-
hélt.
® Das Sprungziel, das uber
eine der Anweisungen CJ,
SCJ, CALL, CALLP oder JMP
angesprochen wurde, befin-
det sich hinter einer END-An-
weisung.
LCANT'T 13 stop | ® Die Anzahl der FOR-Anwei-

EXECUTE (P)*

sungen entspricht nicht der
Anzahl der NEXT-Anweisun-
gen.

® Das Sprungziel einer zwi-
schen FOR und NEXT pro-
grammierten JMP-Anwei-
sung liegt auBerhalb der
FOR/NEXT-Schleife.

® Durch eine JMP-Anweisung
wird ein Unterprogramm vor
Ausfiihrung einer RET-An-
weisung verlassen.

® Das Sprungziel einer JMP-
Anweisung liegt an einem
Programmschritt oder in ei-
nem Unterprogramm, der
bzw. das zwischen einer
FOR/NEXT-Schleife liegt.

Tab. 6-4:

Fehlermeldungen und Fehlercodes (1)

Motion Controller



Fehlercodes

Fehlersuche

Inhalt des
Fehlermeldung Sonder' GP Fehlerursache Abhilfe
registers Status
D9008 (binar)
® In einem CHK-Anweisungs-| ® CHK-Anweisungsblock im
block befinden sich andere Programm auf die méglichen
Anweisungen (NOP einge- Fehlerursachen Uberpriifen
schlossen) als LDX, LDIX, und entsprechend korrigie-
ANDX und ANIX. ren.
® Das Programm enthélt mehr| @ Dieser Fehlercode ist nurdann
als eine CHK-Anweisung. glltig, wenn die Direktverar-
® Der CHK-Block enthalt mehr beitung eingestelit wurde.
als 150 Kontaktpunkte.
® Die Adresse einer Eingangs-
anweisung X im CHK-Block
,',ECRHRK“FORMAT 14 STOP liegt Uber X7FE.
: ® Oberhalb des CHK-Anwei-
sungsblockes befindet sich
keine CJ-Anweisung mit Ein-
gangsbedingung.
® Die Operandenadresse von
D1 in der Anweisung CHK D1
D2 entspricht nicht der Ope-
randenadresse oberhalb der
CJ-Anweisung.
® Der Pointer P254 ist nicht
dem Beginn des CHK-Anwei-
sungsblockes zugeordnet.
® Obwohl ein Interrupt-Modul| @ Interrupt-Programm, -Modul
eingesetzt ist, wurde im Pro- und -Pointer Uberprifen
gramm kein Interrupt-Pointer| o IRET-Anweisung innerhalb
verwendet. des Interrupt-Programms
, ® Es existieren mehrere Inter- korrekt programmieren
glfTNET (IT)“EXE' 15 STOP rupt-Pointer im Programm.
® Im Interrupt-Programm fehlt
die IRET-Anweisung.
® Die IRET-Anweisung befin-
det sich auBerhalb des Inter-
rupt-Programms.
Bei der Prifung des RAM durch o )
,RAM ERROR* 20 STOP | die CPU ist ein Fehler entdeckt | Wahrscheinlich liegt ein Hard-
worden. ware-Fehler vor.
- - Wenden Sie sich an den
LOPE. CIRCUIT 21 sTOP Die Bearbeitung der SPS-Pro- MITSUBISHI-Service.
ERR." gramme ist nicht moglich.
Die Programmzykluszeit tber- ® Programmzykluszeit Uber-
steigt die Fehleruiberwachungs- prufen und neu berechnen
zeit des Watch Dog Timers. Zykluszeit mit Hilfe von
e Die Zykluszeit des Pro- CJ-Anweisungen reduzieren
gramms ist grof3. ® Den Inhalt des Sonderregis-
® Die Zykluszeit hat aufgrund ters D005 mit Hilfe eines
,WDT ERROR* 22 STOP eines kurzzeitigen Span-| ~ Programmiergerates anzei-
nungsausfalls zugenommen. gen _ _
Betragt der Wert nicht 0, liegt
eine ungeniigende Versor-
gungsspannung vor. Span-
nungsversorgung tberprifen
und Ursachen des Span-
nungsverlustes beheben.
Tab. 7-4: Fehlermeldungen und Fehlercodes (2)
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Fehlercodes

