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EINLEITUNG

Das Programmierhandbuch ist ein wichtiger Bestandteil lhres b maxx® 4400 Gerates.
Lesen Sie daher nicht zuletzt im Interesse Ihrer eigenen Sicherheit diese Dokumentation
vollstandig durch. In dieser Dokumentation erfahren Sie, wie die Fa. Baumdller Nurnberg
GmbH die SERCOS-Anschaltung auf dem Modul BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Mo-
dul) und die EtherCAT-Anbindung auf dem Modul BM4-O-ECT-01 (EtherCAT-Slave-Mo-
dul mit Servoprofil nach IEC 61491) realisiert hat.

Die Einleitung beinhaltet allgemeine Informationen zu den beiden Feldbus-Slave-Modu-
len.

Informationen zu den weiteren Options- und Funktionsmodulen fiir die Gerétereihe
b maxXx® 4400 finden Sie in der b maxX® 4400 Betriebsanleitung 5.04043.

Informationen zur Programmierung des b maxXx® 4400-Reglers finden Sie im b maxXx®
4400 Parameterhandbuch 3.03039.

1.1 Verwendete Begriffe

In dieser Dokumentation werden fir die Baumiiller-Produkte ,BM4-O-SER-01“ und
.BM4-O-ECT-01" die Begriffe ,Modul“, ,Steckmodul” oder ,Optionsmodul” verwendet.

Das Optionsmodul BM4-O-ECT-01 gibt es in drei Ausfiihrungen. Diese sind an dem Ty-
penschliissel zu unterscheiden. Es werden daher auch die Bezeichnungen BM4-O-ECT-
01-00-00, BM4-ECT-01-01-00 und BM4-ECT-01-01-04 verwendet.

Sofern die Module nicht explizit in der Beschreibung genannt werden, bezieht sich der je-
weilige Text auf alle drei Optionsmodule. Gelten einzelne Teile der Dokumentation nur fur
ein einzelnes Modul, so sind diese Teile durch einzelne optionsmodulspezifische Kapitel
getrennt oder das jeweilige Modul wird explizit genannt.

Q
BAUMULLER
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Allgemeines

1.2 Allgemeines

1.2.1 BM4-O-SER-01 SERCOS-Slave-Modul

Das Modul BM4-O-SER-01 verbindet das b maxX® 4400 uiber den SERCOS-Ring mit
anderen Teilnehmern (z.B. CNC, weitere b maxx® 4400).

Das b maxx® 4400 kommuniziert mit dem SERCOS-Slave-Modul tiber das interne Dual
Port RAM. Die Kommunikationszeit hangt von der Zykluszeit ab, die Uber den SERCOS-
Master bei der Initialisierung des Ringes eingestellt wird. Die kirzeste erlaubte Zykluszeit
in Verbindung mit dem b maxx® 4400-Regler betragt 1 ms und kann dann in 1 ms Schrit-
ten vergréRert werden.

Alle zyklischen Daten so wie das Steuerwort und das Statuswort werden in einem Kom-
munikationszyklus zwischen dem SERCOS-Slave-Modul und dem b maxX® 4400 uber-
tragen. Die Servicekanalkommunikation wird in der Restzeit ausgefiihrt.

Das SERCOS-Slave-Modul unterstiitzt 2 Datenuibertragungsgeschwindigkeiten: 2 Mbit/s
und 4 Mbit/s.

Informationen zur Installation und Inbetriebnahme des SERCOS-Slave-Moduls finden
Sie in der Betriebsanleitung zum BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) 5.04012.

1.2.2 BM4-O-ECT-01 EtherCAT-Slave-Module mit Servoprofil nach IEC 61491 (SoE)

Das Modul BM4-O-ECT-01 verbindet das b maxx® 4400 uiber eine EtherCAT-Infrastruk-
tur mit anderen Teilnehmern (z.B. CNC, weitere b maxXx® 4400).

Das b maxX® 4400 kommuniziert mit dem EtherCAT-Slave-Modul iiber das interne Dual
Port RAM. Die Kommunikationszeit hangt von der Zykluszeit ab, die vom EtherCAT-Mas-
ter bei der Initialisierung des Optionsmoduls eingestellt wird. Die kirrzeste erlaubte Zyk-
luszeit in Verbindung mit dem b maxX® 4400 ist abhangig von der verwendeten Variante
des EtherCAT-Slave-Moduls (siehe Tabelle).

Alle zyklischen Daten so wie das Steuerwort und das Statuswort werden in einem Kom-
munikationszyklus zwischen dem EtherCAT-Slave-Modul und dem b maxx® 4400 uber-
tragen. Die Servicekanalkommunikation wird in der Restzeit ausgefihrt.

Das EtherCAT-Slave-Modul unterstiitzt die EtherCAT typische Ubertragungsgeschwin-
digkeit: 100 Mbit/s.

Unterschiede der Modul-Varianten

BM4-O-ECT-01-00 BM4-O-ECT-01-01
kleinste Zykluszeit 1ms 250 ps
Synchronisation D Telegramm Telegramm /

Distributed Clocks
Ethernet over EtherCAT (EoOE) 2) - ja

1 sjehe Kapitel ,Synchronisationsverfahren fir EtherCAT*
2) Siehe Kapitel ,Ethernet over EtherCAT*

Informationen zur Installation und Inbetriebnahme des EtherCAT-Slave-Moduls finden
Sie in der Betriebsanleitung zum BM4-O-ECT-01 (EtherCAT-Slave-Modul) 5.06003.
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Einleitung

1.3 Softwareversion

Diese Fassung des Programmierhandbuches beschreibt die Funktionalitat und die unter-
stltzten Parameter der unten aufgefiihrten Software-Versionen.

Die Version der Software lasst sich mit IDN S0030 Uiber den Master auslesen.

Optionsmodul

Beschriebene Software-Version

BM4-O-SER-01 1.09
BM4-O-ECT-01-00-00 ) 1.04
BM4-O-ECT-01-01-00 1.02
BM4-O-ECT-01-01-04 2.02

1) Letzter Stand dieser Hardware, nicht fur Neuentwicklungen verwenden!

1.4 Montage und Installation

Die Montage und Installation des BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) ist in der Be-

triebsanleitung 5.04012 beschrieben.

Die Montage und Installation des BM4-O-ECT-01 (EtherCAT-Slave-Modul) ist in der Be-

triebsanleitung 5.06003 beschrieben.

1.5 Adresseinstellung

Die Adresseinstellung des BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) ist in der Betriebs-

anleitung 5.04012 beschrieben.

Fir das Optionsmodul BM4-O-ECT-01-00-00 (EtherCAT-Slave-Modul, alte HW) ist keine
Adresseinstellung notwendig, nur Schalter 1 von S500 muss auf ,ON"“ stehen.

Fir die Optionsmodule BM4-O-ECT-01-01-00 und BM4-O-ECT-01-01-04 (EtherCAT-

Slave-Modul, neue HW) sind keine gesonderten Adresseinstellungen notwendig.

Q
BAUMULLER
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Ethernet over EtherCAT (EOE) - TCP/IP- Tunneling Uber EtherCAT

1.6 Ethernet over EtherCAT (EOE) - TCP/IP- Tunneling Gber EtherCAT

Fur die Ethernet-Kommunikation zu EtherCAT-Slaves (z.B. zum b maXX®-RegIer mit
EtherCAT-Slave, hier speziell fur das Bedientool ProDrive) werden die TCP-Pakete in-
nerhalb der EtherCAT-Pakete Ubertragen (Tunneling). In diesem Fall muss fir jeden
EtherCAT-Slave eine eigene IP-Adresse eingestellt werden. Uber diese IP-Adresse wird
der EtherCAT-Slave als Ethernet-Teilnehmer angesprochen.

Die Einstellung der IP-Adresse ist:

192.168.1.XXX

192.168.1 wird fest vergeben.

XXX bedeutet Einstellung der DIP Schalter (SW 13100 auf der HW) + 1

z.B. wenn die Adresse 5 gewtinscht wird, muss auf dem DIP Schalter 4 eingestellt wer-
den.

Ein EtherCAT Master hat auch die Mdglichkeit die IP-Adresse zu &ndern (falls dieses vom
Master unterstitzt wird). Dabei kann eine beliebige IP-Adresse gewahlt werden.

Die Portnummer fur die Kommunikation zu ProDrive ist 5043hex (= 20547dez).

Weil die EOE Kommunikation Uber die Mailboxen des EtherCAT erfolgt, sollte die Abfrage
der Mailboxen haufiger erfolgen (zwischen 5 ms und 50 ms).

1.7 Copyright und Warenzeichen

b maxX® st ein eingetragenes Markenzeichen von
Baumdiller Nirnberg GmbH
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GRUNDLEGENDE SICHERHEITS-
HINWEISE

In diesem Kapitel beschrieben wir Gefahren, die beim Parametrieren des Baumiiller
b maxx® 4400-Reglerteils und des eingesetzten Optionsmoduls auftreten kénnen und
wir erklaren die Bedeutung des Infozeichens.

2.1 Gefahrenhinweise und Gebote

WARNUNG (WARNING)

ﬁ Folgendes kann eintreffen, wenn Sie diesen Warnhinweis nicht beachten:
e schwere Koérperverletzung e Tod

Die Gefahr ist: mechanische und elektrische Einwirkung. Die Anderung von Parametern

\\ beeinflusst das Verhalten des Baumiiller-Gerats und somit das Verhalten der Anlage und ih-
rer Komponenten. Wenn Sie die Einstellungen der Parameter verandern, kdnnen Sie ein ge-
fahrliches Verhalten der Anlage und/oder ihrer Komponenten bewirken.

Fiihren Sie nach jeder Anderung der Parametereinstellungen eine Inbetriebnahme durch un-
o ter Beachtung aller Sicherheitshinweise und Sicherheitsvorschriften.

2.2 Infozeichen

HINWEIS

Der hier angegebene Hinweis ist eine besonders wichtige Information.

Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) 11
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Infozeichen
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GRUNDLAGEN SERCOS

3.1 Anschaltung

3.1.1 SERCOS

Das Optionsmodul ,BM4-O-SER-01* wird zur Einbindung des b maxx® 4400 in einen
SERCOS-Ring eingesetzt. Dafur besitzt das SERCOS-Optionsmodul zwei Anschliisse
fur Lichtwellenleiter. Einen Eingang und einen Ausgang.

3.1.1.1 Kommunikationszyklus

Alle zyklischen Daten zwischen dem Master und allen dazugehdrigen Antrieben werden
innerhalb eines Kommunikationszykluses ausgetauscht (z.B. in 1 ms).

Der Kommunikationszyklus beginnt damit, dass der Master ein Synchronisationstele-
gramm (MST) an alle Gerate sendet. Alle Antriebe erhalten diese Nachricht gleichzeitig.
Auf der Grundlage dieses MST muss jeder Antrieb seinen Sendezeitschlitz und den Mes-
szeitpunkt der Istwerte synchronisieren. Er sollte zusatzlich seine interne Verarbeitung,
insbesondere seine Regelung, darauf synchronisieren. Diese Art der Synchronisation mi-
nimiert die Totzeit und halt sie konstant. Dadurch wird gegentiber Regelungen ohne Syn-
chronisation ein verbessertes dynamisches Verhalten erreicht.

Kurze Zykluszeiten ermdglichen nur wenige Teilnehmer und werden hauptsachlich fur
die Betriebsart ,Drehmomentregelung” verwendet. Langere Kommunikationszykluszei-
ten ermdglichen den Anschluss von mehr Teilnehmern und werden deshalb fiir die Be-
triebsart ,Lageregelung” genommen.

3.1.1.2 Nichtzyklische Datenlibertragung

Die nichtzyklische Datenlibertragung wird vom Master ausgeldst und gesteuert. Die ge-
samte Kontrolle der nichtzyklischen Datentbertragung wird vom Master ausgeftihrt. Ein
Slave kann keine nichtzyklische Dateniibertragung starten, er kann nur darauf reagieren.

Es sind jeweils zwei Bytes (CNM/CNA) im Master-Datentelegramm und im Antriebstele-
gramm fur den erforderlichen nichtzyklischen Datenaustausch reserviert. Wenn Daten
mit mehr als zwei Bytes Lange zu ubertragen sind (z.B. ein Name oder eine Parameter-
nummernliste), wird die Ubertragung auf mehrere Kommunikationszyklen verteilt.

Q
BAUMULLER
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Anschaltung

3.1.1.3 Literatur zum Thema SERCOS

Fur grundlegende Informationen zum Thema SERCOS wird folgende Literatur empfoh-
len:

SERCOS interface (2004) ISBN 3-8259-1926-9

3.1.2 EtherCAT SoE

Das Optionsmodul BM4-O-ECT-01 wird zur Einbindung des b maxX® 4400 in einen
EtherCAT-Verbund eingesetzt. Dafir besitzt das EtherCAT-SoE-Modul zwei RJ45 Buch-
sen. Einen Eingang und einen Ausgang.

3.1.2.1 Kommunikationszyklus

Alle zyklischen Daten zwischen dem Master und allen dazugehdérigen Antrieben werden
innerhalb eines Kommunikationszykluses ausgetauscht (z.B. in 1 ms).

Synchronisation auf Telegrammempfang (Sollwerte)

In dieser Einstellung synchronisiert das Optionsmodul BM4-O-ECT-01 auf den Empfang
des Sollwerttelegramms. Auf dieser Grundlage setzt der Antrieb den Messzeitpunkt der
Istwerte und den Ubernahmezeitpunkt der Sollwerte. Zuséatzlich synchronisiert er seine
interne Verarbeitung, insbesondere die Regelung, darauf.

Die Genauigkeit bei dieser Synchronisation hangt somit von der Fahigkeit des Masters
ab, das Sollwerttelegramm mit mdglichst geringem Jitter also in konstantem Zeitabstan-
den zu Ubertragen.

Synchronisation mit Distributed Clocks

Dieses Verfahren wird nur von den Optionsmodulen BM4-O-ECT-01-01-00 und BM4-O-
ECT-01-01-04 unterstitzt. Hierbei generiert das Optionsmodul selbsttétig ein Synchroni-
sationssignal. Dieses Signal wird mittels einem Zeitstempeltelegramms an die anderen
Slaves und den Master angeglichen. Der Antrieb bestimmt seine Ubernahme Zeitpunkte
(Soll- und Istwerte) anhand dieses Signals.

Die Synchronisierung ist dabei unabhéngig von der Genauigkeit des Masters. Der Jitter
liegt bei 10 ns (Taktfrequenz des Signalgebers) und die Synchronizitat der Slaves unter-
einander hangt von der Haufigkeit der gesendeten Zeitstempeltelegramme ab.

14
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Grundlagen SERCOS

3.1.2.2 Nichtzyklische Datentibertragung

Die nichtzyklische Datentibertragung wird vom Master ausgeldst und gesteuert. Die ge-
samte Kontrolle der nichtzyklischen Datentbertragung wird vom Master ausgeftihrt. Ein
Slave kann keine nichtzyklische Datentbertragung starten, er kann nur darauf reagieren.

Es gibt im Slave zwei definierte Mailboxen, die fiir die Ubertragung der Bedarfsdaten ver-
wendet werden. Eine Mailbox dient dem Master zum Platzieren seiner Anfragen. Die
zweite Mailbox benutzter der Slave um seine Antwort abzulegen. Die Ubertragung der
Daten aus oder zu den Mailboxen erfolgt ausschlie3lich durch den Master.

Die aktuelle Implementierung nutzt die Moglichkeiten, die EtherCAT gegenuber SER-
COS bietet aus und erlaubt hier eine Ubertragung von mehr als nur zwei Byte je Zugriff.
Bei einer Bedarfsdatenanfrage mittels SoE wird die volle Grof3e der Mailbox ausgenutzt.
Somit lassen sich groRe Datenmengen Gber EtherCAT mit weniger Zugriffen als mit SER-
COS Ubertragen.

3.1.2.3 Literatur zum Thema EtherCAT

Weitergehende Informationen kdnnen tber die EtherCAT-Organisation bezogen werden.
Im Internet ist die EtherCAT-Organisation unter www.EtherCAT.org erreichbar.

EtherCAT ist als IEC 61158 standardisiert. Das Verwendete SERCOS-Profil SoE ist im
Standard IEC 61800-7 und IEC 61491 definiert.

3.2 SERCOS-Profil

3.2.1 Ubersicht

Die SERCOS-Interface-Spezifikation normiert die Formate und Wichtungen fir den Aus-
tausch von Betriebsdaten zwischen den Steuerungen und Antrieben.

Durch den zyklischen Datenaustausch fur Soll- und Istwerte mit exakter Zeitaquidistanz
und Synchronisation fir Messzeitpunkte und Sollwerteinsatz wird die Gesamtsynchroni-
sation fur alle angeschlossenen Antriebe mit der Steuerung erreicht.

Zusatzlich kann Uber einen nichtzyklischen Servicekanal mittels festgelegter Datenfelder
die Anzeige und Eingabe aller antriebsinternen Daten, Parameter und Diagnoseinforma-
tionen Uber das Steuerungs-Bedienfeld erfolgen. Bedarfsdaten (z.B. Parameter, Diagno-
setexte) werden auf individuelle Veranlassung durch die Steuerung tbertragen.

Soll- und Istwerte kénnen in Wort oder Doppelworten zwischen der Steuerung und den
Antrieben in beide Richtungen tbertragen werden. Im Fehlerfall werden Soll- und Istwer-
te durch die zyklische Kommunikation automatisch korrigiert. Bis zum nachsten Zyklus
wird mit den letzten gultigen Soll- und Istwerten weitergearbeitet. Zwei aufeinanderfol-
gende fehlerhafte Ubertragungen bewirken das Stillsetzen der Antriebe.

Q
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HINWEIS

Bei SERCOS ist ein einmaliger Ausfall von Sollwerten nicht als Fehler definiert. Somit ist es
notwendig einen solchen Ausfall durch den Regler zu kompensieren. Der Regler muss hierflr
fur die Extrapolation bei Sollwertausfall parametriert werden (siehe P1050 im Parameter-
handbuch des Reglers).

3.2.2 Kommunikationsphasen / Phasenhochlauf

Nach dem Einschalten der Spannungsversorgung durchlauft das System mehrere Zu-
stéande (d.h. Kommunikationsphasen), bevor der normale Betriebszustand (= Kommuni-
kationsphase 4) erreicht wird.

Im Folgenden werden die Aufgaben und Mdglichkeiten der verschiedenen Kommunikati-
onsphasen beschrieben. Bei den jeweiligen Beschreibungen werden sowohl die SER-
COS-Bezeichnungen (CPn) sowie die entsprechenden EtherCAT-Namen genannt.

Initialisierungsphase (CPO / Init)

Nach dem Einschalten der Versorgungsspannung beginnt das Optionsmodul mit der
Selbstdiagnose. Es werden samtliche internen Speicherbereiche getestet. Sind die Tests
erfolgreich, so wird die interne Kommunikation zum Regler aufgebaut. Lauft die Kommu-
nikation mit dem Regler, dann werden die Konfigurations- sowie weitere fiir interne Zwe-
cke benotigte Parameter aus dem Regler gelesen.

BM4-O-ECT-01

Das EtherCAT-SoE-Modul wechselt nach dem Lesen der Reglerparameter direkt in den
Kommunikationsphase 2, da keine Adresseinstellung auf dem Modul erfolgt und auch
keine Anzeige dafir verfligbar ist. Eine gesonderte Baudratenerkennung ist nicht not-
wendig.

BM4-O-SER-01

Das SERCOS-Modul stellt anschlieBend fiir ca. 1 Sekunde die eingestellte Adresse des
Drehschalters in hexadezimal auf seiner 7-Segment-Anzeige dar. Danach erfolgt die
Baudratenerkennung. Wenn das Optionsmodul eine giiltige Baudrate erkannt hat, wird in
die Kommunikationsphase 0 gewechselt.

Nach dem Anlegen der Betriebsspannung an die Elektronik des Masters und dem erfolg-
reichen Abschluss der gerateinternen Vorbereitungen und Uberpriifungen beginnt der
Master mit dem Senden der MST. Im MST wird die ,Kommunikationsphase 0" signali-
siert.

Nach dem Anlegen der Betriebsspannung an die Elektronik eines Slaves arbeitet dieser
als ,Repeater”. Das bedeutet, der Slave reicht die empfangenen Telegramme weiter zum
nachsten Teilnehmer im Ring. Wenn alle im Ring vorhandenen Slaves als Repeater ar-
beiten, werden die MST bis zum Eingang des Masters durchgereicht.

Nachdem der Master sein eigenes MST zehnmal ohne Unterbrechung empfangen hat,
schaltet er auf die Kommunikationsphase 1 um.
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Kommunikationsphase 1 (CP1/--)

Diese Phase wird nur vom SERCOS-Modul durchlaufen.