Inhalt des
Fehlermeldung Sonder' GP Fehlerursache Abhilfe
registers Status
D9008 (binar)
® Wahrend der Ausfuhrung ei-| RESET ausfiihren und CPU in
ner END-Anweisung wird| den RUN-Modus setzen. Tritt
END NOT aufgrund von Storeinfliissen| der gleiche Fehler erneut auf,
EXECUTE" 24 STOP eine andere Anweisung gele-| liegt moglicherweise ein Hard-
sen. ware-Fehler vor. Wenden Sie
e Die END-Anweisung wurde| Sich an den MITSUBISHI-
veréndert. Service.
Die END-Anweisung kann nicht | Uberpriifen, ob Endlosschleife
~WDT ERROR" 25 STOP | ausgefuhrt werden, weil eine vorliegt und Programm korrigie-
Endlosschleife bearbeitet wird. ren
Der aktuelle Status eines Im Sonderregister D9116 wird
E/A-Moduls (inkl. Sondermodul) | das Bit auf 1 gesetzt, das dem
unterscheidet sich nach Ein- Modul entspricht, bei dem der
schalten der Versorgungsspan- | Fehler aufgetreten ist. Dieses
nung von dem vorgegebenen Bit kann mit Hilfe eines Pro-
INIT VERIFY 31 STOP | status . grammiergerates ermittelt wer-
ERR. (RUN) | o pas E/A-Modul oder Sonder-| den.
modul wurde entfernt oder| Nachdem der Fehler behoben
nicht korrekt installiert. wurde, ist ein RESET der CPU
® Ein anderes E/A- oder Son-| auszufihren.
dermodul wurde eingesetzt.
® In einem Ausgangsmodul ist| ® Prifen Siedie LED der Siche-
die Sicherung defekt. rungsanzeige und tauschen
® Die externe Spannungsver- Sie die Sicherung.
sorgung der Ausgangslastist| ® Im Sonderregistern D9100
ausgeschaltet oder nicht an- wird das Bit auf 1 gesetzt, das
geschlossen. dem Modul entspricht, bei
OFI':JFSE BREAK 32 (SRTL?NP) dem der Fehler aufgetreten
ist. Dieses Bit kann mit Hilfe
eines Programmiergeréates
ermittelt werden.

@ Prifen Sie die externe Span-
nungsversorgung der Aus-
gangslast.

Bei dem Sondermodul, der CPU

Die FROM-/TO-Anweisungen oder'dem _Hauptbaugruppentra-
. . - ger liegt ein Hardware-Fehler
,CONTROL- kénnen wegen eines Ubertra- .
" 40 STOP . . vor. Tauschen Sie das Modul
BUS ERR. gungsfehlers nicht ausgefuhrt der d N
werden oder den Baugruppentrager.
) Wenden Sie sich an den
MITSUBISHI-Service.
Bei der Ausflihrung einer Das angesprochene Sondermo-
,SP. UNIT FROM-/TO-Anweisung wurde > angesp aer
u 41 STOP dul ist defekt. Wenden Sie sich
DOWN vom angesprochenem Sonder- an den MITSUBISHI-Service
modul keine Antwort gesendet. ’
/O INT. ER- Obwohl kein Interrupt-Modul Bei dem Modul liegt ein Hardwa-
’I’?OR” ' 43 STOP | eingesetzt ist, wird ein Interrupt | re-Fehler vor. Wenden Sie sich
ausgefuhrt. an den MITSUBISHI-Service.
Tab. 7-4: Fehlermeldungen und Fehlercodes (3)
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Fehlercodes