Der SERCOS-Master gibt im MST die ,Kommunikationsphase 1" vor und beginnt das
Master-Datentelegramm (MDT) der Kommunikationsphase 1 zu senden. Jeder Antrieb
wird durch den Master einzeln adressiert. Das MDT enthdlt nur einen Datensatz.

Durch das oben erwdhnte MDT wird nur die Adresse ,xx* als Information Ubertragen.
Wenn ein Antrieb in die Kommunikationsphase 1 ein an ihn adressiertes MDT empféangt,
antwortet er mit dem rudimentéren Antriebstelegramm der Kommunikationsphase 1. Da-
durch zeigt er an, dass er am Ring vorhanden und bereit ist fiir die Kommunikationsphase
2.

Der Master versucht, gegebenenfalls mehrmals, eine Antwort von einem Antrieb zu er-
halten. Wenn alle Antriebe geantwortet haben, schaltet der Master auf die Kommunikati-
onsphase 2 um.

Kommunikationsphase 2 (CP2 / PreOperational)

BM4-O-SER-01

Das MDT in Kommunikationsphase 2 besitzt folgenden Aufbau:
e die Adresse eines bestimmten Antriebs,

® nur einen Datensatz

e Datensatz ohne den Container fiir die zyklische Ubertragung.

Ab Kommunikationsphase 2 ist das Protokoll fiir die ,nichtzyklische Datentbertragung” in
Betrieb. Allerdings kann wahrend eines Zyklus der Datenaustausch nur mit einem Antrieb
stattfinden.

In Kommunikationsphase 2 missen ausgetauscht werden:
e Kommunikationsparameter
e die Parameter fiir den Aufbau der zyklischen Ubertragung

Der Master sendet zum Abschluss das Kommando ,Umschaltvorbereitung auf CP3" an
jeden Antrieb. Nach Erhalt dieses Kommandos prift jeder Antrieb intern, ob eine fehler-
freie Kommunikation in der Kommunikationsphase 3 mdglich sein wird (d.h. ob er alle er-
forderlichen Parameter fur CP3 erhalten hat). Nachdem jeder Antrieb auf dieses
Kommando mit ,Kommando ordnungsgemal ausgefuhrt“ geantwortet hat, kann der Mas-
ter im MST die CP3 vorgeben.
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BM4-O-ECT-01

Ab PreOperational sind die Mailboxen fir die Bedarfsdatenkommunikation zwischen
Master und Slave konfiguriert.

In dieser Kommunikationsphase miissen auch die informationen bezuglich Synchronisa-
tionszeiten (Zyklusdauer) und -verfahren (DC oder auf Telegrammerhalt) an den Slave
Ubermittelt werden.

Nachdem der EtherCAT-Master die notwendigen Parameter konfiguriert hat, fordert er
den Slave auf in den Zustand ,SafeOperational“ zu wechseln. Der Antrieb Uberprft dar-
aufhin, ob dies moglich ist.

Sofern diese Uberpriifung erfolgreich war wechselt der Antrieb in den Zustand
.SafeOperational”.

Kommunikationsphase 3 (CP3 / SafeOperational)

In dieser Kommunikationsphase ist der gesamte Kommunikationszyklus einschlief3lich
aller enthaltenen Telegramme komplett aufgebaut. Der Antrieb synchronisiert sich auf
den vorgegeben Zyklus.

BM4-O-SER-01

Die Zeitschlitze, die in der Kommunikationsphase 2 festgelegt wurden, sind von jetzt an
einzuhalten. Die Inhalte der Container fiir die zyklische Ubertragung sind noch bedeu-
tungslos.

Der Master kann ab jetzt mit allen Antrieben gleichzeitig nichtzyklische Datenibertragung
ausfuhren. Daher lassen sich in den CP3 die Daten fir die Auswahl und Parametrierung
von Antriebseigenschaften zeitsparender an die Antriebe tbertragen.

Zum Abschluss sendet der Master an jeden Antrieb das Kommando ,Umschaltvorberei-
tung auf CP4“. Zu diesem Zeitpunkt prift jeder Antrieb intern, ob in CP4 ein fehlerfreier
Betrieb mdglich ist.

Nachdem jeder Antrieb auf dieses Kommando mit ,Kommando ordnungsgemal ausge-
fuhrt* geantwortet hat, kann der Master im MST die CP4 (d.h. normaler Betrieb) vorge-
ben. Damit ist die Initialisierung abgeschlossen.

BM4-O-ECT-01

Im Falle der Synchronisierung auf den Telegrammempfang muss nun der EtherCAT-
Master die Sollwerttelegramme mit der geforderten Genauigkeit senden.

Im Gegensatz zu SERCOS sind bei EtherCAT die Istwerte vom Antrieb im ,SafeOperati-
onal“ glltig. Die Sollwerte werden in diesem Zustand vom Antrieb noch nicht Glbernom-
men. Somit kann der EtherCAT Master in dieser Phase ein Abbild des Istzustandes des
Antriebes erstellen.

Der Master kann nun das Umschalten nach ,Operational“ veranlassen. Der Slave Uber-
prift nun, ob ein fehlerfreier Betrieb moglich ist und wechselt in den Zustand Operational.
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Kommunikationsphase 4 (CP4 / Operational)

In dieser Phase lauft die zyklische Kommunikation gemalf3 der Konfiguration. Der Antrieb
ist synchron, da sonst kein Wechsel in diesen Zustand erfolgt ware.

BM4-O-SER-01
Bei SERCOS sind die Soll- und Istwerte ab dem zweiten Zyklus des CP4 gultig.

BM4-O-ECT-01

Bei EtherCAT werden die Sollwerte ab dem ersten Telegram, nachdem der Zustand
»operational“ vom Antrieb bestatigt wurde, ibernommen.

3.2.3 Fehler- und Zustandsmeldungen

CiD

C2D

C3D

Im Statuswort jedes Antriebs sind Sammelmeldungen der Zustandsklasse 1, 2 und 3
(C1D, C2D, C3D) definiert. Das jeweilige Bit wird entweder beim Anstehen des Fehlers
(C1D) gesetzt oder wenn sich etwas in der entsprechenden Zustandsklasse andert (C2D
und C3D).

Eine Fehlermeldung der Zustandsklasse 1 (C1D) bedeutet, dass im Antrieb ein Fehler-
zustand festgestellt wurde, der zu einem Abschalten mit anschlieBenden Md = 0 nach
Unterschreiten der Geschwindigkeit ny, fuhrt. Dieser Vorgang wird vom Antrieb selbst
ausgefihrt.

Ist das Bit 15 gesetzt, so liegt eine herstellerspezifische Fehlermeldung vor. Die Nummer
desb maXX®—RegIerfehIers ist dann in der >S0129< gespeichert.

Weitere Informationen zum Ricksetzen und Auswerten eines Fehlers finden sich in
>Fehlerbehandlung< ab Seite 147.

Eine Meldung der Zustandsklasse 2 (C2D) bedeutet eine Warnung, die auf eine mdgliche
Abschaltung hinweist.

Das C2D Bit im Statuswort wird durch das Auslesen der >S0012< zuriickgesetzt.

Ist das Bit 15 gesetzt, so liegt eine herstellerspezifische Warnung vor. Die Nummer der
b maXX®-RegIerwarnung ist dann in der >S0182< gespeichert.

Meldungen der Zustandsklasse 3 (C3D) sind reine Statusmeldungen (z.B. ,njg; < ny*).

Das C3D Bit im Status wort wird durch das Auslesen der >S0013< zurlickgesetzt.

Q
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3.2.4 Servicekanal

Der Servicekanal wird zur azyklischen Bedarfsdatenkommunikation verwendet. Die Kom-
munikation erfolgt Uber Parameter. Jeder Parameter besteht aus 7 Elementen:

Identnummer IDN (Pflicht)
Name (Option)

Attribut (Pflicht)

Einheit (Option)
Minimaler Wert (Option)
Maximaler Wert (Option)
7 Betriebsdatum (Pflicht)

Nur das Element 7 (Betriebsdatum) eines Parameters kann beschrieben werden, mit
Ausnahme der schreibgeschitzten Parameter. Alle anderen Elemente (Nummer, Name,
Attribut, Einheit, Min.- Wert, Max.-Wert) kénnen nur gelesen werden.

o O WDN P

3.2.4.1 Identnummer (IDN)

3.2.4.2 Name

Es gibt bei SERCOS 2 Sorten von Identnummern (IDNs). Die sogenannten S-Parameter.
Dies sind Parameter, die im SERCOS Standard IEC61491 definiert sind und die Herstel-
lerspezifischen P-Parameter.

Die IDN ist wie folgt festgelegt:

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘
-+ttt °r tr °r°r 11 1 |

X X X X X X X X X X X x IDNObis 4096

[
I
X X x Datensatznummer (wird vom b maXX®—Reg|er nicht unterstutzt)

0: S-Parameter
1: P-Parameter

Abbildung 1: Identnummer

3.2.4.3 Attribut

Der Name eines Parameters ist maximal 60 Byte lang. Die Sprache fir die Beschreibung
kann (iber den Parameter >S0265< ausgewahlt werden. Uber >S0266< kann abgefragt
werden, welche Sprachen unterstitzt werden.

Das Attribut enthalt die Informationen, die bendétigt werden, um das Betriebsdatum ver-
sténdlich darzustellen.
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3.2.4.4 Einheit

Die Einheit ist als Zeichenkette abgelegt. Das Betriebsdatum hat keine Einheit, wenn der
Datentyp entweder eine Binarzahl, eine Zeichenkette oder eine IDN ist.

3.2.4.5 Minimalwert

Der minimale Eingabewert ist der kleinste numerische Wert des Betriebsdatums, der vom
Antrieb bearbeitet werden kann.

Ein Betriebsdatum hat keinen minimalen Wert, wenn es eine Binarzahl, eine Zeichenket-
te oder ein Betriebsdatum variabler Lange ist.

3.2.4.6 Maximalwert

Der maximal Eingabewert ist der grof3te numerische Wert des Betriebsdatums, der vom
Antrieb bearbeitet werden kann.

Ein Betriebsdatum hat keinen maximalen Wert, wenn es eine Binarzahl, eine Zeichenket-
te oder ein Betriebsdatum variabler Lange ist.

3.2.4.7 Betriebsdatum

Das Betriebsdatum hat drei Kategorien:
e feste Lange 2 Byte

e feste Lange 4 Byte

e variable Lange bis zu 65532 Byte

3.2.4.8 Datenstatus

Der Inhalt des ,Datenstatus” bezieht sich auf den gesamten Datenblock. Der ,Datensta-
tus* enthalt die Bedingungen, die sich dynamisch andern.

BM4-O-SER-01

Beim Offnen des Servicekanals tiber ein Parameternummer wird der aktuelle Datensta-
tus automatisch zum Master Ubertragen.

BM4-O-ECT-01
Bei EtherCAT wird der Datenstatus mit dem regularen Antworttelegramm durch den Sla-

ve Ubermittelt. Bei Schreib-/Lesevorgangen auf normale IDNs wird der Datenstatus in
das ,Error“-Feld eingetragen.

Bei der Ausfuhrung von Kommandos wird beim Abschluss der Kommandobearbeitung
ein gesondertes Telegram (Notify SCC Command Execution) durch den Slave versendet.
Dies Enthalt den Datenstatus des Kommandos in einem eigenem Feld ,Data Status*.

Q
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e Statuswerte bei Bedarfsdaten

Fehlergruppe Fehlerart
Bits 15 ... 12 Bits 3...0
0000 Allgemeiner Fehler
0000 kein Fehler im Servicekanal
0001 Servicekanal ist nicht gedffnet
1001 unglltiges SchlieRen des Servicekanals
0001 Element 1
0001 Identnummer nicht vorhanden
1001 ungltiger Zugriff auf Element 1
0010 Element 2
0001 Name nicht vorhanden
0010 Name zu kurz Gbertragen
0011 Name zu lang Ubertragen
0100 Name ist nicht &nderbar (read only)
0101 Name ist z. Z. schreibgeschutzt
0011 Element 3
0010 Attribut zu kurz Gbertragen
0011 Attribut zu lang Ubertragen
0100 Attribut ist nicht &nderbar (read only)
0101 Attribut ist z. Z. schreibgeschitzt
0100 Element 4
0001 Einheit nicht vorhanden
0010 Einheit zu kurz Gibertragen
0011 Einheit zu lang Gbertragen
0100 Einheit ist nicht &nderbar (read only)
0101 Einheit ist z. Z. schreibgeschitzt
0101 Element 5
0001 Minimaler Eingabewert nicht vorhanden
0010 Minimaler Eingabewert zu kurz tbertragen
0011 Minimaler Eingabewert zu lang Gbertragen
0100 Minimaler Eingabewert ist nicht &nderbar (read only)
0101 Minimaler Eingabewert ist z. Z. schreibgeschiitzt
0110 Element 6
0001 Maximaler Eingabewert nicht vorhanden
0010 Maximaler Eingabewert zu kurz tbertragen
0011 Maximaler Eingabewert zu lang Ubertragen
0100 Maximaler Eingabewert ist nicht &nderbar
0101 Maximaler Eingabewert ist z. Z. schreibgeschitzt
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Fehlergruppe Fehlerart
Bits 15 ... 12 Bits 3...0
0111 Element 7
0010 Betriebsdatum zu kurz tbertragen
0011 Betriebsdatum zu lang Ubertragen
0100 Betriebsdatum ist nicht &nderbar (read only)
0101 Betriebsdatum ist in dieser Kommunikationsphase schreibgeschiitzt
0110 Betriebsdatum ist kleiner als der Minimale Eingabewert
0111 Betriebsdatum ist grof3er als der Maximale Eingabewert
1000 ungultiges Betriebsdatum

(z.B. ungltige Bitkombination fur diese Parameternummer)

e Statuswerte bei Kommandos

Die Bits 0 bis 3 sind nur bei Kommandos vorhanden (Kommandoquittierung) Anderungen
in der Kommandoquittierung bei

O Bit 2: Kommando ordnungsgemalf ausgefihrt (1 = 0 positive Quittung) oder

o Bit 3: Kommandoausfiihrung nicht méglich (0 = 1) negative Quittung) fihren zum
Setzen des Kommando-Anderungsbits im Statuswort des Antriebs.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

X X X X

Abbildung 2:

X

X X

|
0: Kommando im Antrieb nicht gesetzt
1: Kommando im Antrieb gesetzt

[

[

[

I

| 0: Kommandoausfiihrung im Antrieb unter-
| brochen

| 1: Kommandoausfihrung im Antrieb freige-
| ben

Kommando wird ordnungsgemaf ausgefihrt
Kommando ist noch nicht ausgefuhrt

[
[
[
(.
[
[
[
(.
[
| O
| 1
|

0: kein Kommandofehler
1: Kommandoausfihrung nicht mdglich

X X X reserviert

0: Betriebsdatum ist gultig
1: Betriebsdatum ist ungultig

reserviert

Statuswerte bei Kommandos
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3.2.5 Kommandos

Der Master kann Kommandos zu den Antrieben Ubertragen. Je nach Art des Kommandos
kann dadurch im Antrieb eine lange und komplexe Funktion aufgerufen werden.
Beispiele fiir solche Funktionen sind:

e NC-gefiihrtes Referenzieren

® Messtasterzyklus

Kommandos sind genauso aufgebaut wie andere nichtzyklische Daten. die Kennzeich-

nung als Kommando erfolgt durch das Attribut. In einem solchen Fall wird das Betriebs-
datum durch die Kommandovorgabe ersetzt.

I15I14I13I12I11I10I9I8I7I6I5I4I3I2I1IOI

reserviert

I

| 0 Kommando léschen

| 1 Kommando setzen

0 Kommando unterbrechen
1

Kommando freigeben

Abbildung 3: Kommandovorgabe

Uber die Kommandovorgabe kann der Master ein Kommando im Slave setzen oder akti-
vieren, um die Ausfiihrung freizugeben, zu unterbrechen oder zu I6schen. Bei Auftreten
eines Fehlers im Slave wird eine detaillierte Fehlermeldung zum Master gesendet.

Im Gegensatz zur normalen nichtzyklischen Dateniibertragung, bei der die Ubermittlung
mit dem letzten Datenblock beendet ist, wird das Ende eines Kommandos nach einer lan-
geren Ausfuhrungszeit gesondert an die Steuerung Ubermittelt. Dies erfolgt bei dem
SERCOS-Optionsmodul durch Signalisierung im Bit 5 des Statuswortes. Bei dem
EtherCAT-Optionsmodul wird dies durch ein gesondertes Benachrichtigungstelegramm
(Notify SSC Command Execution) Uber die Bedarfsdaten-Mailbox gemeldet.

I15I14I13I12I11I10I9I8I7I6I5I4I3I2I1I0I
reserviert |

0 Kommando ist nicht gesetzt

reserviert
1 Kommando ist gesetzt

I
I
I
I
0 Kommando ist unterbrochen
1

Kommando ist freigegeben

0 Kommando ist fertig
1

Kommando ist noch nicht fertig

I
I
I
I
|
I
I
|
I
I
0 Kommando ohne Fehler

1 Kommando-Ausfiihrung ist nicht moglich

0 Daten sind gultig
1

Daten sind ungultig

Abbildung 4: Kommandoantwort
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Der Master kann die Ausfiihrung eines Kommandos abbrechen, was er bei normalen Be-
darfsdaten nicht kann.

HINWEIS

Zu jedem Zeitpunkt ist nur ein aktives Kommando erlaubt. Es ist nicht erlaubt, dass zwei Kom-
mandos gleichzeitig freigegeben werden. Wenn der Kommando-Status geandert wurde, wird
Bit 5 des SERCOS Statuswortes sofort gesetzt, um dem Master den neuen Status anzuzei-
gen.
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KOMMUNIKATION ZUM
B MAXX® REGLER

In diesem Kapitel wird die Anbindung des b maxX®-Reglers beschrieben.

4.1 Bedarfsdaten-Kommunikation

4.1.1 S-Parameter

Die Bedarfsdatenkommunikation wird zum Regler Giber den Servicekanal von SERCOS
bzw. SoE abgewickelt.

4.1.2 P-Parameter

S-Parameter sind Standardparameter, die von SERCOS definiert sind. Die Umrechnung
zwischen SERCOS-Darstellung und der b maXX®-RegIer Interpretation erfolgt auf dem
Optionsmodul.

Mit der Servicedaten-Kommunikation werden auch durch SERCOS spezifizierte Kom-
mandos gestartet und beendet.

P-Parameter sind herstellerspezifische Parameter. Hiermit werden die internen Parame-
terdesb maXX®-RegIers direkt und ohne Umrechnung angesprochen. P-Parameter wer-
den mit ihrer Parameter-Nr. und dem gesetzten Bit 15 angefragt (z.B. PO053 = 32821,
8035}, Wenn ein Parameter nicht implementiert ist, antwortet der Antrieb mit der pas-
senden Meldung (IDN not existing) tiber SERCOS bzw. SoE.

Q
BAUMULLER

Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) 27
Dokument-Nr.: 5.04013.04 von 172



Zustandsmaschine

4.2 Zustandsmaschine

421 b maXX®-RegIer

Zustand 1

Es stehen keine Fehlermeldungen an. Wenn die 24 V-Versorgungsspannung einge-
schaltet wird und die Optionsmodul-Parameter im b maxX®-Regler korrekt gesetzt
wurden, erreicht der Antrieb Zustand 1.

Zustand 1 = Zustand 2

Wenn folgende Bedingungen zutreffen, versetzt das Optionsmodul den Antrieb in den
Zustand 2:

o Antrieb ist fehlerfrei
o Zwischenkreis ist geladen
o0 SERCOS Steuerwort Bit 14 und 15 sind geldscht

Zustand 2 = Zustand 1

Fur diesen Ubergang muss der Wert des Reglerparameters P0484 (Istwert der Zwi-
schenkreisspannung) fuir mindestens 3 Sekunden kleiner sein, als der Wert von P0020
(Sollwert der Zwischenkreisspannung).

Alle anderen Ubergédnge der Zustandsmaschine werden vom SERCOS Steuerwort
des MDT gesteuert (siehe Ubersicht unten):
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Steuerwort
000

Ubergang 1

Abbildung 5:

SERCOS Bits
Antrieb meldet "Nicht bereit zur
Leistungszuschaltung” Bit: 15 14
NICHT EINSCHALTBEREIT Status: x x
56 g _
Status 00 Bit: 15 14 13
Steuer: x Xx X

interne Meldung des
Leistungsteils
an der Regler

Antrieb meldet "Betriebsbereit"

EINSCHALTSPERRE H
BB

Status 01

Steuerwort
00x

Steuerwort
00x

Leistung
AUS

Leistung
EIN

Antrieb ist bereit zur
Drehmomentzuschaltung

<

EINSCHALTBEREIT

BB

Status 10
Steuerwort Steuerwort
01x 00x
Antrieb ist eingeschaltet,
Master gibt Antriebsfreigabe
EINGESCHALTET
BB S
teuerwort
Status 10 XXX
Steuerwort
111 }
Ubergang 2

o

Antrieb erzeugt Drehmoment und
folgt der Sollwertvorgabe

BETRIEB FREIGEGEBEN
BB

Status 11

Steuerwort

Ubergang 2 01x

Antrieb wird bestmdglich stillgesetzt,

Ricklauf an der Stromgrenze

(P1005 =3)
ANTRIEB STILLSETZEN AKTIV
BB

Status 11

—/
selbstandige
Umschaltung

Zustandsmaschine

in den Zustand 2

4000_0391_rev01_int.cdr
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4.2.2 SERCOS

Der Antrieb signalisiert Gber die Bits 14 und 15 im SERCOS-Statuswort folgende Zustéan-
de:

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’
[

Nicht bereit zur Leistungszuschaltung (Zustand 0)

0 O

0 1 Bereit zur Leistungszuschaltung (Zustand 1)

1 0 Antrieb ist drehmomentenfrei und Endstufe ist gesperrt (Zustand 2)
1 1

Antrieb ist betriebsbereit (Zustand 4)

Abbildung 6: SERCOS-Statuswort

Die Ubergénge und die Bedingungen dafiir sind wie folgt:

e Zustand 0 = Zustand 1
Dieser Ubergang erfolgt, wenn der Antrieb fehlerfrei ist.

e Zustand 1 = Zustand 2
Dieser Ubergang erfolgt wenn folgende Bedingungen erfiillt sind:

o die Leistung ist zugeschaltet

o der Antrieb ist fehlerfrei (C1D = 0)

o die Bits 14 und 15 im Steuerwort sind geldscht
Die Auswirkung des Bit 14 auf den Zustandswechsel ist Uber den Regler konfigurierbar.
Die Auswahl ist Giber die Parameter ,Konfiguration Slot G/H" im Regler einstellbar (P0832
oder P0842 je nach Steckplatz des Optionsmoduls).
Zur Auswahl stehen folgende Verhalten (Bit O des Parameters):

o Standard: Bits 14 und 15 werden ausgewertet (BitO geléscht), Verhalten entsprich
IEC61491 second edition 2002-10

O Spezial: Nur Bit 15 wird ausgewertet und muss geléscht worden sein, bevor der
Ubergang moglich wird (Bit 0 gesetzt). Verhalten entspricht Vorabversion IEC61491
vom 2004-08-26

e Zustand 2 = Zustand 3

Dieser Ubergang erfolgt nachdem der Master die Bits 14 (Antrieb Freigabe) und 15 (An-
trieb Ein) im SERCOS Steuerwort gesetzt hat.

HINWEIS
Die Parameter ,Konfigurations Slot G/H“ werden nur beim PowerUp des Optionsmoduls aus-
gewertet. Daher muss diese Einstellung im b maXX®-RegIer gespeichert werden.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel >Konfigurationsparameter im Regler< ab Seite
46.
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4.3 Wichtung

4.3.1 Lagedaten

Das Format der SERCOS-Parameter unterscheidet sich vom Format der b maxx®-Reg-
ler-Parameter. Deshalb ist auf der Optionskarte SERCOS-Slave-Modul eine Umrech-
nung notwendig.

Die Optionskarte SERCOS-Slave-Modul unterstitzt Lagedaten-, Geschwindigkeitsda-
ten- und Momentendaten-Umrechnung.

AulBerdem kann zwischen einer Wichtung der Vorzugswerte und einer Wichtung beliebi-
ger Werte mittels frei einstellbarer Wichtungsparameter gewahlt werden.

Die Festlegung der Wichtungsart erfolgt durch das Setzen der Wichtungsarten-Definiti-
onsbits in den Wichtungsarten-Parametern.

Ungewichtete Lagedaten

Die vom Antrieb erfassten und von der Steuerung berechneten Lagedaten werden unge-
wichtet zwischen der Steuerung und den Antrieben (und umgekehrt) Ubertragen
(>S00764). Es obliegt dem Anwender, die gegebene Wertigkeit bei der Benutzung der
Lagedaten zu beriicksichtigen.

Wichtung translatorischer Lagedaten (ab SERCOS Version 1.07)

Die translatorische Wichtung wird mit der Wichtungsart festgelegt (siehe »S0076<). Die
Wichtungsparameter >S0007< und >S0078< gelten fir alle translatorische Lagedaten.

LSB-Wertigkeit = Einheit * Wichtungsfaktor *10 Wichtungsexponent)
|

translatorisch
(>S0076<, Bit0 ... 2)

Last oder Motor
(>S00764, Bit 6)

Die Wertigkeit des LSB der translatorischen Lagedaten wird durch den Wichtungsfaktor
>S0077< und den Wichtungsexponenten >S0078< definiert

LSB-Wertigkeit = Einheit * 10Wichtungsexponent

Vorzugswichtung Parameterwichtung
(»S00764, Bit 3)
| |
Meter Meter

(>S00764, Bit 4)

| |
LSB=10"m Variable LSB Wertigkeit
(>S0077<)
(>S0078<)

Wichtung rotatorischer Lagedaten
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Die rotatorische Wichtung wird mit der Wichtungsart festgelegt (siehe »S0076<). Die Ro-
tations-Lageauflosung (>S0079<) gilt fur alle rotatorischen Lagedaten.

Die Wertigkeit des LSB der rotatorischen Lagedaten wird durch die Rotations-Lageaufl6-
sung bestimmt.

1 Umdrehung

LSB —Wertigkeit = - —
Rotations-Lageauflésung

Vorzugswichtung fur rotatorische Lagedaten

Bei rotatorischer Vorzugswichtung (siehe >S0076<) ist die Rotations-Lageaufldsung
(>S0079<) auf 3 600 000 festgelegt. Die LSB-Wertigkeit fir alle rotatorischen Lagedaten
betragt somit 0,0001° (10" Grad).

‘ Wichtungsart fur Lagedaten (>S0076<) ‘
|

‘ rotatorisch ‘

‘ Last oder Motor ‘

‘ Vorzugswichtung ‘ ‘ Parameterwichtung ‘
| |
‘ Grad ‘ ‘ Grad ‘
| |
Aufldsung: Variable LSB Wertigkeit
3600 000 (>S0079<)
LSB = 0,0001 Grad
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S0076

S0077

S0078

S0079

Die relevanten SERCOS-Parameter sind »S0076<, >S0077<, >S0078<, >»S0079< und
>S01034.

Wichtungsart fur Lagedaten (siehe auch Parameter >Seite 94 <)

Mit diesem Parameter wird die Art der Wichtung fiur Lagedaten ausgewahlt. Es wird defi-
niert, welches Format Master und Antrieb fiir den Datenaustausch benutzen muissen.

Der b maXX®—RegIer unterstitzt inkrementale Wichtung und rotatorische Wichtung.

Ab der SERCOS-Version 1.07 wird auch die translatorische Wichtung (lineare Skalie-
rung) unterstitzt.

Wichtungsfaktor translatorischer Lagedaten (siehe auch Parameter >Seite 94<)

In diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fur alle Lagedaten in diesem Antrieb fest-
gelegt.

Wichtungsexponent translatorischer Lagedaten (siehe auch Parameter >Seite 954)

In diesem Parameter wird der Wichtungsexponent fir alle Lagedaten in diesem Antrieb
festgelegt.

Rotations-Lageaufldsung (siehe auch Parameter >Seite 95<)

Dieser Parameter enthalt den Wert der Rotations-Lageaufldsung und legt den LSB-Wert
der rotatorische Wichtung fest. Wenn Vorzugs-Normierung ausgewahlt wurde, ist der
Wert 3600000. Das bedeutet einen LSB-Wert von 0,0001 Grad.
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S0103

Modulowert (siehe auch Parameter > Seite 102<)

Wenn in >S0076< das Moduloformat gewéahlt wurde, legt dieser Parameter fest, wann
die Lagedaten auf 0 Uberlaufen.

Wenn Telegramm-Typ 4 den Lagesollwert auf den b maXX®-RegIer—Parameter P0370
schreibt, betragt der Wertebereich dieses Parameters 0 bis 232 Das SERCOS-Slave-
Modul muss das Format zwischen SERCOS und internem Verarbeitungs-Format konver-
tieren.

Wird die Moduloberechnung genutzt, so sind in diesem Parameter ganzzahlige Vielfache
der Rotationslageaufldsung >S0079< einzutragen.

4.3.2 Geschwindigkeitsdaten

Ungewichtete Geschwindigkeitsdaten

Die vom Antrieb erfassten und die von der Steuerung berechneten Geschwindigkeitsda-
ten werden ungewichtet zwischen der Steuerung und den Antrieben (und umgekehrt)
Ubertragen. Es obliegt dem Anwender, die gegebene Wertigkeit bei der Benutzung der
Geschwindigkeitsdaten zu berticksichtigen.

Wichtung translatorischer Geschwindigkeitsdaten
Die translatorische Wichtung wird nicht unterstitzt.

Wichtung rotatorischer Geschwindigkeitsdaten

Die rotatorische Wichtung wird mit der Wichtungsart festgelegt (siehe >S0044<). Die
Wichtungsparameter (>S0046< und >S00474) gelten fur alle rotatorischen Geschwin-
digkeitsdaten.

Die Wertigkeit des LSB der rotatorischen Geschwindigkeitsdaten wird durch das Produkt
aus Wichtungsfaktor und Wichtungsexponent (Basis 10) bestimmt.

. . Einheit Exponent
LSB-W k = ————— - Faktor - 1
S ertigkeit Zeiteinheit aktor - 10

Es sind zwei Vorzugswichtungen fir die rotatorischen Geschwindigkeitsdaten definiert.
Fir beide ist der Wichtungsfaktor (>S0045<) 1, der Wichtungsexponent (>S0046<)
hangt von der verwendeten Zeiteinheit ab.

® \orzugswichtung (Minute)

1-10 *mint

(.
| Wichtungsexponent (>S0046<)

|
Wichtungsfaktor (>S0045<)
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S0044

S0045

S0046

® Vorzugswichtung (Sekunde)

-6 -1
1-10 s
I I
| Wichtungsexponent (>S0046<)

I
Wichtungsfaktor (>S0045<)

‘ Wichtungsart fur Geschwindigkeitsdaten (>S0044 <) ‘
I

‘ rotatorisch ‘

‘ Last oder Motor ‘

‘ Vorzugswichtung | ‘ Parameterwichtung ‘
I I I
‘ min | ‘ s | ‘ min oder s ‘
I I I
LSB = LSB = Variable LSB Wertigkeit
104 min 1 10651 (>S0045<)
(>S0046<)

Die relevanten SERCOS-Parameter sind »S0044<, >S0045< und »>S00464.

Wichtungsart fir Geschwindigkeitsdaten (siehe auch Parameter > Seite 89<)

Mit diesem Parameter wird die Art der Wichtung fur Geschwindigkeitsdaten ausgewabhilt.
Es wird definiert, welches Format Master und Antrieb fir den Datenaustausch benutzen
missen.

Der b maxX®-Regler unterstiitzt inkrementale Wichtung und rotatorische Wichtung.

Wichtungsfaktor Geschwindigkeitsdaten (siehe auch Parameter >Seite 89<)
Mit diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fur Geschwindigkeitsdaten festgelegt.

Im Falle der Vorzugswichtung wird dieser Parameter gleich 1 gesetzt.

Wichtungsexponent Geschwindigkeitsdaten (siehe auch Parameter > Seite 90<)
Dieser Parameter legt den Wichtungsexponent fir Geschwindigkeitsdaten fest.

Im Falle der Vorzugswichtung in Umdrehungen/min wird S0046 gleich -4 gesetzt.

Im Falle der Vorzugswichtung in Umdrehungen/s wird S0046 gleich -6 gesetzt.

Fur diesen Parameter sind nur Werte von -8 bis 2 erlaubt.

Die resultierende Auflésung in der Vorzugswichtung (Umdr./min) ist 1 x 10"* Umdr./min.

Telegramm-Typ 3 schreibt z.B. den Geschwindigkeitssollwert auf Parameter P1171 des
b maXX®-RegIers. Der Bereich dieses Parameters liegt zwischen -100,00 % bis
+100,00 %. Die Optionskarte SERCOS-Slave-Modul muss alle Umrechnungen zwischen
SERCOS- und internem b maXX®—RegIer—Format vornehmen.
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4.3.3 Beschleunigungsdaten

Ungewichtete Beschleunigungsdaten

Die vom Antrieb erfassten und die von der Steuerung berechneten Beschleunigungsda-
ten werden ungewichtet zwischen der Steuerung und den Antrieben (und umgekehrt)
Ubertragen. Es obliegt dem Anwender, die gegebene Wertigkeit bei der Benutzung der
Beschleunigungsdaten zu berticksichtigen.

Wichtung translatorischer Beschleunigungsdaten

Die translatorische Wichtung wird nicht unterstitzt.

Wichtung rotatorischer Beschleunigungsdaten

Die rotatorische Wichtung wird mit der Wichtungsart festgelegt (siehe »S01604). Die
Wichtungsparameter (>S0161< und >S01624) gelten fiir alle rotatorischen Beschleuni-
gungsdaten.

Die Wertigkeit des LSB der rotatorischen Beschleunigungsdaten wird durch das Produkt
aus Wichtungsfaktor und Wichtungsexponent (Basis 10) bestimmt.

LSB —Wertigkeit = _Einheit Faktor - 105XPOnent

Zeiteinheit

Vorzugswichtung rotatorischer Beschleunigungsdaten
Es ist nur eine Vorzugswichtung fiir rotatorische Beschleunigungsdaten festgelegt.

-4 rad

1-10 >

| |
| Wichtungsexponent (>S0162<)

|
Wichtungsfaktor (>S0161<)
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‘ Wichtungsart fur Beschleunigungsdaten (>S0160<) ‘
I

‘ rotatorisch ‘

‘ Last oder Motor ‘

‘ Vorzugswichtung ‘ ‘ Parameterwichtung ‘
| |
| s | | s |
| |
‘ rad ‘ ‘ rad ‘
| |
LSB = 107 rad/s? Variable LSB Wertigkeit
(>S0161<)
(>S0162<)

Die relevanten SERCOS-Parameter sind »S0160<, >S0161< und >S01624.

S0160 Wichtungsart fir Beschleunigungsdaten (siehe auch Parameter >Seite 1144)

Mit diesem Parameter wird die Art der Wichtung fir Beschleunigungsdaten ausgewahilt.
Es wird definiert, welches Format Master und Antrieb fir den Datenaustausch benutzen
mussen.

Derb maXX®-RegIer unterstitzt die rotatorische Wichtung. Die Daten sind immer auf die
Motorwelle bezogen.

S0161 Wichtungsfaktor fiir Beschleunigungsdaten (siehe auch Parameter >Seite 114<)
Mit diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fir Beschleunigungsdaten festgelegt.
Im Falle der Vorzugswichtung wird dieser Parameter gleich 1 gesetzt.

S0162 Wichtungsexponent fiir Beschleunigungsdaten (siehe auch Parameter >Seite 1154)
Mit diesem Parameter wird der Wichtungsexponent fir Beschleunigungsdaten festgelegt.
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4.3.4 Drehmomentdaten

Die Wichtung der Drehmomentdaten wird mit der Wichtungsart (»S0086<) festgelegt.
Die Wichtungsparameter (>»S0093< und >S0094<) gelten fir alle Drehmomentdaten.

Die Wertigkeit des LSB der Drehmomentdaten wird durch das Produkt aus Wichtungs-
faktor und Wichtungsexponent (Basis 10) bestimmt.

LSB —Wertigkeit = Einheit - Faktor - 1pExPonent

Wichtung translatorischer Drehmomentdaten
Die translatorische Wichtung wird nicht unterstitzt.

Wichtung rotatorischer Drehmomentdaten

Es sind zwei Vorzugswichtungen fiir die rotatorischen Geschwindigkeitsdaten und eine
prozentuale Wichtung definiert. Fir beide ist der Wichtungsfaktor (>S0093<) gultig, der
Wichtungsexponent (>S00944) hangt von der verwendeten Einheit ab.

® \orzugswichtung (Nm)

-2
1-10 "Nm
| |
| Wichtungsexponent (>S0093<)

|
Wichtungsfaktor (>S0094 <)

® Vorzugswichtung (inlbf)

-1
1-10 "Nm
| |
| Wichtungsexponent (>S0093<)

|
Wichtungsfaktor (>S0094 <)

38

von 172

Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul)
Dokument-Nr.: 5.04013.04 Baumuller Nurnberg GmbH



Kommunikation zum b maXX® Regler

S0086

S0093

S0094

Wichtungsart fir Drehmomentdaten (>S0044<)

rotatorisch

Last oder Motor

‘ Vorzugswichtung |
| I
\ Nm | | inbf |
| |
LSB = LSB =
102 Nm 10t inlbf

‘ Parameterwichtung ‘

Nm oder inlbf

Variable LSB Wertigkeit
(>S0093<)
(>S0094 <)

‘ Prozentuale Wichtung ‘

incr

lincr=0,1% M,

Die relevanten SERCOS-Parameter sind »>S0086<, »S0093< und >S00944.

Wichtungsart fir Drehmomentdaten (siehe auch Parameter >Seite 98<)

Mit diesem Parameter wird die Art der Wichtung fiir Beschleunigungsdaten ausgewabhilt.

Es wird definiert, welches Format Master und Antrieb fir den Datenaustausch benutzen

missen.

Der b maxx®-Regler unterstiitzt die rotatorische Wichtung. Die Daten sind immer auf die

Motorwelle bezogen.

Wichtungsfaktor Drehmomentdaten (siehe auch Parameter >Seite 99<)

Mit diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fur Drehmomentdaten festgelegt.

Im Falle der Vorzugswichtung wird dieser Parameter gleich 1 gesetzt.

Wichtungsexponent Drehmomentdaten (siehe auch Parameter >Seite 100<)

Mit diesem Parameter wird der Wichtungsexponent fir Drehmomentdaten festgelegt.
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5.1 Dateninhalte

DATENAUSTAUSCH UND
PARAMETRIERUNG

Folgende Bezeichnungen werden benutzt:

5.1.1 Datenbegriffe

Betriebsdaten
Alle benutzten Daten sind mit Parameternummern (IDN) versehen und werden als
Betriebsdaten bezeichnet.

Parameter
Parameter werden fur Einstellungen von Antrieben und der Steuerung verwendet, um
einen fehlerfreien Betrieb des Systems zu gewéhrleisten.

Kommandos
Die Kommandos werden benutzt, um Funktionen in den Antrieben oder zwischen der
Steuerung und den Antrieben zu aktivieren.

Sollwerte und Istwerte
Soll- und Istwerte werden gewdhnlich als zyklische Daten in die Telegramme einge-
baut.

Bedarfsdaten

Bedarfsdaten werden auf Anforderung Uber den Servicekanal zwischen der Steue-
rung und den Antrieben ausgetauscht. Ein solcher Bedarfsfall ist beispielsweise des
Anzeigen oder Eingeben bestimmter Daten am Steuerungsterminal.

Damit alle Daten bei Bedarf am Steuerungsterminal anzeigbar bzw. beliebig einstell-
bar sind, kbnnen grundsatzlich alle Daten als Bedarfsdaten gelesen und geschrieben
werden.

Fur Inbetriebnahme oder Service sollte die Ubernahme von zyklischen Daten ge-
sperrt werden. Dadurch kénnen die normalerweise zyklisch Ubertragenen Daten als
Bedarfsdaten geschrieben werden.
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e Zyklische Daten
Daten werden also zyklische Daten bezeichnet, wenn sie sich in konfigurierbaren Da-
tensatz der Telegramme befinden und somit in jedem Kommunikationszyklus erneut
Ubertragen werden.
In der Kommunikationsphase 2 wird festgelegt, welche Daten von der Steuerung zu
jeden einzelnen Antrieb zyklisch Ubertragen werden und welche Daten die Steuerung
von jedem einzelnen Antrieb empfangt.
Soll- und Istwerte werden im allgemeinen als zyklische Daten definiert.

® |[nitialisierungsdaten
Diese Daten initialisieren das Kommunikationssystem und legen alle Betriebspara-
meter der Steuerung und der Antriebe fest.