Fehlersuche

Inhalt des
Fehlermeldung Sonder' i Fehlerursache Abhilfe
registers Status
D9008 (binar)
® Bei A171SHCPUN oder ® Bei A171SHCPUN und
A171SHCPUN sind mehr als A171SHCPUN durfen max.
zwei oder bei A173UHCPU zwei und bei A173UHCPU
sind mehr als sechs Schnitt- dirfen max. sechs Schnitt-
stellenmodule eingesetzt. stellenmodule verwendet
® Bei A171SHCPUN oder werden.
A171SHCPUN sind mehr als| ® Bei A171SHCPUN und
ein oder bei A173UHCPU A171SHCPUN darf max. ein
sind mehr als zwei Module und bei A173UHCPU dirfen
»SP. UNIT LAY. a4 STOP A1SJ71AP21/R21 oder| max. zwei A1SJ71AP21/R21
ERR. A1SJ71T21 eingesetzt. oder A1SJ71T21 verwendet
® Zwei oder mehr Interrupt-Mo- werden.
dule wurden installiert. ® Es darf nur ein Interrupt-
® Dieinden Parametern vorge- Modul installiert werden.
nommene E/A-Zuweisung| ® Korrigieren Sie die E/A-
stimmt nicht mit den aktuell Zuweisung.
eingesetzten E/A-Modulen
oder Sondermodulen Uber-
ein.
_SP. UNIT sSTOP In einer _FROM-/TO-Anweisung Korrig_ieren Si_e di_e fehlerhafte
N 46 wurde ein Sondermodul ange- Anweisung mit Hilfe eines Pro-
ERR. (RUN) S g ; .
sprochen, das nicht installiert ist.| grammiergerates.
® Die Adressen der Link-Ope-| ® Parameter erneut schreiben
randen (X, Y) stimmen nicht und Uberprifen
mitdenin der jeweiligen Stati-| g Erscheint die Fehlermeldung
SLINK PARA. a7 RUN on tatsachlich vorhandenen erneut, handelt es sich um ei-
ERROR* Operanden uberein. nen Hardware-Fehler. Wen-
® Die Gesamtanzahl der den Sie sich an den
Slave-Stationen wurde auf 0 MITSUBISHI-Service.
gesetzt.
® Das Ergebnis einer BCD-
Konvertierung lberschreitet
den erlaubten Bereich (9999
oder 99999999).
® Die programmierte Operan-| Den fehlerhaften Programm-
,LOPERATION 50 RUN denadresse liegt auf3erhalb| schritt mit Hilfe eines Program-
ERROR" (STOP) des erlaubten Bereichs und| miergerates lesen und korrigie-
konnte nicht ausgefuhrt wer-| ren
den
® Das Programm enthalt
File-Register, fur die keine
Bereichsvorgabe erfolgt ist.
® Die Spannung der Batterieist| ® Tauschen Sie die Batterie
BATTERY zu niedrig. aus.
v “ 70 RUN . . . . . . .
ERROR @ Die Batterie ist nicht ange-| ® SchlieRen Sie die Batterie
schlossen. korrekt an.
Tab. 7-4: Fehlermeldungen und Fehlercodes (4)
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Handrad

7 Zubehor

7.1 Handrad

Mit dem Handrad MR-HDPO1 kann eine externe serielle Sollwertquelle realisiert werden. Das
Handrad wird an das Encoder-Interface A172SENC angeschlossen.

Abb. 7-1:
Handrad MR-HDPO1

MC00089C

Technische Daten MR-HENC
25 Imp./Umdr.
Auflésung (100 Imp./Umdr. bei einer 4-fachen Verstar-
kung durch das Encoder-Interface A172SENC)
Ausgangsart Offener Kollektor
Elektrische Werte Ausgang Ausgangsstrom Max. 20 mA
. Zwei Signale (Phase A und Phase B) mit
Signalform 90° Phasenverschiebung
Spannung 4,5 bis 13.2 V DC
Stromversorgung
Stromaufnahme | Max. 60 mA
Kurzzeitig Max. 600 U/min
Zuléssige Drehzahl
Dauer 200 U/min
Lebensdauer mindestens 1.000.000 Umdrehungen bei
200 U/min
Mechanische Werte -
Max. zulassige radial 196N
Kréfte an der Welle | gyial 98N
Umgebungstemperatur beim Betrieb —10 bis +60 °C
Gewicht 0,4 kg

Tab. 7-1: Technische Daten des Handrades MR-HDPO1
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Serieller synchroner Absolutwert-Encoder

Zubehor

7.2

Serieller synchroner Absolutwert-Encoder

Mit einem seriellen, synchronen Absolutwert-Encoder MR-HENC kann ein externes System,
wie z.B. ein Umrichter, in ein Motion-System eingebunden werden und synchron im Verbund
betrieben werden. Der Encoder MR-HENC wird mit dem Kabel MR-HSCBLLIM an das

Encoder-Interface A172SENC angeschlossen.