5.2 Kommunikationsparameter

Die Kommunikationsparameter dienen zur Abstimmung zwischen Master und Slave. Mit
ihnen wird das zeitliche Verhalten der Kommunikation festgelegt. Sie missen in der Kom-
munikationsphase 2 (CP2) Ubertragen und in der Kommunikationsphase 3 (CP3) sowohl
im Master als auch im Slave aktiviert werden (siehe auch >Standardparameter< ab Seite
75).

5.2.1 Sendezeitpunkte bei SERCOS

TScyc o
T2
Slave 1 Slave 2
MST AT 1 AT1 2 !ATQ \ AT AT\ MDT MST
T1min.1 P
T4 TATAT | TATRP.1 TRPAT m TATMTM | TmTsYK
- >
T
T2 - _
e
<
T1im o .EI
S
Tim - >
$|
T3 R 5
8|
Ty - Ts =
Synchronisation Messzeitpunkt
Istwerte
Abbildung 7:  Sendezeitpunkte
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Datenaustausch und Parametrierung

Beschreibung Parameter-
nummer

Zeiten im Slave:

® Sendereaktionszeit AT T1min >S0003<

® Umschaltzeit Senden/Empfangen TaTMT >S00044

Die Parameter Tatat Tatrp UNd Trpat haben keine Parameternummern!

e Erholzeit Empfangen/Empfangen TmTsy >S00884

e Kopierzeit-Sollwerte TuTsce >S00904«

Zeit im Antrieb:

Mindestzeit-Istwerterfassung Tg >S00054<

Vom Master zu berechnende Zeiten:

e Sendezeitpunkt AT (T1 = Tqmin) T >S0006<

® Messzeitpunkt Istwerte (T4 = Tgcyc - Ts) Ty >S00074

e Sendezeitpunkt MDT Ts >S00894<

e Sollwert-Gultigkeitszeitpunkt Ts >S00084

5.2.2 EtherCAT SoE

EtherCAT hat keine Entsprechung fir das SERCOS MST. Die Synchronisation des An-
riebes mit dem Optionsmodul BM4-O-ECT-01 erfolgt in der aktuellen Implementierung
auf den Empfang des Sollwerttelegramms (siehe auch Distributed Clocks und
>Kommunikationszyklus< auf Seite 14). Um eine Synchronisation der einzelnen Antrie-
be zu erreichen werden die Parameter Messzeitpunkt Istwerte (>S0007<) sowie der Pa-
rameter Sollwert-Giltigkeitszeitpunkt (>S0008<) unterstitzt.

Aufgrund der unterschiedlichen Physik sind die folgenden Parmeter aus dem SERCOS-
Standard bei einer EtherCAT Anbindung uberflissig und werden somit auch nicht vom

EtherCAT-Optionsmodul unterstitzt:

>S00034, >S00044, >S00054, >S00094, >S0010<, »S00144, >S0088<, >S00904,

>S01274, »S0128<

Q
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Ebenfalls auf Grund der veranderten Physik haben folgende Parameter eine gednderte
Bedeutung gegentiber dem SERCOS-Standard.

IDN EtherCAT SERCOS
>S0006< Gibt die Zeit als Offset zur EtherCAT-Synchro- | Sendezeitpunkt AT
nisation an, zu der der Antrieb die Istwerte (T1)
bereitstellen muss
>S0028< Z&hlt die ausgefallen Telegramme im zykli- MST Fehlerzahler
schen Betrieb
>S0089< Gibt die Zeit als Offset zur EtherCAT-Synchro- | Sendezeitpunkt

nisation an, ab der der Antrieb die Sollwerte MDT (T2)
auswerten kann.

5.3 Telegramm

Als Telegramm bezeichnet SERCOS den Datensatz, der zyklisch zwischen Master und
Slave ausgetauscht wird. Diese Bedeutung wird auch bei Verwendung von SoE Uber

EtherCAT verwendet.
MDT Steuerwort Servicedaten konfigurierbarer Datensatz
16 Bit 16 Bit xx Bit

Abbildung 8: allgemeine Form eines Master-Daten-Telegramms (MDT)

AT Statuswort Servicedaten konfigurierbarer Datensatz

16 Bit 16 Bit yy Bit

Abbildung 9:  allgemeine Form eines Antwort-Telegramms (AT)

Die Telegramminhalte der konfigurierbaren Datensatze werden entweder Gber die Vor-
zugstelegramme oder das frei konfigurierbare Telegramm festgelegt. Diese Festlegung
erfolgt Uber die Telegrammart.

Alle im Antriebstelegramm enthaltenen Istwert missen in der Kommunikationsphase 4 in
jedem Zyklus vom Antrieb erneuert werden. Im MDT muss die Steuerung alle zyklisch zu
Ubertragenden Sollwerte in der Kommunikationsphase 4 in Abhangigkeit von der Be-
triebsart giltig halten.

HINWEIS
Die Optionskarte BM4-O-SER-01 von Baumdller unterstitzt die vorkonfigurierten Telegram-
me 3 und 4, sowie das frei konfigurierbare Telegramm 7.
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5.3.1 Vorkonfiguriertes Telegramm 3

Dieses Telegramm betreibt den b maXX®-RegIer in Drehzahlregelung (P1000 = -3). Der
Master Ubertragt zyklisch Drehzahl-Sollwerte zum b maXX®-RegIer. Der b maXX®-Reg-
ler Ubertragt zyklisch Lage-Istwerte zum Master. Die mdglicherweise notwendigen Be-
rechnungen zur Lageregelung missen dabei im Master durchgefiihrt werden.

Telegrammformat
Das Master Datentelegramm MDT hat folgendes Format:

MDT Steuerwort Servicedaten zyklischer Geschwindigkeits-Sollwert S0036

16 Bit 16 Bit 32 Bit
Abbildung 10: MDT vorkonfiguriertes Telegramm 3

Das passende Antriebstelegramm AT hat folgendes Format:

AT Statuswort Servicedaten zyklischer Lage-Istwert S0051

16 Bit 16 Bit 32 Bit
Abbildung 11: AT vorkonfiguriertes Telegramm 3

5.3.2 Vorkonfiguriertes Telegramm 4

Dieses Telegramm betreibt den b maXX®-RegIer in Gleichlaufregelung (P1000 = -4). Der
Master Ubertragt zyklisch Lagesollwerte zum b maXX®-RegIer. Der b maXX®-RegIer
Ubertragt zyklisch Lageistwerte zum Master. Die Berechnungen zur Lageregelung wer-
den dabei vom b maXX®-RegIer durchgefuhrt.

Telegrammformat
Das Master Datentelegramm MDT hat folgendes Format:

MDT Steuerwort Servicedaten zyklischer Lage-Sollwert S0049

16 Bit 16 Bit 32 Bit
Abbildung 12: MDT vorkonfiguriertes Telegramm 4

Das entsprechende Antriebstelegramm AT hat folgendes Format:

AT Statuswort Servicedaten zyklischer Lage-Istwert SO051

16 Bit 16 Bit 32 Bit
Abbildung 13: AT vorkonfiguriertes Telegramm 4

Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) 45
BAUMULLER Dokument-Nr.: 5.04013.04 von 172



Konfigurationsparameter im Regler

5.3.3 Benutzerdefiniertes Telegramm 7

Auswahl der Parameter Uber >S0024< (Sollwerte) und >S0018<« (Istwerte).

5.4 Konfigurationsparameter im Regler

Bestimmte Einstellungen der Optionskarten kénnen im Datensatz des Reglers abgelegt
werden. Hierbei handelt es sich um Konfigurationseinstellungen, die nicht mittels IDN ein-
stellbar sind, oder die bereits beim Einschalten des Gerétes (vor jeglicher Feldbuskom-
munikation) gultig sein missen.

In der Parametriersoftware des b maXX®-RegIers gibt es eine Seite zum Einstellen dieser

Parameter ("Konfig G/H").

Die Bedeutung der einstellbaren Parameter unterscheidet sich je nach Optionsmodul.

BM4-O-SER-01: e P0830/P0840 Optionsmodul G/H Konfiguration 1 - SERCOS Adressoffset:
Dieser Offset wird der SERCOS Adresse, die am Schalter der Optionskarte einge-
stellt wird, als Ubergeordnete Bits addiert.
SERCOS Adresse = 16*(Adressoffset) + Adressschalter
e P0831/P0841 Optionsmodul G/H Konfiguration 2 - SERCOS Kabellange:
In diesem Parameter wird die Lange des Glasfaserkabels in Metern angegeben, um
die optimale Ansteuerung des Diodenstroms zu berechnen.
Kabellange [m] Ansteuerstrom [mA]
<5 8
5...20 16
20 ...40 24
> 40 32
e P0832/P0842 Optionsmodul G/H Konfiguration 3 - Antrieb Freigabe:
115]14|13|12|11]10] 9 |8 |7 [6[5|4][3][2]1]0]
reserviert
| Antrieb Freigabe (SERCOS Steuer-
wort Bits 14 und 15 werden ausgewer-
tet, Verhalten entsprich IEC61491
second edition 2002-10
[ Antrieb Freigabe (SERCOS Steuer-
wort Bit 14) ignorieren, Verhalten ent-
spricht Vorabversion IEC61491 vom
2004-08-26
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BM4-O-ECT-01: e P0830/P0840 Optionsmodul G/H Konfiguration 1:
Nachkommastellen
Bit 1 0: normale Wichtung laut Parameterliste
1. abweichende Wichtung (keine Nachkommastellen bei Lage-,
Geschwindigkeits- und Momentendaten; Anderung der Skalierung
S-0-0046 = -3, S-0-0078 = -1)
Moduloberechnung / Getriebefaktoren
Bit 3 0: absolute Moduloberechnung; nur ganzzahlige Getriebefaktoren moglich
1. relative Moduloberechnung; ungeradzahlige Getriebefaktoren maglich
Ausgabe des SERCOS-Phasenwechsels auf Parameter S-0-0095
Bit 4 0: Ausgabe SERCOS-Phasenwechsel auf Parameter S-0-0095; kein Setzen
der Maske Zustandsklasse 2 (S-0-0097 = 0x0000)
1. keine Ausgabe SERCOS-Phasenwechsel auf Parameter S-0-0095;
Setzen der Maske Zustandsklasse 2 (S-0-0097 = OxFFFF)
Weitergabe Sync-Signal (nur bei DC)
Bit 6 0: Sync-Signal direkt zum Regler
1. Sync Signal tber FPGA mit DLL
Starten der PLL
Bit 8 0: Starten der PLL im FPGA
1: kein Starten der PLL im FPGA
Synchronisations-Einstellungen
Bit 9 0: automatische Sync-Einstellung (Quelle flr Sync-Signal, Sync Offset,
Sync Toleranz)
1. keine automatische Sync-Einstellung
BACI Kommunikationseinstellungen
Bit 10 0: automatische Konfiguration der BACI Kommunikationszeiten (BACI-Modul
Auswahl, BACI-Zykluszeit, Sollwert-BACI-Offset, Istwert-BACI-Offset)
1. keine Konfiguration der BACI Kommunikationszeiten durch Optionskarte
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Zeitpunkt des Kopierens der Sollwerte
Bit 11 0: Kopieren der Sollwerte nach BACI-IRQ

1. Kopieren der Sollwerte nach EtherCAT-IRQ (Achtung: Kann bei falschen
Offset-Einstellungen zu Sollwertausfallen fiihren)

Anzeigen von Warnungen beim Hochlauf
Bit 12 0: kein Anzeigen von Warnungen wéahrend Hochlauf
1. Anzeigen von Warnungen wahrend Hochlauf
Zeitpunkt des Kopierens der Istwerte
Bit 13 0: Kopieren der Istwerte nach EtherCAT-IRQ

1. Kopieren der Istwerte nach BACI-IRQ (Achtung: Kann bei falschen
Offset-Einstellungen zu Istwertausfallen fihren)

5.5 Synchronisation

55.1 BM4-O-SER-01

Die Synchronisation erfolgt Giber ein Synchronisationstelegramm (MST) vom Master.

5.5.2 BM4-O-ECT-01-00

Die Synchronisation erfolgt ausschliel3lich auf den Sollwert-Empfangszeitpunkt optimiert
Uber PLL zur Reduzierung des Sende-Jitters vom Master.

5,53 BM4-O-ECT-01-01

Sollwert-Empfangszeitpunk

Die Synchronisation erfolgt ausschlie3lich auf den Sollwert-Empfangszeitpunkt optimiert
Uber PLL zur Reduzierung des Sende-Jitters vom Master.

Distributed Clocks
Einstellungen vom Master fiir die Distributed Clocks (DC).

Damit die DC im Optionsmodul BM4-O-ECT-01-01 Uberhaupt aktiviert werden, muss das
Register mit der Adresse 981, vom Master im Slave wie folgt beschrieben werden:

e Bit0=>1 activate cyclic operation

e Bitl—=1 activate Sync0

Die Uberpriifung findet beim Ubergang PreOperational nach SafeOperational in der
EtherCAT-Zustandsmaschine statt.
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Uber das Register 980, stellt der Master die gewiinschte Synchronisierungsart ein:

® Wert0O,, = freerun, nicht synchronisiert
(ist nur bis PreOperational moglich)

® Wert 2., = DC Sync0, synchronisiert mit DC IRQ SyncO
® Wert 22, = SM2, synchronisiert uber Sync-Manager SM IRQ of SM2

Alle anderen Synchronisierarten werden nicht unterstiitzt. Wird trotzdem versucht die
Werte zu schreiben, wird auf den Sync Manager 2 (SM2) synchronisiert.

Die Zykluszeit wird vom Master in das Register 9A0;,., im Slave geschrieben (DWORD
in ns). Wird keine Zykluszeit Uber den Feldbus eingestellt, wird die Zykluszeit aus den
Reglerparameter (P0532) ibernommen (siehe Seite ,Synchronisierung” im Bedientool).

HINWEIS

Es kann eine andere Zykluszeit eingestellt sein als gewiinscht.

Beim Ubergang nach Safe-Operational wird Gberprift ob das Register 981}, Vom Mas-

ter beschrieben wurde. Wenn nicht wird die Synchronisierung auf Default (Synchronisie-

rung auf SM2) gesetzt.

Q
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6.1 Allgemeines

Uber die Betriebsart wird festgelegt in welcher Form der Antrieb angesteuert wird. Das
Slave-Modul fiir den b maXX®-RegIer unterstiitzt eine Hauptbetriebsart (>S0032<) und
3 Nebenbetriebsarten (>S0033<, >S00344, >S00354).

Die Vorgabe einer Betriebsart wird Uber die Bits 8 und 9 des SERCOS-Steuerwortes vor-
genommen. Die Anzeige der aktiven Betriebsart erfolgt in den Bits 8 und 9 des SERCOS-
Statuswortes.

6.2 Betriebsartenparameter

Die Betriebsartenparameter werden alle in identischer Form interpretiert. Folgende Ta-
belle gibt eine Ubersicht der (iber SERCOS unterstiitzten Betriebsarten:

1514 [13 |12 11 [10 |9 |8 [7 [6 |5 Beschreibung

keine Betriebsart

Momentenregelung (P1000 = -2)

Geschwindigkeitsregelung (P1000 = -3)
Lageregelung mit Geber 1 (P1000 = -4)
Lageregelung mit Geber 2 (P1000 = -4)
Lageregelung mit Geber 1 und 2 (P1000 = -4)

X|X|o|lo|lo]|lw

x

r|lO|O|O|O|O|O]| &>
O|lrRr|FRP|O|O|OC|(O]DN
RP|IO|O|FR|FRP|[O|O]PF
FP|IFP|O|FR,|O|(FL|[O]O

Antriebsinterne Interpolation, Geber 1

reserviert

Herstellerspezifisch (Bit 15 = 1)

wird nicht unterstitzt

ungltig

Gleichlauf (P1000 = -5)

Rastlage suchen (P1000 = -1)
Lagezielvorgabe (P1000 = 1)
Geschwindigkeitsvorgabe 1 (P1000 = 2)
Referenzfahrt antriebsgefiihrt (P1000 = 6)

oO|jo|O|O| O

o|lo|lo|lo|lo|o
r|lr|o|lo|lo|o
rlo|r|rkr|o|o
rlo|r|o|r|o

Das Bit 3 hat nur in den Betriebsarten mit Lageregelung eine Bedeutung.
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Ein Kommando wird durch das Beschreiben des jeweiligen Kommandoparameters akti-
viert.

7.1 Allgemeines

Der Kommando-Parameter benutzt nur Bit O und Bit 1.

I15I14I13I12I11I10I9I8I7I6I5I4I3I2I1IOI
reserviert

I

| 0 Kommando I6schen

| 1 Kommando setzen

0 Kommando unterbrechen
1

Kommando freigeben

Die Kommando-Antwort Uber den SERCOS Service-Kanal ist unten dargestellt
(nur Bit 0 bis 3 und Bit 8 werden ausgewertet).

I15I14I13I12I11I10I9I8I7I6I5I4I3I2I1I0I
reserviert |

0 Kommando ist nicht gesetzt

reserviert

[
[
| | 1 Kommando ist gesetzt
[

| 0 Kommando ist unterbrochen
| 1 Kommando ist freigegeben
|
0 Kommando ist fertig

1

I
I
I
I
I
I
I
I
| Kommando ist noch nicht fertig

I

0 Kommando ohne Fehler

1 Kommando-Ausfuihrung ist nicht moglich

0 Daten sind glltig
1

Daten sind ungultig
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Zu jedem Zeitpunkt ist nur ein aktives Kommando erlaubt. Es ist nicht erlaubt, dass zwei
Kommandos gleichzeitig freigegeben werden. Wenn der Kommando-Status geandert
wurde, wird Bit 5 des SERCOS Statusworts sofort gesetzt, um dem Master den neuen
Status anzuzeigen.

7.2 Unterstitzte Kommandos

Folgende Kommandos werden unterstiitzt:
>S00994, >S0127<, »>S0128<«, »>S0146<, »>S0148<«, »>S0170<4, »>S0171< und
>S01724 (siehe auch >Parameter< ab Seite 73).

S0099 Reset Zustandsklasse 1
Wenn dieses Kommando vom Antrieb Uber den Service-Kanal empfangen wird und kein
Fehler ansteht, werden der Schnittstellen-Status, der Antriebs-Stillsetzen-Fehler (An-
triebs-Status Bit 13) und der Antriebs-Stillsetzen-Mechanismus im Antrieb zurtickgesetzt.

S0127 Umschaltvorbereitung auf Komm.-Phase 3
Mit diesem Kommando teilt der Master dem Slave mit, dass er fur die Kommunikations-
Phase 3 alle notwendigen Kommunikations-Parameter tibertragen hat. Mit diesem Kom-
mando pruft der Slave, ob aus seiner Sicht ein fehlerfreier Betrieb in Kommunikations-
Phase 3 moglich ist.

S0128 Umschaltvorbereitung auf Komm.-Phase 4
Mit diesem Kommando teilt der Master dem Slave mit, dass er fir die Kommunikations-
Phase 4 alle notwendigen Kommunikations-Parameter tbertragen hat. Mit diesem Kom-
mando pruft der Slave, ob aus seiner Sicht ein fehlerfreier Betrieb in Kommunikations-
Phase 4 moglich ist.

S0139 Kommando Parkende Achse
Siehe auch »S01394. Unterstutzt ab Version 1.08 fiur SERCOS und 1.02 fur SoE.

S0146 Kommando NC-gefiihrtes Referenzieren
Das NC-gefuhrte Referenzieren wird von der Steuerung ausgeltst und kontrolliert (siehe
>Referenzfahrt< ab Seite 59).

S0148 Kommando Antriebsgefiihrtes Referenzieren
Das antriebsgefuihrte Referenzieren wird vom Master ausgeltst aber komplett vom An-
trieb kontrolliert (siehe >Referenzfahrt< ab Seite 59).
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S0152 Kommando Spindelpositionierung
Siehe auch »S01524. Unterstutzt ab Version 1.08 fir SERCOS und 1.02 fiir SoE.
S0170 Kommando Messtasterzyklus
Das Baumdller Antriebs-System unterstitzt in der aktuellen Ausfiihrung zwei Messtaster
(siehe Betriebsanleitung b maxX®-Regler und >Messtaster< ab Seite 65).
S0171 Kommando Verschiebung berechnen
Der Antrieb berechnet die Verschiebung zwischen altem und neuem (referenzierten)
Soll-/Istsystem (siehe auch Parameter >Seite 117<).
S0172 Kommando Verschiebung ins Referenzsystem
Der Antrieb schaltet auf das neue (referenzierten) Soll-/Istsystem um (siehe auch Para-
meter >Seite 1174).
S0197 Kommando System Koordinaten setzen
Der Antrieb tGbernimmt den Wert aus >S01984< als aktuellen Koordinatenpunkt (siehe
auch >S01974). Unterstitzt ab Version 1.06 fir SERCOS und alle Versionen fiir SoE.
S0262 Kommando Urladen
Siehe auch >S02624<. Unterstitzt ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE.
S0263 Kommando Arbeitsspeicher laden
Siehe auch >S02634. Unterstitzt ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE.
S0264 Kommando Arbeitsspeicher sichern
Siehe auch >S02644. Unterstitzt ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE.
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7.3 Zuweisung der Echtzeitbits

Da Kommandos den nicht-zyklischen Datenaustausch nutzen (Service-Kanal-Kommuni-
kation) dauert es eine nicht vorhersehbare Zeit bis der Master tber die Kommando-Pro-
zedur informiert wird. Ahnliches gilt fiir das Freigeben von Aktionen im Slave.

Deshalb kénnen fur bindre Status-Informationen zwei Echtzeitstatusbits genutzt werden.
Bit 6 des SERCOS Statusworts ist Echtzeitstatusbit 1.
Bit 7 des SERCOS Statusworts ist Echtzeitstatusbit 2.

Fir das Auslésen von Aktionen im Antrieb kdnnen zwei Echtzeitsteuerbits genutzt wer-
den.

Bit 6 des SERCOS Steuerworts ist Echtzeitsteuerbit 1.
Bit 7 des SERCOS Steuerworts ist Echtzeitsteuerbit 2.

Die Echtzeitbits werden zyklisch Ubertragen.

Es sind vier S-Parameternummern definiert, denen jeweils eines der Echtzeitbits zuge-
ordnet ist:

>S0301< Zuweisung Echtzeitsteuerbit 1
>S0303< Zuweisung Echtzeitsteuerbit 2
>S0305<4 Zuweisung Echtzeitstatusbit 1
>S0307<4 Zuweisung Echtzeitstatusbit 2

Diese S-Parameter enthalten eine S-Parameternummer eines Binarsignals. Dies ermog-
licht es Binarsignale den Echtzeitbits zuzuordnen.

Unten sind die erlaubten S-Parameternummern fir Echtzeitbit-Zuweisung aufgelistet:
>S0401<4 Messtaster 1

>S0402<4 Messtaster 2

>S0403< Status Lageistwert

>S0409<4 Messtaster 1 positiv gelatcht

>S0410<4 Messtaster 1 negativ gelatcht

>S0411<4 Messtaster 2 positiv gelatcht

>S0412<4 Messtaster 2 negativ gelatcht

>S0405<4 Messtaster 1 Freigabe

>S0405<4 Messtaster 2 Freigabe

Fall 1 Zuweisung einer Parameternummer ungleich 0 zu einem Echtzeitbit, wenn zu diesem
Echtzeitbit keine andere Zuweisung aktiv ist.

Der Zustand des Echtzeitsteuerbits muss spétestens definiert sein, wenn das Element 7
von >S0301</>S0303< geschrieben wird.

Es ist sichergestellt, dass vom Optionsmodul der gultige Zustand geliefert wird, wenn das
Busy-Bit geldscht wird.
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Die Auswertung des Echtzeitsteuerbits wird im Antrieb vor dem Rlicksetzen des Busy-
Bits gestartet werden. Die Auswertung des Echtzeitstatusbits darf dagegen im Master
nicht gestartet werden, bevor der Antrieb das Busy-Bit zurlickgesetzt hat.

Datum von S0301/S0303

(oder S0305/S0307) //
schreiben
(Bit 1, Steuerwort)
//
Antriebs-Handshake
(Bit O Statuswort)
//
Busy-Bit
(Bit 1 Statuswort)
nicht |} . z
Zustand Echtzeit-Steuerbit| definiert[ > defihiert
Bit 7/6 Steuerwort i i ;
( ) //
Zustand Echtzeit-Statusbit nicht definiert / [ definiert
(Bit 7/6 Statuswort) i
—r—TT1—// T T T E
Auswertung Echtzeit-Steuerbit 1 1 1 1 1 1 1 1 E
im Antrieb // —t
Auswertung Echtzeit-Statusbit //

4000 0369 rev02 int.cdr

im Master

Abbildung 14: Zuweisung einer Parameternummer = 0 zu einem Echtzeitbit (ohne vorherige Zuweisung)

Fall 2

eine andere Zuweisung aktiv ist.

Zuweisung der Parameternummer 0 zu einem Echtzeitbit, wenn zu diesem Echtzeitbit

Der Zustand des Echtzeitsteuerbits muss definiert bleiben, bis der Antrieb das Busy-Bit
zurlickgesetzt hat. Der Zustand des Echtzeitstatusbits muss mindestens bis zum Setzen

des Busy-Bits vom Antrieb definiert bleiben.

Die Auswertung des Echtzeitsteuerbits muss beendet werden, bevor der Antrieb das
Busy-Bit zurlicksetzt. Die Auswertung des Echtzeitstatusbits muss in der Steuerung be-
endet werden, wenn das Element 7 geschrieben wird.

Datum von S0301/S0303

(oder S0305/S0307) //
schreiben
(Bit 1, Steuerwort)
//
Antriebs-Handshake
(Bit 0 Statuswort)
//
Busy-Bit
(Bit 1 Statuswort) =
Z — g
Zustand Echtzeit-Steuerbit definiert —#] nicht definiert EI
(Bit 7/6 Steuerwort) H H H N
gdefiniert§ icht definiert /" g
Zustand Echtzeit-Statusbit » nient gefinie // o
(Bit 7/6 Statuswort) o
~
Auswertung Echtzeit-Steuerbit a0
im Antrieb /" O|
/7 3
Auswertung Echtzeit-Statusbit 7/ g
im Master
Abbildung 15: Zuweisung einer Parameternummer = 0 zu einem Echtzeitbit (mit vorheriger Zuweisung)
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Fall 3 Zuweisung einer Parameternummer ungleich 0 zu einem Echtzeitbit, wenn zu diesem
Echtzeitbit eine andere Zuweisung aktiv ist.
Der Zustand des alten Echtzeitsteuerbits muss von der Steuerung definiert bleiben, bis
die Schreibaufforderung fiir das Element 7 gesendet worden ist. Nach dem Setzen des
Busy-Bits durch den Antrieb muss das neue Echtzeitsteuerbit gesendet werden. Die Aus-
wertung des alten Echtzeitsteuerbits wird im Antrieb héchstens bis zum Riicksetzen des
Busy-Bits durchgefihrt.
Das Umschalten von einem aktiven Echtzeit-Steuerbit auf ein anderes verlauft nur dann
sicher, wenn die Zuweisung von Parameternummer 0 verwendet wird (Fall 1, Fall 2). Die
Steuerung muss die Umschaltung entsprechend dieser Regeln ausfiihren.
Bei einem Fehler bleiben die alten Zuweisungen giltig. In diesem Falle ist eine Auswer-
tung wieder zulassig, sobald das Busy-Bit zurlickgesetzt worden ist.
Die Auswertung des Echtzeitstatusbits darf in der Steuerung fir die alte Zuweisung nur
bis zum Senden der Schreibaufforderung fir das Element 7 erfolgen. Die neue Zuwei-
sung darf dagegen nicht ausgewertet werden, bevor der Antrieb das Busy-Bit zurtickge-
setzt hat.
Datum von S0301/S0303
(oder S0305/S0307) //
schreiben
(Bit 1, Steuerwort)
//
Antriebs-Handshake
(Bit 0 Statuswort)
//
Busy-Bit H
(Bit 1 Statuswort) pr—— e D g
alter nicht  fneuer 4+
Zustand Echtzeit-Steuerbit  Zustand :|definiert | Zustand _El
(Bit 7/6 Steuerwort) : i i4g— definiert —
alter . oA // neuer g
Zustand Echtzeit-Statusbit  Zustand : i  nicht definiert // i Zustand o
(Bit 7/6 Statuswort) H : 7 -
H B : N~
Auswertung Echtzeit-Steuerbit alter Zustand _J Zustand Py
im Antrieb H H T |
o
: i{ neuer 8
Auswertung Echtzeit-Statusbit 7/ i{ Zustand F
im Master
Abbildung 16: Zuweisung einer Parameternummer = 0 zu einem Echtzeitbit (mit vorheriger Zuweisung)
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7.4 Referenzfahrt

Das Referenzfahren kann entweder durch die Steuerung oder den Antrieb ausgefihrt
werden. Es gibt Kommandos fur beide Moglichkeiten.

7.4.1 Kommando ,Antriebsgeflihrtes Referenzieren*

Es gelten die folgenden Bedingungen:

e Das Lagemesssystem ist an den Antrieb angeschlossen, die Lageistwerterfassung er-
folgt durch den Antrieb.

e Der Referenzschalter ist direkt am Antrieb oder an der Steuerung angeschlossen.
Bevor die Steuerung das ,Antriebsgeflihrte Referenzieren" durch Setzen und Freigeben

des Kommandos (>S0148<) startet, muss sie die erforderlichen Steuer- und Statussig-
nale Gber den Servicekanal den Echtzeitbits zuweisen.

Kommando gesetzt
und freigegeben

Kommandoanderungsbit
(Bit 5 Statuswort) T |
(Antrieb steht) _ A

Referenzschalter -
(S0400) A |

Referenzmarke
erfasst

Lagegeber-Nullmarke ‘

4000 0354 rev01 int.cdr

Status Lageistwerte
(S0403)

Abbildung 17: Bitfolge

*Wahrend dieser Zeit muss die Steuerung den Lagesollwert (>S0047<) aus dem Antrieb
Ubernehmen.
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Referenzschalter
(S0400)

Referenzmarke
I 7

Lagegeber-Nullmarke

Referenzfahr-
Geschwindigkeit
(S0041)
Geschwindigkeit des
Antriebs

7 8
e Referenzpunkt

‘ ReferenzmaRoffset 1 bng. 2

Maschinen-
Nullpunkt

4000 0354 rev01 int.cdr

Bewegungsrichtung
des Antriebs

Referenzmaly 1 bzw. 2 .
(S0052 bzw. S0054)

Abbildung 18: Antriebsgefiihrtes Referenzieren

1 Das Kommando ,Antriebsgefiihrtes Referenzieren* (>S0148<) wird gesetzt und frei-
gegeben.

2 Startpunkt das noch nicht auf den Maschinennullpunkt bezogenen Antriebs. Der An-
trieb schaltet auf die interne Lageregelung um und l6scht das Bit ,,Status Lageistwerte"
(>S0403<).

3 Unter Beriicksichtung der Anfahrrichtung, die durch den Referenzfahr-Parameter
(>S01474) bestimmt wird, beschleunigt der Antrieb unter Einhaltung der Referenz-
fahr-Beschleunigung (>S0042<) auf die Referenzfahr-Geschwindigkeit (>S0041<).

4 Mit Erkennen der programmierten Signaldnderung am Referenzschalter (program-
miert Uber den Referenzfahr-Parameter >S0147 <) findet der Antrieb die Referenzmar-
ke mit der nachsten Gebernullmarke. Der Antrieb kann Uber eine interne Funktion die
Geschwindigkeit verringern, nachdem er den Signalwechsel am Referenzschalter er-
kannt hat (gestrichelte Linie).

5 Der Antrieb bremst mit der Referenzfahr-Beschleunigung bis zum Stillstand.

6 Die Erkennung der Referenzmarke im Antrieb flhrt zum Setzen des Lageistwertes 1
bzw. 2. Die Vorzeichen der Lagedaten missen beriicksichtigt werden.
Lageistwert 1 = Referenzmalfd 1 + Ref.-maR-Offset 1 + Abstand zur Referenzmarke
Lageistwert 2 = Referenzmal 2 + Ref.-maR-Offset 2 + Abstand zur Referenzmarke
Sobald der auf den Maschinennullpunkt bezogene Lageistwert 1 bzw. 2 im Antriebste-
legramm eingetragen ist, setzt der Antrieb das Kommando-Anderungsbit (Bit 5 im Sta-
tuswort, das dann die ordnungsgeméfe Ausfihrung des antriebsgefihrten
Referenzierens anzeigt).
Der Antrieb berechnet einen Lagesollwert, der gleich dem referenzierten Lageistwert
1 bzw. 2 ist. Die Steuerung liest diesen Lagesollwert (>S0047<) vom Antrieb und setzt
ihren eigenen Lagesollwert auf diese Position.

7 Danach loscht die Steuerung das Kommando, und der Antrieb folgt den Sollwerten der
Steuerung.
Die Steuerung gibt keine neuen Lagesollwerte aus (d.h. die Achse bleibt nahe der La-
gegeber-Referenzmarke stehen), spater startet die Steuerung von diesem Punkt aus.

8 Referenzpunkt der Achse. Die Steuerung verwendet das gleiche Verfahren fur alle
weiteren Antriebe.
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7.4.2 Referenzieren durch die Steuerung

Beim NC-gefiihrten Referenzieren stehen drei Kommandos zur Verfligung:
® NC-gefiihrtes Referenzieren (>S0146<)

® Verschiebung berechnen (>S0171<)

e Verschiebung ins Referenzsystem (>S0172<)

Diese Kommandos kénnen auch teilweise benutzt werden, wenn beispielsweise die
Steuerung die Verschiebung berechnet und sie dann in den Antrieb schreibt.

7.4.2.1 Kommando ,NC-gefihrtes Referenzieren”

Fur einen ordnungsgemaéalen Ablauf des Kommandos (>S01464) sind die folgenden Zu-
weisungen zu den Echtzeit-Steuer- bzw. -Statusbits erforderlich:

C Echtzeitsteuerbit: Referenzfreigabe (>S0407<)
C Echtzeitstatusbit: Referenzmarke erfasst (>S0408<)

Ist der Referenzschalter am Antrieb angeschlossen, ist zusatzlich die folgende Zuwei-
sung erforderlich:

© Echtzeitstatusbit: Referenzschalter (>S0400<)

Die Zuweisungen mussen vor dem Start des Kommandos erfolgen und kénnen vom An-
trieb Gberprift werden.

Beim NC-gefiihrten Referenzieren unterscheidet man drei Falle:

Fall 1 Der Referenzschalter ist an der Steuerung angeschlossen, der Antrieb wertet nur das Si-
gnal ,Referenzfreigabe” aus.

Kommando gesetzt
und freigegeben

Kommandoanderungsbit
(Bit 5 Statuswort)
(Antrieb steht)

Referenzfreigabe
(S0407)

Referenzschalter Keine Bedeutung in Fall 1

(S400) \ P

Referenzmarke

erfasst
Abbildung 19: Bitfolge beim NC-gefiihrten Referenzieren (Fall 1)

4000 0357 rev01 int.cdr

Lagegeber-Nullmarke
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Fall 2 Der Referenzschalter ist am Antrieb angeschlossen.
Fall 2.1 Der Antrieb meldet der Steuerung den Referenzschalter (>S0400<) Uber das Echt-
zeitstatusbit 2.
Die Steuerung setzt die Referenzfreigabe (»>S0407 <) Uiber das Echtzeitsteuerbit. Der An-
trieb wertet nur die Referenzfreigabe (>S0407<) aus.
Kommando gesetzt
und freigegeben
Kommandoanderungsbit 5
(Bit 5 Statuswort) &}
k=
Referenzfreigabe <
(S0407) \ =
o
Referenzschalter AUSWGFtung nur |n del’ N L|
(S0400) %
™
o
Referenzmarke / ol
erfasst o
o
<
Lagegeber-Nullmarke
Abbildung 20: Bitfolge beim NC-gefuhrten Referenzieren (Fall 2.1)
Fall 2.2 Der Antrieb meldet der Steuerung den Referenzschalter (>S0400<) Uber das Echt-
zeitstatusbit 2.
Die Steuerung setzt die Referenzfreigabe (>S0407<) Giber das Echtzeitsteuerbit. Der An-
trieb wertet die Referenzfreigabe (>S0407<) Uber den Referenzschalter (>S0400<) aus.
Kommando gesetzt
und freigegeben
Kommandoanderungsbit 5
(Bit 5 Statuswort) Q
[
Referenzfreigabe <
(S0407) =
o
Referenzschalter ool
(S0400) \ g}
(92]
o
Referenzmarke OI
erfasst S
o
L[| ?
Lagegeber-Nullmarke X1
Referenzmarke erfasst
(S0408)
Abbildung 21: Bitfolge beim NC-gefuhrten Referenzieren (Fall 2.2)
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7.4.2.2 Kommando ,Verschiebung berechnen”

Um die Verschiebung zwischen dem alten und neuen Messsystem (das auf den Maschi-
nennullpunkt bezogen ist) zu berechnen, stehen zwei Verfahren zur Verfigung:

e Der Antrieb berechnet die Verschiebung tiber das Kommando ,Verschiebung berech-
nen“ (>S01714).

® Der Antrieb berechnet den Abstand zum Maschinennullpunkt

O Bei inkrementellem Messsystem:
Abstand vom Maschinennullpunkt = Referenzmaf3 1 (>S0052<) + Referenzmal3-
Offset 1 (>S0150<)
Abstand vom Maschinennullpunkt = Referenzmalf3 2 (>S0054<) + Referenzmal3-
Offset 2 (>S0151<)
Die Vorzeichen sind von der Maschinenkonfiguration abhéangig.

O Bei abstandskodiertem Messsystem:
Der Abstand vom Maschinennullpunkt wird berechnet aus der Markerposition A
(>S01734), der Markerposition B (>S0174<) und dem Absolutmal3-Offset 1/2
(>S0177< bzw. >S0178<)

e Der Antrieb berechnet die Verschiebung zwischen dem Maschinennullpunkt und
dem Nullpunkt des nicht-referenzierten Antriebs nach folgender Formel (unter Be-
achtung der Vorzeichen):

Verschiebungswert 1 bzw. 2 = Abstand zum Maschinennullpunkt - Markerposition A
(>S0173<).

Das Ergebnis wird im Verschiebungsparameter 1 bzw. 2 (>S0175< bzw. >S0176<
) gespeichert und gilt fir inkrementelle und abstandscodierte Gebersysteme.

® Der Antrieb quittiert das Kommando positiv, sobald die Verschiebung berechnet und
gespeichert ist.

® Die Steuerung liest den Verschiebungsparameter 1 bzw. 2 (>S0175< bzw.
>S0176<) aus dem Antrieb und setzt den Lagesollwert auf das referenzierte Sys-
tem.

e Die Steuerung léscht das Kommando ,Verschiebung berechnen®.

e Die Steuerung berechnet die Verschiebung.
® Die Steuerung liest die fir die Berechnung erforderlichen Daten aus dem Antrieb.

® Die Steuerung berechnet die Verschiebung:
Verschiebung 1 bzw. 2 = Abstand zum Maschinennullpunkt - Markerpositon A
(»S0173<)

e Die Steuerung programmiert den Verschiebungsparameter 1 bzw. 2 (>S0175<
bzw. >S0176<) im Antrieb.

—
o
Q
Nullpunkt des : : Lagegeber £
H nichtref. Antriebs YA A/ Referenzmarke ‘—I
Maschi ; Referenzpunkt  Q
aschinen- i i >
Nullpunkt @ e |
T Verschiebungs- i Marker- i Referenzmal- i 3
i parameter 1 bzw. 2 _i position A 5‘ Offset 1 bzw. 2 8
(S0175 bzw. S0176) i (SO173) i (S0150 bzw. S0151) o
i o
L] o
Referenzmald 1 bzw. 2 <

(S0052 bzw. S0054)

Abbildung 22: Inkrementelles Messsystem
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Maschinen-

Nullpunkt

Nullpunkt des
Messsystems

Nullpunkt des nicht-
referenzierten Antriebs

Lagegeber
Referenzmarken

©

Absolutmald-
Offset 1 bzw. 2

(S0177 bzw. S0178)

Markerposition B

(S0174)

Verschiebungsparameter 1/2 ‘ Markerposition A

Y

(S0175 bzw. S0176)

(S0173)

Referenzmalf? 1 bzw. 2

\

4000_0359 _rev01_int.cdr

(S0052 bzw. S0054)

Abbildung 23: Abstandscodiertes Messsystem

7.4.2.3 Kommando , Verschiebung ins Referenzsystem*

Y

Fir die korrekte Funktion des Kommandos ,Verschiebung ins Referenzsystem*
(>S01724) sind die folgenden Zuweisungen der Echtzeitbits erforderlich:

C Echtzeitsteuerbit: Status Lagesollwert (>S0404<)
C Echtzeitstatusbit: Status Lageistwert (>S0403<)

Gleichzeitig mit dem Setzen des Echtzeitsteuerbits ,Status Lagesollwerte* werden die
Lagesollwerte auf das referenzierte System umgeschaltet. Gleichzeitig mit dem Eintra-
gen des referenzierten Lageistwertes 1 bzw. 2 ins AT wird das in der Steuerung bekannte
Echtzeitstatusbit ,Status Lageistwerte* (> S0403<) gesetzt (die Lageistwerte sind auf den

Referenzpunkt bezogen).