Abb. 7-2:
Encoder MR-HENC

MC00090C

Technische Daten

MR-HDPO1

Auflésung

16384 Impulse/Umdrehung

Ubertragungsart

seriell Uber differentielle Treiber
(entspricht RS422A)

Distanz

max. 30 m

Elektrische Werte
Datenilibertragung

Verwendbare
Kabel

MR-HSCBL2M (Lénge: 2 m)
MR-HSCBL5M (Lange: 5 m)
MR-HSCBL10M (Lange: 10 m)
MR-HSCBL20M (Lange: 20 m)
MR-HSCBL30M (Lange: 30 m)

Hochstzuléssige Drehzahl

4300 U/min

Hochstzulassige Winkelbeschleunigung

4000 rad/s

Drehrichtung zur Erh6hung des Absolut-
wertes

Entgegen dem Uhrzeigersinn (Blickrichtung:
Von hinten auf die Encoderwelle)

Max. zulassige radial

98 N

Krafte an der Welle | gyial

Mechanische Werte

49N

Unwucht

max. 0,02 mm (15 mm vom Anfang der Welle)

Empfohlene Kupplung

elastische Kupplung

Schutzart

IP52 (Schutz gegen Staubablagerungen im In-
nern, Schutz gegen Tropfwasser)

Umgebungstemperatur beim Betrieb

—5 bis +55 °C

Gewicht

1,5 kg

Tab. 7-2: Technische Daten des Encoders MR-HENC
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7.3 Kabel
7.3.1 SSCNET-Kabel
Zum Aufbau eines Motion-Netzwerkes stehen verschiedene, vorkonfektionierte Kabel zur Ver-
fugung:
Technische Daten MR-J2HBUSCIM-A MR-J2HBUSCIM
Art des Kabels SSCNET-Kabel SSCNET-Kabel
. Motion Controller mit Servoverstarker MR-J2-B/ MR-J2S-B mit
Zur Verbindung von Servoverstarker MR-J2-B/MR-J2S-B Servoverstarker MR-J2-B/ MR-J2S-B
Verflgbare Langen 05/1,0/5,0 0,5/1,0/5,0
(Kabellange in OJ) (05/11/5) (05/11/5)
Tab. 7-3: SSCNET-Kabel
HINWEIS | Die Lange eines SSCNET-Zweiges darf 30 m nicht Gberschreiten.

Fur den Fall, dass SSCNET-Kabel selbst angefertigt werden, sind in den folgenden Abbildun-
gen die Anschlussbelegungen der Kabel dargestellt.

Stecker PCR-S20FS
Gehause PCR-LS20LA1

Stecker 10120-6000EL
Gehéause 10320-3210-000

G |1 | — 1
LG |11 11
R (2 —>
RD* |12 —— | : 12
™ |4 g
TD* |14 = | — 14
LG 5 — | : 5
G |15 |+ 115
EMG (6 [ | —— 7
EMG* | 16 3 3 3 3 17
\, /7777777777777777)./
SD |20 T

McCo0091C

Abb. 7-3: Anschlussbelegung der SSCNET-Kabel MR-J2ZHBUSLIM-A
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Kabel

Stecker 10120-6000EL

Stecker 10120-6000EL

Gehéuse 10320-3210-000

Gehéause 10320-3210-000

— N ™ <t n o N~ (o] o O O
x
W) a b 29 & a
CORe ERQ99Q il @ 7

MC00092C

Abb. 7-4:  Anschlussbelegung der SSCNET-Kabel MR-J2HBUSLIM
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Kabel

7.3.2

Encoder-Kabel

Encoderkabel dienen zum Anschluss der in den Servomotoren eingebauten Encoder an den
Servoverstarker und zum Anschluss des Encoders MR-HENC an das Encoder-Interface
A172SENC.

Die Kabel sind mit Steckern vorkonfektioniert. Wenn Sie selbst Kabel anfertigen mdchten, ste-
hen Ihnen Anschluss-Sets zur Verfligung, die aus den erforderlichen Steckern bestehen.

Nahere Hinweise zu den Encoderkabeln fur die Servomotoren finden Sie in den technischen
MELSERVO-Katalogen.

ACHTUNG

Schlie3en Sie die Kabel bei Selbstanfertigung korrekt an. Durch fehlerhafte Verbin-
dungen kann es zu einem Fehlbetrieb oder zur Zerstérung der Gerdte kommen.

Encoder-Kabel

Encoder-Anschluss-Set

Zum Anschluss von

Bezeichnung Schutzart | Bezeichnung Schutzart
MR-HSCBL[IM 1P20 MR-JSCNS 1P20 Encoder MR-HENC an A172SENC
MR-JHSCBLLIM-L Servomotoren Servomotoren
MR-JHsCBLOM-H | P20 MR-J2CNS P20 (MR-J2): (MR-J2S):
HC-SF HC-SFS
MR-ENCBLCOM-H | IP65, IP67 | MR-ENCNS IP65, IP67 | HC-RF 4. | HGRFS .
HC-UF (2000 min™) | HC-UFS (2000 min™)
Servomotoren Servomotoren
i i (MR-J2): (MR-J2S):
mgjgggtgm; IP20 MR-J2CNM IP20 HC-MF HC-MFS
HA-FF HA-KFS

HC-UF (3000 min%)

HC-UFS (3000 min'Y)

Tab. 7-4:

Encoder-Kabel und Anschluss-Sets

Motion Controller



Kabel

Zubehor

Encoder-Kabel MR-HSCBLLCIM

Dieses Kabel dient zum Anschluss des Encoders MR-HENC an das Encoder-Interface

A172SENC.
Bezeichnung Lange [m] Tab. 7-5:
MR-HSCBL2M 5 Lieferbare Ldngen des Encoder-Kabels
MR-HSCBL5M 5 MR-HSCBLLIM
MR-HSCBL10M 10
MR-HSCBL20M 20
MR-HSCBL30M 30
Servoverstarker
i ——N
11 ] 1] Stecker am Encoder PIN| Signal [ PIN| Signal
2 = 1. Encoder Al Mo | Kk
N 16 |—
REN A LM;R B | MDR | L
BAT M MR M5 C MRI M
e I: D | MRR | N | sHDI
™ 7 E P
18 8
%?% Flear [R| Lo
20 ] 10 G| e |s| ps5
sb S max. 30 m H T
— i
Stecker am Servoverstarker
MC00093C
Abb. 7-5: Steckerbelegung beim Encoder-Kabel MR-HSCBLIIM
Encoder-Kabel MR-HSCBL2M (2 m) und MR-HSCBL5M (2 m):
B RREEEEEEEEEL N
MR 4 — [ C
MRR 3 —! —! D
P57 — : S
G 1 = — R
P5 3 3 3 3
sG 2 (= L
BAT 14 [—— | — F
SG 15 — — G
SD 20 J \— N
Stecker PCR-S20FS Stecker MS3106B20-29S
(Anschluss an SY.ENC) (Anschluss an Encoder)
MC00094C

Abb. 7-6: Anschlussbelegung der Encoder-Kabel MR-HSCBLCIM (1)
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Encoder-Kabel MR-HSCBL10M (10 m), MR-HSCBL20M (20 m) und MR-HSCBL30M (30 m):
B SR N
MR 4 — [ c
MRR 3 — —! D
P5 7 b | L s
s 1 — — R
P5 8 3 i | 3 i
SG 2 L L
P5 16 | —
sG 17 —t —
BAT 14 — — F
SG 15 — — G
SD 20 —/ \— N
Stecker PCR-S20FS Stecker MS3106B20-29S
(Anschluss an SY.ENC) (Anschluss an Encoder)
MC00095C
Abb. 7-7: Anschlussbelegung der Encoder-Kabel MR-HSCBLLIM (2)
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Abmessungen

Motion Controller

38

8.1

Abmessungen

Motion Controller

MITSUBISHI
POWER O

RUN

RUN O LCLR
BEpQE ©)

RESET

INPUT ouTPUT

100-240VAC 5 VDC SA
105VA 24VDC 06A
50/60Hz

- EvG o
™
|- EMG. coMm. -
0
AWARNING |:|
0
PL#L O
I 1
<
16,7 113,3 6,3 93,6
Alle Abmessungen in mm
Mcooo96C
Abb. 8-1: Abmessungen des Motion Controllers A171SHCPUN
MITSUBISHI stop
Power O rRUN O LEtR RUN
o
™
—
AWARNING IDI |:|
0
PL#L O
I 1
<
16,7 113,3 6,3 93,6
Alle Abmessungen in mm
MC00097C
Abb. 8-2: Abmessungen des Motion Controllers A172SHCPUN
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Abmessungen