Nachdem beide Bits gesetzt sind, quittiert der Antrieb das Kommando positiv. Die Rei-
henfolge, in der die Bits gesetzt werden, ist nicht festgelegt.

Die Bit Statuslagesollwerte muss von der Steuerung unabhé&ngig von der Betriebsart ge-

setzt werden.

Kommando gesetzt
und freigegeben

Kommandoanderungsbit

(Bit 5 Statuswort)

Status Lagesollwerte

nicht definiert

(S0404)

Status Lageistwerte

nicht definiert

(S0403)

Abbildung 24: Bitfolge beim Durchfiihren der Verschiebung

4000 0368 rev01 int.cdr
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7.5 Messtaster

Zur Aktivierung der Funktion ,Messung mit dem Messtaster” dient das Kommando ,Mes-
stasterzyklus® (»S0170<). Mit diesem Kommando ist sowohl eine Einzelmessung als
auch eine Mehrfachmessung (Verwendung von Echtzeitbits) moglich.

Das Setzen und Freigeben des Kommandos aktiviert die Funktion ,Messen“ im Antrieb.
Der Antrieb signalisiert dieses durch Setzen der Kommandoquittung (Datenstatus) auf
.gesetzt, freigegeben, noch nicht ausgefiihrt®. Eine Quittung ,Kommando ordnungsge-
malk ausgefiihrt* erfolgt nicht. Das bedeutet, dass das Kommando-Anderungsbit nur im
Fehlerfall gesetzt wird.

Uber den ,Messtaster-Steuerparameter* (>S0169<) kénnen bestimmte Flanken des
Messtaster 1 oder 2 ausgewahlt werden.

Durch die Signale ,Messtaster-1 bzw. -2-Freigabe” (>S0405< bzw. >S0406<) wird die
Messung freigegeben.

Mit dem Auftreten der ausgewahlten Flanke am Messtaster speichert der Antrieb den La-
geistwert in den entsprechenden Parameter >S01304 bis »S0133< (Messwert 1 bzw. 2,
positive oder negative Flanke) und setzt das dazugehérige Bit im Messwertstatus
(>S01794<). Die Statushits im Messwertstatus sind Uber die Parameternummern
>S04094 bis »S04124 adressierbar und kdnnen somit bei schnellen Messungen den
Echtzeitstatushits zugewiesen werden.

Mit dem Auftreten einer aktiven Messflanke wird die Wirkung einer gleichen Flanke ge-
sperrt. Diese Sperre wird durch Rucksetzen der ,Messtaster-1 bzw. -2-Freigabe“
(>S04054< bzw. >S04064) wieder geléscht. Durch ein anschlieBendes Setzen der ,Mes-
staster-1 bzw. -2-Freigabe“ wird die Messung wieder freigegeben.

G

O

k=

Messtaster 1 bzw. 2 1 | <
(S0401 bzw. S0402) ) \ \ o
"y 4 o

Messwertstatus (S0179) 2) El
(S0409 - S0412) oy — P 4 ™
o

Messtaster-1 bzw. -2-Freigabe 8|
(S0405 bzw. S0406) A A P : S
i P —»il) e— i—» neuer Messzyklus ~

i Messen gesperrt :
< [

E Messtaster 1 bzw. 2 freigegeben (S0405 bzw. S0406)

Kommando gesetzt, freigegeben, in Ausfiihrung

Abbildung 25: Bitfolge fur Kommando Messtaster

1) Die Messtaster 1 bzw. 2 und die aktive Flanke werden im Messtaster-Steuerparameter (>S0169<) ausge-
wahlt.

2) Die Bits Messwert 1 bzw. 2, positiv/negativ erfasst, sind in der Parameternummer >S0179< enthalten. Diese
Bits haben die Parameternummern >S04094 bis >S04124.

3) In diesem Zeitabschnitt wird normalerweise der Messwert 1 bzw. 2 positiv/negativ (>S0130< bis »S01334)
gelesen.

Q
BAUMULLER

Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) 65
Dokument-Nr.: 5.04013.04 von 172



Messtaster

7.5.1 Kommando Messtasterzyklus im b maXX®-RegIer

Es wird beispielsweise Messtaster 1 aktiviert:

© Zuerst missen die Echtzeit-Statushits zugeordnet werden:
z.B. >S0305< wird auf 409 gesetzt (Wert gelatcht auf positive Flanke des Messtasters)
und >S0307< wird auf 410 gesetzt (Wert gelatcht auf negative Flanke des Messtas-
ters).
So ist es moglich, mit den Echtzeit-Statusbits den Status des Messtasters zu Uberwa-
chen, ohne den Parameter P0580 abzufragen und die Messtaster-Aktivierung einzu-
sehen.
Dann muss festgelegt werden, welche Flanke des Messtaster-Signals benutzt wird um
die Werte einzulesen. Dies wird in »S0169< mit den Bits 0 bis 3 festgelegt.

(15]14|13| 12|11 ]10] 9 |87 [6[5]4][3][2]1]0]
reserviert | |

0 Messtaster 1 pos. Flanke nicht aktiv

[
[
| | | 1 Messtaster 1 pos. Flanke aktiv
I
| | 0 Messtaster 1 neg. Flanke nicht aktiv
| | 1 Messtaster 1 neg. Flanke aktiv
[
| 0 Messtaster 2 pos. Flanke nicht aktiv
| 1 Messtaster 2 pos. Flanke aktiv
I
0 Messtaster 2 neg. Flanke nicht aktiv

1 Messtaster 2 neg. Flanke aktiv

Im letzten Fall (>S0169< = 0003,,.4) kann kontrolliert werden, ob fur die erste Messung
eine positive oder eine negative Flanke aktiv ist.

Diese Funktion ist iber SERCOS nicht zuganglich und kann nur tber die Bits 5 bis 8
des Parameters P1310 eingestellt werden:

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert | reserviert

1 0 0 O erster Wertdurch positive Flanke
zweiter Wert durch negative Flanke

1 0 0 1 ersterWertdurch negative Flanke
zweiter Wert durch positive Flanke

© Der Messtaster muss aktiviert werden, indem >S0405< = 1 gesetzt wird (Messtaster
1 ist freigegeben).

© AbschlieRend muss das Kommando ,Messtaster freigegeben” gesetzt werden, indem
Bit 0 und 1 von »>S0170< (>S0170< = 0003;,,) gesetzt werden.

Wenn einmal ein Wert wahrend eines Messzyklus eingelesen wurde, wird eine neue
Messung verhindert bis >S0405< zurlickgesetzt und wieder gesetzt wurde.

Messwerte der positiven Flanken werden auf >S0130< und Messwerte der negative
Flanken werden auf »S0131< geschrieben.

Das Messtaster-Kommando wird mit >S0170< = 0000y, beendet.
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7.6 Parkende Achse

Fiur das Kommando >S0139< Parkende Achse ist folgender Ablauf festgelegt:

Das Kommando >S0139< wird von der Steuerung Uber den Servicekanal gesetzt und
freigegeben.

Im Antrieb werden die Uberwachungen des Gebersystems abgeschaltet.

Danach wird durch den Antrieb das Bit ,,Status Lageistwerte zuriickgesetzt und das Kom-
mandoanderungsbit gesetzt. Dadurch erkennt die Steuerung, dass das Kommando aus-
gefuhrt worden ist.

Das Kommando wird geléscht. Dadurch werden die Uberwachungen reaktiviert.

7.7 Kommando Spindelpositionierung

Das Kommando Spindelpositionierung (>S0152<) dient zur Positionierung einer Spindel
auf einen absoluten Winkel oder um eine Spindel um einen relativen Winkel zu drehen.

Das Funktion wird im Antrieb aktiviert durch das Setzen und Freigeben des Kommandos.
Der Antrieb bestatigt die Aktivierung durch das Setzen des Kommandostatus auf ,Kom-
mando gesetzt, aktiviert und noch nicht ausgefuhrt. Eine Bestatigung ,Kommando aus-
gefuhrt* wird nicht gegeben. Das bedeutet, dass das Kommandoanderungsbit nur im
Falle eines Fehlers gesetzt wird.

Der Positionierungsmodus der Spindel wird im Positionierparameter (>S01544) einge-
stellt. Dieser Parameter definiert ob die Spindel bei der Positionierung mit oder gegen den
Uhrzeigersinn oder auf dem kirzestem Weg positioniert wird. AuRerdem wird mit diesem
Parameter festgelegt, ob die Positionierung absolut oder relativ erfolgen soll, wenn die
Funktion gestartet wird.

7.7.1 Drehzahlistwert > Positioniergeschwindigkeit

A
Geschwindigkeit

Wenn die Istgeschwindigkeit des Antriebes bei der Aktivierung des Kommandos ,Spin-
delpositionierung” gro3er ist als die Positioniergeschwindigkeit (>S02224), dann bremst
der Antrieb auf die Positioniergeschwindigkeit ab.

Kommando gesetzt und gestartet

Spindel auf Positioniergeschwindigkeit abbremsen

Spindel-Positioniergeschwindigkeit

Istgeschwindigkeit > Positioniergeschwindigkeit

4000_0602_rev01_int.cdr

il Winkel
Spindel in Position
(Winkelposition vorgegeben durch
Modus in S0154)

Abbildung 26: Geschwindigkeitsdiagramm fur Spindelpositionierung (1)

Q
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7.7.2 Istgeschwindigkeit < Positioniergeschwindigkeit

Ist die Istgeschwindigkeit kleiner oder gleich der Positioniergeschwindigkeit (>S02224),
wechselt der Antrieb in den internen Positioniermodus und positioniert die Spindel auf
den Uber >S01534< vorgegebenen absoluten Winkel unter Beachtung der Einstellungen
im Positionierparameter (>S01544).

HINWEIS

In den Fallen >7.7.1< und »>7.7.2< ist die zuriickgelegte Distanz undefiniert, da der Start-
punkt der Bewegung nicht definiert ist. Bit 2 von >S0154< kann nur 0 sein.

A
Geschwindigkeit Kommando gesetzt und freigeben

Positioniergeschwindigkeit

Istgeschwindigkeit > Positioniergeschwindigkeit

4000_0603_rev01_int.cdr

i Winkel
Spindel in Position
(Winkelposition vorgegeben durch
Modus in S0154)

Geschwindigkeitssollwert kann geandert werden

Abbildung 27: Geschwindigkeitsdiagramm fuir Spindelpositionierung (2)
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7.7.3 Istgeschwindigkeit =0

Wird das Kommando Spindelpositionierung aktiviert wenn der Antrieb steht, dann positi-
oniert der Antrieb die Spindel auf die Spindelwinkelposition (>S0153<) unter Beachtung
des Positionierparameter (>S01544), der Beschleunigungsparameter und der maxima-
len Positioniergeschwindigkeit (>S0222<) oder der Antrieb positioniert auf einen relati-
ven Spindelweg (>S0180<) ebenfalls unter Beachtung der Positionierparameter.

A
Geschwindigkeit

Kommando gesetzt und freigegeben

Positioniergeschwindigkeit

4000_0604_rev01_int.cdr

\ il Winkel
Istgeschwindigkeit = 0 Spindel in Position
(absolute Winkelposition oder
relativer Offset, abhangig von
S0154))

Abbildung 28: Geschwindigkeitsdiagramm fiir Spindelpositionierung (3)
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7.7.4 Neue Positionswerte wahrend das Kommando aktiv ist

Wahrend das Kommando ,Spindelpositionierung” (»S0152<) durch die Steuerung akti-
viert ist, verbleibt der Antrieb intern in der Positionierbetriebsart und fahrt jede neue (ab-
solute) Spindelwinkelposition (>S0153<) an bzw. verfahrt jeden neuen (relativen)
Spindelweg (>S0180<), solange nicht zwischen den Modi absoluter Winkel und relativer
Offset, durch Beschreiben des Positionierparameter (>S0154<) gewechselt wird.

Die Werte fir relative Offsetpositionierung werden beim Schreiben eines neuen Wertes
auf >S0180< aufaddiert.

Wenn eine neue Zielposition Ubernommen und durch das Loschen des ,Busy“-Bits be-
statigt wurde, gilt der Status ,In Position* (>S0336<) bzw. im C3D (>S0013<) fir die
neue Position.

//

Spindelwinkelposition S0153 oder
Spindelweg (S0180)
(Schreibanforderung, Bit 1 Steuerwort)

Antriebshandshake AHS
(Bit O Statuswort)

Busy Bit o
(Bit 1 Statuswort) E
|

g g | 9 s! >

Gililtigkeit “in Position”-Status it = f"
(S0336 und S0013) g
ungultig // g

// S

Abbildung 29: Bit-Ablauf wahrend des Schreibens einer neuen Winkelposition (>S0153< oder »S0180<)
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7.7.5 Wechsel des Spindelpositioniermodus wahrend Spindelpositionierung aktiv ist

Das Umschalten zwischen absoluter Spindelwinkelposition (>S0153<) und der Vorgabe
von relativem Spindelweg (>S0180<) wahrend das Kommando Spindelpositionierung
(>S01524) aktiv ist beginnt mit dem Schreiben des Positionierparameters (>S0154<)
und wird nicht glltig bevor eine neue Zielposition geschrieben wurde. Der alte ,In Positi-
on'-Status ist giltig bis die Schreibanforderung fiir eine neue Zielposition angefordert
wurde.

//
Spindelwinkelposition S0153 //
(Schreibanforderung, Bit 1 Steuerwort)

I
Spindelweg (S0180) ! //
(Schreibanforderung, Bit 1 Steuerwort) i
i .
! / / ! 5
Antriebshandshake AHS ! ! £
(Bit 0 Statuswort) | : s
] // : / / | | / :Jj
Busy Bit | // ! ! : // g
(Bit 1 Statuswort) | : : \ g
I ' ' S
Gililtigkeit “in Position”-Status i //
(S0336 und S0013) gliltig gultig gutig
by (absolute Position) / (relative
/
/
ungultlg unguiug
Abbildung 30: Bit-Abfolge fiir das Umschalten des Positioniermodus
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PARAMETER

In diesem Kapitel beschreiben wir die verfigbaren Parameter nach Nummern geordnet.

Alle S-Parameter, die auf einem b maxX®-Parameter abgebildet werden, enthalten beim
Lesen die Werte der korrespondierenden b maxX®-Parameter, d.h. sie besitzen keine ei-
genen Defaultwerte. Die Werte dieser S-Parameter entsprechen den eingestellten
b maxX®-Parameterwerten.

S-Parameter, die nicht mit einem b maxx®-Parameter korrespondieren, enthalten De-
faultwerte. Solche Parameter existieren aber nur auf dem SERCOS-Slave-Modul und
dienen in der Regel dem Aufbau der SERCOS-Kommunikation bzw. sind HilfsgroRen bei
Umrechnungen und Normierungen.

HINWEIS

Parameter, die eventuell vom Antrieb gemeldet werden, aber nicht beschrieben sind, werden
nicht unterstutzt. Die Verwendung dieser Parameter kann zu undefinierten Verhalten des An-

triebs fuhren.

8.1 Aufbau des Parameter

Jeder Parameter besitzt

e einen Namen,

® eine eindeutige Nummer,

e einen Datentyp,

e sowie feste Attribute oder Eigenschaften.
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8.1.1 Aufbau der Parameterbeschreibung

S0036

Alle Parameterbeschreibungen sind nach folgendem Schema aufgebaut:

Geschwindigkeits-Sollwert -231 pis 2311
Ccw - 4 Bytes
G P1171 0

Beschreibung der Funktion des Parameters.

Die einzelnen Bereiche des Schemas haben folgende Bedeutung:

Parameternummer Parametername Wertebereich

\

/ |

S0036 Geschwindigkeit-Sollwert 23110 +231-1

CW zyklisch —— CW
austauschbar

G

/

Wichtung

- keine

G Geschwindigkeit
B Beschleunigung
L Lage

D Drehmoment

Abbildung 31:

4 Bytes
D 13
P1171 0 atenlange
Standardwert
nur lesbar
. X lesbar/schreibbar
verknuipfter -(CP2, CP3) nicht schreibbar
Parameter im in CP2, CP3

b maXX-Regler

Schema der Parameterbeschreibung

4000_0360_rev01_int.cdr
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8.2 Standardparameter

S0001

S0001 NC-Zykluszeit (Tycyc) 250 bis 65000 ps

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

11 - 1000 ps
Die NC-Zykluszeit sagt aus, in welchen Zeitabstanden die NC neue Sollwert zur Verfi-
gung stellt. Die NC-Zykluszeit muss in der Kommunikationsphase 2 vom Master zum Sla-
ve Ubertragen und ab Kommunikationsphase 3 aktiviert werden. Die NC-Zykluszeit muss
ein ganzzahliges Vielfaches von >S0002< SERCOS Zykluszeit Tgey sein.
Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOS4 ab Seite 42.

S0002

S0002 SERCOS-Zykluszeit (Tsgyc) 250 bis 65000 ps

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

1:1 - P0532 1000 pus
Die Zykluszeit der Schnittstelle definiert die Zeitabsténde, in denen die zyklischen Daten
Ubertragen werden. Die SERCOS-Zykluszeit ist auf 62 ps, 125 ps, 250 ps, ... , bis
65000 ps in Schritten von 250 s festgelegt. Die SERCOS-Zykluszeit wird vom Master in
der Kommunikationsphase 2 an den Slave Ubertragen und ab Kommunikationsphase 3
in beiden aktiviert. >S0002< gibt die Zeit zwischen zwei aufeinanderfolgenden MST an.
Bei b maxX® minimale Zeit: 1 ms.
Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOS4 ab Seite 42.

S0003

S0003 Sende-Reaktionszeit AT (T1min) - bis -

- - 2 Bytes

11 - 80 us
Nur im BM-O-SER-01 unterstutzt.
Zeigt die Zeit an, die vom Slave bendétigt wird, zwischen dem Ende des Empfangs des
MST und dem Beginn der Ubertragung des AT. Diese vom Slave bendtigte Zeit ist von
der jeweils ausgewahlten Telegrammart (siehe >Telegramm< ab Seite 44) abhangig. Die
Zeit Tqpmin Wird vom Master in der Kommunikationsphase 2 gelesen, um den Sendezeit-
punkt AT T, (>S0009<) zu berechnen.
Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOSJ ab Seite 42.

S0004

S0004 Umschaltzeit Senden-Empfangen (Tawt) - bis -

- - 2 Bytes

11 - 50 us
Nur im BM-O-SER-01 unterstutzt.
Zeigt die Zeit an, die vom Slave benétigt wird, um nach dem Senden seines Antriebste-
legramms auf den Empfang des MDT umzuschalten. Die Umschaltzeit Senden/Empfan-
gen wird vom Master in der Kommunikationsphase 2 gelesen, um den Sendezeitpunkt
MDT T, (>S0089<) korrekt zu berechnen.
Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOSJ ab Seite 42.
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S0005

S0005 Mindestzeit Istwerterfassung (T4min) - bis -

- - 2 Bytes

11 - 10 ps
Nur im BM-O-SER-01 unterstutzt.
Minimaler Zeitbedarf des Slaves zwischen dem Beginn der Istwert-Erfassung und dem
Ende des néchsten MST. Dieser Wert muss vom Antrieb so angegeben werden, dass im
nachsten AT die aktuellen Istwerte zur Steuerung Ubertragen werden. Der Master liest
diesen Wert in der Kommunikationsphase 2, um den Messzeitpunkt der Istwerte, T,
(>S0007<) fur alle Antriebe entsprechend einzustellen.
Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOSJ ab Seite 42.

S0006

S0006 Sendezeitpunkt Antriebs-Telegramm (T) T1min biS Tseyc

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

1.1 - 80 ps
BM-O-SER-01
Legt den Sendezeitpunkt fest, an dem der Slave nach dem Ende des MST sein AT wéah-
rend der Kommunikationsphase 3 und 4 senden muss. Dieser Parameter wird in der
Kommunikationsphase 2 vom Master zum Slave Ubertragen. Der Sendezeitpunkt AT
muss gleich oder groRRer der Sendereaktionszeit AT(T1min) (>S0003<) sein.
Siehe auch »>Sendezeitpunkte bei SERCOS< ab Seite 42.
BM-O-ECT-01
T, spezifiert einen Zeitpunkt als Offset zum EtherCAT-Synchronisationssignal, an dem
der Antrieb neue Istwerte bereitstellen muss.