MITSUBISHI
power O rv O

ERROR () RESET

O =

INPUT ouTPUT
100-240AC 5 VDC 5A

Alle Abmessungen in mm

EMG o
s
o0
DS 2
P%L O
L
16,7 113,3 ~

6,3

93,6

MC00098C

Abb. 8-3: Abmessungen des Motion Controllers A173UHCPU
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Abmessungen Encoder-Interface A172SENC

8.2 Encoder-Interface A172SENC

A172SENC
PX0O 831031803

70 FO170O1FO

CTRL PULSER

130

O

) ©
©

Olle C H ©£

A172SENC  SY.ENC

345 6,5 ! 71,6 ! 22

93,6 23

Alle Abmessungen in mm

MC00099C

Abb. 8-4: Abmessungen des Encoder-Interface A172SENC
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Baugruppentrager Abmessungen
8.3 Baugruppentrager
8.3.1 Hauptbaugruppentrager
4 x M5x25
@ © e | @ © @
|ﬂ| oo|D|:||a *"”]"
[ T 7 ils
@ | | | 100 @
200 16,4
220 28
11 N N N 1 T Alle Abmessungen in mm
L T |
-
Mcooio00C

Abb. 8-5: Abmessungen des Hauptbaugruppentrdgers A172B

4 x M5x25

o T

EER o | = o | R | R

—

110
130

—_
2| s - W;| --
|

@ | | | i o s s Y * —
305 . 1164
325 28
(1 11 N N N N n n Mol ae Abmessungen in mm

MC00101C

Abb. 8-6: Abmessungen des Hauptbaugruppentrdgers A175B
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Abmessungen Baugruppentrager

4 x M5x25

—— | &
|y

o o | IEE | B +| I s |
oz

110
130
L]

s et
[EEIELIE

[ - - -
& | ] | B w1 s o s —
410 16,4
430 28
111 N N nn nnmn nn N Alle Abmessungen in mm

[

mcoo102Cc

Abb. 8-7: Abmessungen der Hauptbaugruppentrdger A178B(-S1/52/S3)
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Baugruppentrager Abmessungen
8.3.2 Erweiterungsbaugruppentrager
4 x M5x25
& & o % & o &
i i
NN ol NW :| NN NSN3 NN+ ‘:: (‘HO --=Fr-F-t--
| | |X
1 1 | I ||
@ C 1O 008080 @ B
295 16,4
315 28
L1 | N N N N N 1 Alle Abmessungen in mm

-

MC00103C

Abb. 8-9: Abmessungen der Erweiterungsbaugruppentrdger A1S65B-S1

4 x M5x25
B— = ° ¢ ® @ sl% % s @ B
|:|::|:| WENol NEN: NEN2 NEN3 NEN:+ NS WEEs NEE7 a § - -1
& 1 é{:l N N Ny Ny %) S &
400 16,4
420 28
L0 ] 1 n_n n_n n_n 1 I ale Abmessungen in mm
s I
| —
MC00104C

Abb. 8-8: Abmessungen der Erweiterungsbaugruppentrdger A1S68B-S1
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8.4 Handrad MR-HDPO1

36 t=20
—H— ‘ 3 X M4x10

3 /c\
ol o ol O
S| 8 S D &
&
o Q © OIO a
L
| M3 x 6
T~
16 | 20 27 889 |' 7,6
3x 24,8
Q72 @362
&#X +

Alle Abmessungen in mm

MC00105C

Abb. 8-10: Abmessungen des Handrades MR-HDPO1
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Encoder MR-HENC

Abmessungen
8.5 Encoder MR-HENC

o «
ST
IS

k 1 o e

. e D--- ._l__ _"_ g
]
| 1,15
¥ 2
4 x 85,4
19,5 :
102 33
135
5 21
N
1 — Alle Abmessungen in mm
B
MCo00106C
Abb. 8-11: Abmessungen des Encoders MR-HENC
8-8
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