S0007

S0007 Messzeitpunkt Istwerte (T,) 0 bis Tgcyc

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

11 - 50 ps
Vom Master vorgegebener Messzeitpunkt der Istwerte nach dem Ende des MST. Der
Master kann somit fur alle Antriebe, die untereinander koordiniert arbeiten, den gleiche
Messzeitpunkt fur die Istwerte vorgeben. Dadurch wird die Synchronisierung der Istwer-
terfassung bei den betroffenen Antrieben erreicht. Der Master setzt den Messzeitpunkt
der Istwerte kleiner oder gleich der Differenz der SERCOS-Zykluszeit (Tscyc)
(»S0002<) und der abgefragten Mindestzeiten der Istwerterfassung (T 4min) (>S0005<).
Der Antrieb aktiviert den Messzeitpunkt der Istwerte ab Kommunikationsphase 3.
Bei b maxX® im Raster von 125 us einstellbar.
Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOS4 ab Seite 42.

S0008

S0008 Zeitpunkt fur Sollwert giiltig (T3) 0 bis Tseye

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

1:1 - 510 us
Legt den Zeitpunkt fest, nach dem der Antrieb ab Kommunikationsphase 3 auf die neuen
Sollwerte zugreifen darf. Der Master kann somit fir alle Antriebe, die untereinander koor-
diniert arbeiten, den gleichen Sollwert-Giltigkeitszeitpunkt vorgeben. Der Antrieb akti-
viert den Sollwert-Giiltigkeitszeitpunkt ab Kommunikationsphase 3.
Bei b maxx® im Raster von 125 ps einstellbar.
Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOSJ ab Seite 42.
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S0009

S0009 Anfangsadresse im MDT 1 bis 65531

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

1:1 - 1
Nur im BM-O-SER-01 unterstutzt.
Legt die Anfangsadresse des Datensatzes eines Antriebs im MDT fest. Es beginnt mit
01y fur das erste Datenbyte. Jedem Antrieb wird vom Master in der Kommunikations-
phase 2 die Anfangsadresse des Datensatzes im MDT mitgeteilt. Die Anfangsadresse im
MDT wird ab Kommunikationsphase 3 im Master-Slave aktiviert.

S0010

S0010 Lange MDT 4 bis 65534

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

- - 4
4» 1 Antrieb 65531 » 254 Antriebe
Die Lange des MDT ausgedriickt in Bytes beinhaltet die Datensétze aller Antriebe. Jeder
Antrieb wird vom Master in Kommunikationsphase 2 tUber die Ladnge des MDT informiert.
Sie wird ab Kommunikationsphase 3 im Master und im Slave aktiviert.
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S0011
S0011

Zustandsklasse 1 - bis -
- 2 Bytes
- 0

Die Erkennung von fatalen Fehlern fihrt zu einem bestmdglichen Stillsetzen des An-
triebs.
Das Bit 13 des SERCOS-Statuswortes fur Zustandsklasse 1 Diagnose wird auf 1 gesetzt.

Das Fehlerbit wird vom Antrieb erst wieder auf 0 zuriickgesetzt, wenn kein Fehler der Zu-
standsklasse 1 mehr ansteht und das Kommando ,Reset Zustandsklasse 1* (>S0099<)
vom Antrieb Uber den Servicekanal empfangen wurde.

zugewiesener b maXX-Parameter

P0213:Bit 1,3
P0206:Bit 2
P0206:Bit 3
P0206:Bit 9
P0206:Bit 5
P0207:Bit 2
P0206:Bit 6
P0207:Bit 3

o1 | P0O200:Bit 7,8,9

N
a1
=
'S
=
w
=
)
=
[
=
o
©
o)
~
o
I
w
N
[=
o

| | x Uberlast-Abschaltung (>S0114<)

| x Ubertemperatur-Abschaltung (>S0203<)
X Motor-Ubertemperatur-Abschaltung (>S0204<)
X Kihlungsfehler-Abschaltung (»S0205<)

X  Steuerspannungsfehler

x  Feedbackfehler

X  Fehler im Kommutierungssystem

x  Uberstrom

x  Uberspannung

X Unterspannungsfehler

X  Phasenfehler der Leistungsversorgung

X exzessive Regelabweichung (>S0157<)

x  Kommunikationsfehler (>S0014<)

X  Lagegrenzwert ist Uberschritten (Abschaltung) (»S0049<, »S0050<)
X reserviert

X  Herstellerspezifische Fehler (>S01294)

Bit = 0 kein Fehler
Bit = 1 Fehler

Siehe auch >Fehlerbehandlung< ab Seite 147.
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S0012
S0012 Zustandsklasse 2 - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Stillsetzen-Vorwarnung, Bit fiir Zustandsklasse 2 (Bit 12) ist im SERCOS-Statuswort ge-
setzt.
Durch das Lesen der Zustandsklasse 2 {iber den Servicekanal wird das Anderungsbit der
Zustandsklasse 2 im SERCOS-Statuswort wieder geldscht.
o g o | o | Zugewiesener b maXX-Parameter
AEIEAE:
A RIS e
© N |© |[©
N |9 NN
o S o | o
a9 e |a
15/14|13|12|11|10/9 |8 |7 |6 |54 |3 |2 |1]|0
[
I 1 1 1 L 0 1 1 1 1 1 1 1 | x Upberlast-Warnung (>S0310<)
1 r 11 x  Ixt-Warnung (>S0311<)
[ 1 1 1 L | 1 1 |1 | | | x Motor-Ubertemperatur-Warnung (>S0312<)
[ 1 1 1 1 I | | 1 | 1 | x Kihlungsfehler-Warnung (>S0313<)
L1 1 1 1 1 1 [ x reseniert
[ 1 1 1 1 1 | 1 1 | x reservirt
| 11 1 1 | | | | x reserviert
| 1 1 | 1 | | | x reserviert
[ | | | | | | x reserviert
| | | | | | x reserviert
| | | | | x reserviert
| | | | x reserviert
| | | x reserviert
| | x reserviert
| x reserviert
X  Herstellerspezifische Warnung (»>S0182<)
Bit = 0 keine Warnung
Bit = 1 Warnung steht an
Siehe Fehlerparameter >Fehlerbehandlung< ab Seite 147.
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S0013
S0013 Zustandsklasse 3 - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Meldungen der Betriebszustanden. Andert sich ein Zustand im Antrieb, dann wird auch
das zugeordnete Bit in der Zustandsklasse 3 entsprechend geéndert, und das Ande-
rungsbit fiir Zustandsklasse 3 (Bit 11) im SERCOS-Statuswort wird auf 1 gesetzt.
Durch das Lesen der Zustandsklasse 3 tiber den Servicekanal wird das Anderungsbit der
Zustandsklasse 3 im SERCOS-Statuswort wieder geldscht.
Siehe Fehlerparameter >Fehlerbehandlung< ab Seite 147.
Nilw |9 SRS N | zugewiesener b maXX-Parameter
5|8 |5 5% |3
2133 23
R 823
g% £a |8
15/14|13|12|11|10| 9|8 |7 |6 |54 |3 2| 1 |0
reserviert 1 1 1 1 | |
N X Nist = Nggy (>S03309)
L0
[ Nist = 0 (>S03319)
[ N N
I 1T x Inigd <Inyf (>S03324)
[
| | | x reserviert
[
| | x  |Mglz [Mdgren,| (>S0334<)
I
| X INson > Ngrenzl (>S0335<)
|
X in Position (>S0336<)
Bit = 0 keine Meldung
Bit = 1 Meldung steht an
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S0014

S0014 Schnittstellen-Status - bis -
- - 2 Bytes
; : 0

Nur im BM-O-SER-01 unterstitzt.

Wenn ein Kommunikationsfehler auftritt, wird das Bit 12 im Parameter Zustandsklasse 1
(>S0011<) gesetzt. Der Antrieb setzt den Kommunikationsfehler erst wieder zuriick,
wenn kein Schnittstellenfehler mehr ansteht und das Kommando ,Reset Zustandsklasse
1" (>S0099<) vom Antrieb Uber den Servicekanal empfangen wurde.

Das Setzen der Bits 2 - 0 bedeutet keinen Fehler. Liegt keine Kommunikationsfehler vor,
so beinhaltet der Schnittstellenstatus die aktuelle Kommunikationsphase. Liegt ein Kom-
munikationsfehler vor, so werden der Fehler und die Kommunikationsphase abgespei-
chert.

I15I14I13I12I11I10I9I8I7I6I5I4I3I2I1I0I
reserviert [

X X X Kommunikationsphase

|
|
|
| MST-Ausfall

|

| MDT-Ausfall

|

X unglltige Kommunikationsphase (CP > 4)

x  Fehler bei Phasenhochschaltung (ungtiltige Reihenfolge)

I
|
I
I
|
I
I
|
I
I
|
X

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
| Fehler bei Phasenriuckschaltung (nicht auf CPO0)
|

X

Phasenumschaltung ohne Bereitmeldung

X Umschaltung auf nichtinitialisierte Betriebsart

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
X Antrieb mit gleicher Antriebsadresse im Ring
Bit = 0 keine Fehler

Bit = 1 Fehler steht an

Siehe auch >Fehlerbehandlung< ab Seite 147.
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S0015
S0015 Telegrammart - bis -
- - (CP3, CP4) 2 Bytes
- - 3
Im Telegrammarten-Parameter kann zwischen Vorzugstelegrammen und konfigurierba-
ren Telegrammen gewahlt werden.
Siehe auch >Telegramm< ab Seite 44 fur unterstitzte Telegramme.
115]14|13|12]|11]10] 9 |8 |7 [6[5|4][3][2]1]0]
[ I
| 0 0 O Vorzugstelegramm O
| 0 0 1 Vorzugstelegramm 1
| 0 1 0 Vorzugstelegramm 2
| 0 1 1 Vorzugstelegramm 3b maxx®
| 1 0 O Vorzugstelegramm 4 b maxx®
| 1 0 1 Vorzugstelegramm 5
| 1 1 0 Vorzugstelegramm 6
| 1 1 1 Kkonfiguriertes Telegramm b maxXx®
| (siehe >S0016<, >S0024 )
I
0 Lageistwert 1 (Motorgeber)
1 Lageistwert 2 (externer Geber)
S0016
S0016 Konfig.-Liste AT - bis -
- - (CP3, CP4) 2 Bytes, variabel
- - *
* Standardwert: 0, 20,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,0
Falls im Parameter Telegrammart (> S00154) das konfigurierte Telegramm festgelegt ist,
wird Uber diese Liste der konfigurierbare Datensatz im AT anwendungsspezifisch konfi-
guriert. Es durfen nur Betriebsdaten als zyklische Daten konfiguriert werden, die in der
»IDN-Liste der konfigurierbaren Daten im AT“ (»S01874) stehen.
S0017
S0017 IDN-Liste aller Betriebsdaten - bis -
- - 2 Bytes, variabel
Alle Parameternummern, der im Antrieb vorhandenen Betriebsdaten, sind in dieser IDN-
Liste gespeichert.
S0018
S0018 IDN-Liste aller Betriebsdaten Komm.-phase 2 - bis -
- - 2 Bytes, variabel
- - *
* Standardwert: 46, 46, S1, S2, S6-S10, S15, S16, S24, S32-S35, S43, S55, S85, S89,
S91, S91, S96, S99, S127
Alle Parameternummern, die in der Kommunikationsphase 2 tibertragen werden missen,
sind in dieser IDN-Liste gespeichert. Die Abarbeitung dieser IDN-Liste muss vor der Um-
schaltung in die Kommunikationsphase 3 erfolgt sein.
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S0019
S0019

S0020
S0020

S0021
S0021

S0022
S0022

S0023
S0023

IDN-Liste aller Betriebsdaten Komm.-phase 3 - bis -
- 2 Bytes, variabel
*

* Standardwert: 2, 2, S128

Alle Parameternummern, die in der Kommunikationsphase 3 tibertragen werden missen,
sind in dieser IDN-Liste gespeichert. Die Abarbeitung dieser IDN-Liste muss vor der Um-
schaltung in die Kommunikationsphase 4 erfolgt sein.

IDN-Liste aller Betriebsdaten Komm.-phase 4 - bis -

- 2 Bytes, variabel
*

* Standardwert: 4, 4, 0, 0

Alle Parameternummern, die in der Kommunikationsphase 4 verandert werden kénnen,
sind in dieser IDN-Liste gespeichert.

IDN-Liste ungultige Betriebsdaten Komm.-phase 2 - bis -
- 2 Bytes, variabel

*

* Standardwert: 0, 20, 0,0,0,0,0,0,0,0,0, 0

Bevor der Antrieb die dem Kommando ,Umschaltvorbereitung Phase 2 auf 3"
(>S01274) entsprechende Phasenhochschaltung von Phase 2 nach 3 ausfihrt, Uber-
pruft er, ob alle Kommunikationsparameter vollstandig und richtig sind.

Falls der Antrieb einen oder mehrere Parameternummern als ungultig erkennt, schreibt
er die noch bendtigten bzw. ungultigen Betriebsdaten in diese IDN-Liste.

Wenn das Kommando korrekt ausgefihrt wurde, ist diese IDN-Liste leer.

IDN-Liste ungultige Betriebsdaten Komm.-phase 3 - bis -
- 2 Bytes, variabel

*

* Standardwert: 0, 20, 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0

Bevor der Antrieb die dem Kommando ,,Umschaltvorbereitung Phase 3 auf 4 (»S0128<
) entsprechende Phasenhochschaltung von Phase 3 nach 4 ausfihrt, Uberprift er, ob alle
Kommunikationsparameter vollstandig und richtig sind.

Falls der Antrieb einen oder mehrere Parameternummern als ungultig erkennt, schreibt
er die noch bendtigten bzw. ungultigen Betriebsdaten in diese IDN-Liste.

Wenn das Kommando korrekt ausgefihrt wurde, ist diese IDN-Liste leer.

IDN-Liste ungultige Betriebsdaten Komm.-phase 4 - bis -
- 2 Bytes, variabel

*

* Standardwert: 0, 20, 0,0,0,0,0,0,0,0,0,0

Die Parameternummern der Betriebsdaten, die in Kommunikationsphase 4 vom Antrieb
als ungultig erkannt werden, sind in dieser IDN-Liste gespeichert.

Q
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Standardparameter

S0024

S0024 Konfig.-Liste MDT - bis -

- - (CP3, CP4) 2 Bytes, variabel

- - *
* Standardwert: 0, 20,0, 0,0,0,0,0,0,0,0,0
Die Konfigurationsliste MDT enthalt die Parameternummern, deren Betriebsdaten im
konfigurierbaren Teil des MDT zyklisch tbertragen werden. Im Antrieb muss diese Liste
nur vorhanden sein, wenn er in der Telegrammart (>S0015<) das konfigurierbare Tele-
gramm unterstitzt.
Es durfen nur Betriebsdaten als zyklische Daten konfiguriert werden, die in der ,IDN-Liste
der konfigurierbaren Daten im MDT* (>S01884) stehen.

S0025

S0025 IDN-Liste aller Kommandos - bis -

- - 2 Bytes, variabel

- - *
* Standardwert:
S99, S127, S128, S139, S146, S148, S152, S170, S171, S172, S197, S262, S263, S264
Alle Parameternummern der im Antrieb vorhandenen Kommandos sind hier gespeichert.

S0026

S0026 Konfig.-Liste Signal-Statuswort - bis -

- - (CP3, CP4) 2 Bytes, variabel

- - *
* Standardwert:
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)
Die Konfigurationsliste enthéalt alle IDNs die Teil des Meldungs-Statuswortes sind (siehe
>S01444). Die Reihenfolge der IDNs in der Konfigurationsliste legt das Bithummerie-
rungsschema im Meldungs-Statuswort fest. Die erste IDN der Konfigurationsliste definiert
Bit 0. Die letzte IDN definiert Bit 15 des Meldungs-Statuswortes. Wenn S0328 nicht un-
terstitzt wird (wie hier der Fall), wird Bit O der IDN automisch konfiguriert.

S0027

S0027 Konfig.-Liste Signal-Steuerwort - bis -

- - (CP3, CP4) 2 Bytes, variabel

- - *
* Standardwert:
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)
Die Konfigurationsliste enthélt alle IDNs die Teil des Signal-Steuerwortes sind (siehe
>S0145<). Die Reihenfolge der IDNs in der Konfigurationsliste legt das Bithnummerie-
rungsschema im Signal-Steuerwort fest. Die erste IDN der Konfigurationsliste definiert Bit
0. Die letzte IDN definiert Bit 15 des Signal-Steuerwortes. Wenn S0329 nicht unterstitzt
wird (wie hier der Fall), wird Bit O der IDN automisch konfiguriert.
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S0028

S0028 Fehlerzahler MST 0 bis 65535

- - 2 Bytes

11 - 0
BM-O-SER-01
Der Parameter zahlt alle ungiltigen MST in der Kommunikationsphase 3 und 4 (siehe
auch >Fehlerbehandlung< ab Seite 147). Fallen mehr als zwei aufeinanderfolgende
MST aus, so werden die weiteren MST-Ausfalle nicht mehr gezahlt. Der Fehlerzahler
zahlt bis maximal 216-1. Bei einer stark gestorten Ubertragung hat deshalb der Fehler-
zéhler MST nach einer langen Zeit den Wert 65535.
BM-O-ECT-01
Der Parameter signalisiert beim EtherCAT-Optionsmodul den Ausfall von Sollwerttele-
grammen.

S0029

S0029 Fehlerzahler MDT 0 bis 65535

- - 2 Bytes

1:1 - 0
Der Parameter zahlt alle ungultigen MDT in der Kommunikationsphase 4 (siehe auch
>Fehlerbehandlung< ab Seite 147). Fallen mehr als zwei aufeinanderfolgende MDT aus,
so werden die weiteren MDT-Ausfalle nicht mehr gezahlt. Der Fehlerzahler zahlt bis ma-
ximal 216-1. Bei einer stark gestorten Ubertragung hat deshalb der Fehlerzahler MDT
nach einer langen Zeit den Wert 65535.

S0030

S0030 Hersteller-Version - bis -

- - 2 Bytes
- *
Aus diesem Parameter ist die aktuelle Version als Text auslesbar, in diesem Fall
“b maXX SER-01-00-00 V1.10*.
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S0032

S0032 Hauptbetriebsart - bis -

- - (CP4) 2 Bytes

11 - 2
Die in diesem Parameter festgelegte Betriebsart wird im Antrieb aktiviert, wenn im Steu-
erwort des MDT die Hauptbetriebsart selektiert wird.
Siehe auch >Betriebsartenparameter< auf Seite 51.

S0033

S0033 Nebenbetriebsart 1 - bis -

- - (CP4) 2 Bytes

1:1 - 2
Die in diesem Parameter festgelegte Betriebsart wird im Antrieb aktiviert, wenn im Steu-
erwort des MDT die Nebenbetriebsart 1 selektiert wird.
Siehe auch >Betriebsartenparameter< auf Seite 51.

S0034

S0034 Nebenbetriebsart 2 - bis -

- - (CP4) 2 Bytes

11 - 2
Die in diesem Parameter festgelegte Betriebsart wird im Antrieb aktiviert, wenn im Steu-
erwort des MDT die Nebenbetriebsart 2 selektiert wird.
Siehe auch >Betriebsartenparameter< auf Seite 51.

S0035

S0035 Nebenbetriebsart 3 - bis -

- - (CP4) 2 Bytes

11 - 2
Die in diesem Parameter festgelegte Betriebsart wird im Antrieb aktiviert, wenn im Steu-
erwort des MDT die Nebenbetriebsart 3 selektiert wird.
Siehe auch >Betriebsartenparameter< auf Seite 51.

S0036

S0036 Geschwindigkeits-Sollwert -231 pis +231.1

Cw X 4 Bytes

G P1171/P1179 0
In Drehzahlregelung bildet dieser Geschwindigkeits-Sollwert zusammen mit dem ,Ge-
schwindigkeits-Sollwert additiv (>S0037<)" den wirksamen Geschwindigkeits-Sollwert
des Antriebs.
In Lagerregelungs-Betriebsarten zeigt dieser Parameter die Ausgangsgrof3e des Lage-
reglers an.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).
Ab SoE-Version 2.00 wird, abhéangig von der Einstellung im Hochlaufgebermodus P1170
Bit 8, der 16-Bit oder der 32-Bit Hochlaufgeber Eingang verwendet.
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S0037

S0037 Geschwindigkeits-Sollwert additiv -231 pis +231.1

Cw X 4 Bytes

G P1040 0
In Drehzahlregelung wird dieser Geschwindigkeits-Sollwert zum ,,Geschwindigkeits-Soll-
wert (>S0036<)" addiert.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).

S0038

S0038 Geschwindigkeits-Grenzwert positiv 0 bis +231-1

- X 4 Bytes

G P1041 0
Der Geschwindigkeits-Grenzwert positiv beschreibt die maximal zulassige Geschwindig-
keit in positiver Richtung. Wird der Geschwindigkeitsgrenzwert Gberschritten, so setzt der
Antrieb die Meldung ,ngo) >Ngrenz" iN der Zustandsklasse 3 (>S0013<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).

S0039

S0039 Geschwindigkeits-Grenzwert negativ 231 bis 0

- X 4 Bytes

G P1042 0
Der Geschwindigkeits-Grenzwert positiv beschreibt die maximal zuldssige Geschwindig-
keit in positiver Richtung. Wird der Geschwindigkeitsgrenzwert Uiberschritten, so setzt der
Antrieb die Meldung ,ngq >Ngrenz” iN der Zustandsklasse 3 (>S0013<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).

S0040

S0040 Geschwindigkeits-Istwert -231 pis +231.1

- - 4 Bytes

G P0353 0
Der Geschwindigkeitsistwert wird vom Antrieb an die Steuerung tbertragen, um in der
Steuerung ggf. die Geschwindigkeitsanzeige zu erméglichen.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).

S0041

S0041 Referenzfahr-Geschwindigkeit -231 pis +231.1

Cw X 4 Bytes

G P1201 0
Die Referenzfahr-Geschwindigkeit wird im Antrieb bendétigt, wenn das Kommando ,An-
triebsgeflhrtes Referenzieren” aktiv ist. Der Antrieb fuhrt selbststéandig das Referenzie-
ren durch.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).

S0042
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S0042 Referenzfahr-Beschleunigung 0 bis +231-1
Cw X 4 Bytes
B P1203 0
Die Referenzfahr-Beschleunigung wird im Antrieb benétigt, wenn das Kommando ,An-
triebsgeflihrtes Referenzieren® aktiv ist. Der Antrieb fiihrt selbststandig das Referenzie-
ren durch.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Beschleunigungsdaten< ab Seite 36).
S0043
S0043 Geschwindigkeits-Polaritéaten - bis -
- - (CP4) 2 Bytes
- - 0
In diesem Parameter kdnnen die Polaritdten der angegebenen Geschwindigkeitsdaten
entsprechend der Anwendung umgeschaltet werden. Die Polaritaten werden nicht inner-
halb, sondern au3erhalb (am Eingang und Ausgang) einer Regelstrecke umgeschaltet.
Bei positiver Geschwindigkeitssollwert-Differenz und nicht invertierter Polaritat liegt
Rechtsdrehung mit Blick auf die Motorwelle vor.
115[14[13[12]11]10]9 |8 |7 |6 |5]4|3|2|1]0]
reserviert [
| | O Geschwindigkeitssollwert
| nicht invertiert
| | 1 Geschwindigkeitssollwert
| | Polaritat invertiert
I
| 0 Geschwindigkeitssollwert additiv
| nicht invertiert
| 1 Geschwindigkeitssollwert additiv
| Polaritat invertiert
|
0 Geschwindigkeitsistwert
nicht invertiert
1 Geschwindigkeitsistwert
Polaritat invertiert
S0036  S0037 S0080  S0081
S0043 | | S0043 S0085 | | S0085
Bit 0 Bit 1 Bit 0 Bit 1
+/- +/- +/- +/-
Y | Drehzahl- 4 | Drehmoment %
A regler TA regler E
S0040 < SB(?.[O;‘S Geschwindigkeits- 50084 < SB??SS Drehmoment g
| istwert | istwert
Abbildung 32: Geschwindigkeits-Polaritéaten
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S0044
S0044 Wichtungsart fiir Geschwindigkeitsdaten - bis -
- - (CP4) 2 Bytes
- - Ahex
Mit diesem Parameter wird die Art der Wichtung fur Geschwindigkeitsdaten ausgewabhilt.
Es wird definiert, welches Format Master und Antrieb fiir den Datenaustausch benutzen
mussen.
Siehe Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34.
‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’
reserviert I R N I B
| | | | O 0 0 inkrementale Wichtung
| | | | O 1 0 rotatorische Wichtung
[
| | | O Vorzugswichtung
| | | 1 Parameter-Wichtung
[
| | O beirotatorischer Wichtung: Umdrehungen
| | 1 beirotatorischer Wichtung: reserviert
[
| O Zeiteinheit Minuten
| 1 Zeiteinheit Sekunden
|
0 Daten auf Motorwelle bezogen
1 Daten auf Last bezogen
S0045
S0045 Wichtungsfaktor fur Geschwindigkeitsdaten 1 bis +216-1
- - (CP4) 2 Bytes

- - 1
Mit diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fur Geschwindigkeitsdaten festgelegt.

Im Falle der Vorzugswichtung wird dieser Parameter gleich 1 gesetzt.

Siehe Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34.
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Standardparameter

S0046
S0046 Wichtungsexponent Geschwindigkeitsdaten -9 bis 3
- - (CP4) 2 Bytes
- - -4
Mit diesem Parameter wird der Wichtungs-Exponent fiir Geschwindigkeitsdaten festge-
legt.
115]14|13|12]|11]10] 9 | 8|7 [6[5|4][3][2]1]0]
[
| x X X X X X X X X X X X X X X Exponent
|
0 Vorzeichen des Exponenten positiv
1 Vorzeichen des Exponenten negativ
Siehe Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34.
S0047
S0047 Lagesollwert -231 pis +231-1
Cw X 4 Bytes
L P0370 0
In Lageregelung ist dies der Sollwert fiir den Antrieb.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0048
S0048 Lagesollwert additiv -231 pis +231.1
Cw X 4 Bytes
L - 0
Dieser Parameter wird eingesetzt, wenn ein zusatzlicher Positions-Offset bei Lagerege-
lung im Antrieb bendtigt wird. Der Lagesollwert additiv wird im Antrieb zu dem Lagesoll-
wert (>S00474) addiert.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0049
S0049 Positiver Lagegrenzwert -231 pis +231.1
- X 4 Bytes
L P1196 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)
Der positive Lagegrenzwert legt den maximal erlaubten Weg in die positive Richtung fest.
Der positive Lagegrenzwert ist nur aktiv, wenn alle Positionsdaten der Maschine auf ei-
nen Nullpunkt basieren. Der Parameter Lage-Polaritaten (>S0055<) kann die Lagegren-
zwerte deaktivieren. Wenn der positive Lagegrenzwert tberschritten wird, setzt der
Antrieb das Fehlerbit in C1D (>S0011<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
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S0050

S0050 Negativer Lagegrenzwert -231 pis +231.1

- X 4 Bytes

L P1197 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)
Der negative Lagegrenzwert legt den maximal erlaubten Weg in die negative Richtung
fest. Der negative Lagegrenzwert ist nur aktiv, wenn alle Positionsdaten der Maschine auf
einen Nullpunkt basieren. Der Parameter Lage-Polaritaten (»S0055<) kann die Lage-
grenzwerte deaktivieren. Wenn der negative Lagegrenzwert Uberschritten wird, setzt der
Antrieb das Fehlerbit in C1D (>S0011<).

S0051

S0051 Lageistwert 1 (Motorgeber) -231 pis +231.1

- - 4 Bytes

L P0391, P0392 0
Dieser Parameter liefert den Lage-Istwert. Es muss unbedingt die Wichtung beachtet
werden.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0052

S0052 ReferenzmaR 1 231 pis +281-1

- X 4 Bytes

L P1200 0
Dieser Parameter beschreibt den Abstand zwischen dem Maschinennullpunkt und dem
Referenzpunkt bezogen auf das Motormesssystem. Nach dem Referenzieren berechnet
sich der Lageistwert 1 aus dem
e Referenzmall 1 (>»S0052<)
e ReferenzmaR-Offset 1 (>S0150<)
e Markerposition A/B (>S01734, >S0174<)
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0053

S0053 Lageistwert 2 (externer Geber) -231 pis +231.1

- - 4 Bytes

L P0401, P0402 0
Dieser Parameter liefert den Lage-Istwert des optionalen Gebers.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
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S0054
S0054 ReferenzmaR 2 -231 pis +231-1
- X 4 Bytes
L P1200 0
Dieser Parameter beschreibt den Abstand zwischen dem Maschinennullpunkt und dem
Referenzpunkt bezogen auf das Motormesssystem. Nach dem Referenzieren berechnet
sich der Lageistwert 2 aus dem
e Referenzmald 2 (>S0054<)
e ReferenzmalR-Offset 2 (>S0151<)
® Markerposition A/B (>S0173<, >S0174<)
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0055
S0055 Lage-Polaritaten - bis -
- - (CP4) 2 Bytes
- - 0
Mit diesem Parameter kénnen die Polaritaten der angegebenen Lagedaten invertiert wer-
den.
115]14|13|12|11]10] 9 |8 |7 [6|5|4[3][2]1]0]
reserviert I O
| | | O Lagesollwert
[ nicht invertiert
| | | 1 Lagesollwert
[ Polaritat invertiert
[
| | O Lagesollwert additiv
| nicht invertiert
| | 1 Lagesollwertadditiv
| Polaritat invertiert
[
| 0 Lageistwert1
| nicht invertiert
| 1 Lageistwert1
| Polaritat invertiert
I
0 Lageistwert 2
nicht invertiert
1 Lageistwert 2
Polaritat invertiert
92 Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul)
von 172 Dokument-Nr.: 5.04013.04 Baumdiller Nirnberg GmbH



Parameter

S0047  S0047
S0055 | | S0055
Bit 0 Bit 1
+/- +/-
-

S0055

S0051 «— pit s

50053 «—— B1'3

Abbildung 33: Lage-Polaritaten

S0036

S0043
Bit 0
+/-

Lage-
regler

\4

Lageistwert 1
Lageistwert 2

4000_0362_rev01_int.cdr

S0057

S0057 Positionierfenster 0 bis +231-1

- X 4 Bytes

L P1194 0
Wird die Differenz von Lagesollwert und Lageistwert betragsmalfig kleiner als das Posi-
tionierfenster, so setzt der Antrieb die Meldung ,In Position* (>S0336<). Im Bedarfsfall
wird die Meldung ,In Position“ einem Echtzeitstatusbit (>»S0305<) zugewiesen und im
Antriebsstatus zur Weiterverarbeitung an die Steuerung Ubertragen.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0058

S0058 Umkehrspiel 0 bis +231-1

- X 4 Bytes

L P3381 0
Das Umkehrspiel beschreibt das Betragsmald der Lose zwischen Antrieb und Last bei
Richtungsumkehr, bezogen auf die Lagedaten.
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S0076
S0076

S0077
S0077

Wichtungsart fir Lagedaten - bis -
- (CP4) 2 Bytes
- Ahex

Mit diesem Parameter wird die Art der Wichtung fiir Lagedaten ausgewahlt. Es wird defi-
niert, welches Format Master und Antrieb fir den Datenaustausch benutzen missen.

Siehe Wichtung >Lagedaten< auf Seite 31.

I15I14I13I12I11I10I9I8 I 7 I 6

reserviert |

0
I
0 inkrementale Wichtung
1
0

translatorische Wichtung

o o o —|nN
b O O —|k

413
[
[
[
| rotatorische Wichtung
[

| 0 Vorzugswichtung

| 1 Parameter-Wichtung

I

0 bei rotatorischer Wichtung: Winkelgrad
1 bei rotatorischer Wichtung: reserviert

5
I
I I
I I
I I
I I
I I
| |
I I
I I
| |
I I
| X reservier
|
| Daten auf Motorwelle bezogen
| Daten auf Last bezogen
|
0 Absolutformat

1 Moduloformat

Wichtungsfaktor translatorischer Lagedaten 1 bis +231-1
- (CP4) 2 Bytes
- 1

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)

In diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fir alle Lagedaten in diesem Antrieb fest-
gelegt.

Siehe Wichtung >Lagedaten< auf Seite 31.
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S0078
S0078 Wichtungsexponent translatorischer Lagedaten -9 bis +3
- - (CP4) 2 Bytes
- - -7
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)
In diesem Parameter wird der Wichtungsexponent fiir alle Lagedaten in diesem Antrieb
festgelegt.
Siehe Wichtung >Lagedaten< auf Seite 31.
115]14]13|12|11[10] 9 |87 [6|5]4[3][2]1]0]
N e e
| X X X X X X X X X X X X X X X Exponent
I
0 Vorzeichen des Exponenten positiv
1 Vorzeichen des Exponenten negativ
S0079
S0079 Rotations-Lageauflosung 1 bis +231-1
- - (CP4) 4 Bytes
- - 36*10°
Dieser Parameter enthalt den Wert der Rotations-Lageaufldsung und legt den LSB-Wert
der Rotations-Wichtung fest. Wenn Vorzugs-Normierung ausgewahlt wurde, ist der Wert
3600000. Das bedeutet einen LSB-Wert von 0,0001 Grad.
S0080
S0080 Drehmoment-Sollwert -215 pis +215-1
Cw X 2 Bytes
D P0331 0
In Betriebsart Drehmomentregelung bildet dieser Drehmoment-Sollwert zusammen mit
dem Drehmoment-Sollwert additiv (>S0081<) den wirksamen Drehmoment-Sollwert des
Antriebs.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung »Drehmomentdaten< ab Seite 38).
S0081
S0081 Drehmoment-Sollwert additiv -215 pis +215-1
Cw X 2 Bytes
D P1022 0
In Drehmomentregelung wird dieser Sollwert zum Drehmoment-Sollwert (>S0080<) ad-
diert.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung »Drehmomentdaten< ab Seite 38).
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Standardparameter

S0082

S0082 Drehmoment-Grenzwert positiv 0 bis +215-1

Ccw X 2 Bytes

D P3309 TFFFhey
Der Drehmoment-Grenzwert positiv beschreibt das maximal zulassige Drehmoment in
positiver Richtung. Wird der Drehmoment-Grenzwert Uberschritten, so setzt der Antrieb
die Meldung ,My >Mygrenz" in der Zustandsklasse 3 (>S0013<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung »Drehmomentdaten< ab Seite 38).

S0083

S0083 Drehmoment-Grenzwert negativ 215 bis 0

Cw X 2 Bytes

D P3310 409616y
Der Drehmoment-Grenzwert negativ beschreibt das maximal zulassige Drehmoment in
negativer Richtung. Wird der Drehmoment-Grenzwert Gberschritten, so setzt der Antrieb
die Meldung .My >Mygrenz* in der Zustandsklasse 3 (>S00134).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung »Drehmomentdaten< ab Seite 38).

S0084

S0084 Drehmoment-Istwert - bis -

- - 2 Bytes

D P0344 0
Der Drehmomentistwert wird vom Antrieb an die Steuerung Ubertragen, um in der Steu-
erung ggf. die Drehmoment-Anzeige zu ermdglichen.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung »Drehmomentdaten< ab Seite 38).

96 Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul)

von 172 Dokument-Nr.: 5.04013.04 Baumdiller Nirnberg GmbH



Parameter

S0085

S0085 Drehmoment-Polaritaten
) - (CP4)

- bis -
2 Bytes
0

Mit diesem Parameter kdnnen die Polaritaten der angegebenen Drehmomentdaten inver-

tiert werden.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |
| | O Drehmomentsollwert
| nicht invertiert
| | 1 Drehmomentsollwert
| Polaritat invertiert
I
| 0 Drehmomentsollwert additiv
| nicht invertiert
| 1 Drehmomentsollwert additiv
| Polaritat invertiert
I
0 Drehmomentistwert
nicht invertiert
1 Drehmomentistwert
Polaritat invertiert
S0080 S0081
g S0085 S0085
o Bit 0 Bit 1
(=}
8 +/- +/-
m\
&
)
8 i Drehmoment-
N ) regler ’
89085 Drehmoment-
+/-

Abbildung 34: Drehmomenten-Polaritaten
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Standardparameter

S0086
S0086

S0087
S0087

S0088
S0088

S0089

Wichtungsart fir Drehmomentdaten - bis -
- (CP4) 2 Bytes
- Ahex

Anhand der Wichtungsart kénnen die unterschiedlichen Wichtungsarten eingestellt wer-
den, siehe auch >Wichtung< ab Seite 31.

I15I14I13I12I11I10I9I8 I 7 I 6

reserviert |

Wichtungsart
prozentuale Wichtung

translatorische Wichtung (Kraft)

o o o —|nN
, O O —|r
o r»r o —|o

3
|
|
|
| rotatorische Wichtung (Drehmoment)
|

0 Vorzugswichtung

1 Parameterwichtung

4
|
|
|
|
|
|
|
|
0 Einheit bei Kraft (Newton N)

0 Einheit bei Drehmoment (Newtonmeter Nm)
1

reserviert

5
|
|
I
|
|
I
|
I
I
|
I
I
X

reserviert

Datenbezug an der Motorwelle

Datenbezug an der Last

Erholzeit Senden-Senden (TataT) - bis -
- 2 Bytes
- 0

Nur im BM-O-SER-01 unterstiitzt.

Zeitbedarf eines Slaves um zwei Antworttelegramme nacheinander zu senden. Dieser
Parameter wird von Slaves mit nur einem Antrieb nicht verwendet. Er ist nur aus Kompa-
tibilitatsgrinden im BM-O-SER-01 implementiert. Siehe auch >Sendezeitpunkte bei
SERCOSJ ab Seite 42.

Erholzeit Empfangen-Empfangen (Tyrsy) - bis -
- 2 Bytes
- 80

Nur im BM-O-SER-01 unterstitzt.

Die Zeit, die der Slave braucht, zwischen dem Empfang eines MDT und der Bereitschaft
das nachste MST zu empfangen. Der Master liest diese Zeit in Kommunikationsphase 2,
um sicherzustellen, dass die Zeit zwischen Ende des MDT und dem Beginn des MST
ausreicht. Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOS< ab Seite 42.
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Parameter

S0089 Sendezeitpunkt MDT (T5) 0 bis Teeye

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

1:1 - 0
BM-O-SER-01
Sendebeginn des MDT nach Ende des MST in Kommunikationsphase 3 und 4. Dieser
Parameter wird in Kommunikationsphase 2 vom Master an den Slave tbertragen und ab
Kommunikationsphase 3 aktiviert. Siehe auch >Sendezeitpunkte bei SERCOS< ab Seite
42.
BM-O-ECT-01
T, spezifiert einen Zeitpunkt als Offset zum EtherCAT-Synchronisationssignal, an dem
vom Antrieb neue Sollwerte tbernommen werden sollen.

S0090

S0090 Kopierzeit-Sollwerte (Tytsg) - bis -

- - 2 Bytes

1:1 - 80
Zeit, die bendtigt wird, um die Sollwerte nach dem Empfang des MDT fir den Antrieb be-
reitzustellen. Diese Zeit wird vom Master in Kommunikationsphase 2 gelesen, um den
Sollwert-Giiltigkeitszeitpunkt T5 (>S0008<) korrekt zu berechnen. Der Parameter Ko-
pierzeit-Sollwerte ist abh&ngig von der Telegrammart. Siehe auch >Sendezeitpunkte bei
SERCOS< ab Seite 42.

S0091

S0091 Geschwindigkeits-Grenzwert bipolar 0 bis 2311

Cw X 4 Bytes

G P1042, P1041 0
Dieser Parameter beschreibt die maximal erlaubte Geschwindigkeit fir beide Drehrich-
tungen. Wird der Geschwindigkeitsgrenzwert Gberschritten, so setzt der Antrieb die Mel-
dung Ngg) > Ngrenz iN der Zustandsklasse 3 (>S00134).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).

S0092

S0092 Drehmoment-Grenzwert bipolar 0 bis 2000

Cw X 2 Bytes

D P0357 0
Dieser Parameter begrenzt das maximal erlaubte Drehmoment in beide Richtungen.
Wird der Drehmomentgrenzwert tberschritten, so setzt der Antrieb die Meldung
Mg = Mdgenz in der Zustandsklasse 3 (>S0013<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung »Drehmomentdaten< ab Seite 38).

S0093

S0093 Wichtungsfaktor Drehmomentdaten 1 bis +216-1

- - (CP4) 2 Bytes

- - 1
In diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fir alle Drehmomentdaten in diesem An-
trieb festgelegt.
Siehe Wichtung »Drehmomentdaten< auf Seite 38.
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Standardparameter

S0094
S0094 Wichtungsexponent Drehmomentdaten -9 bis +3
- - (CP4) 2 Bytes
- - -2
In diesem Parameter wird der Wichtungsexponent fiir alle Lagedaten in diesem Antrieb
festgelegt.
115]14|13|12]|11]10] 9 | 8|7 [6[5|4][3][2]1]0]
[ e e
| x X X X X X X X X X X X X X X Exponent
|
0 Vorzeichen des Exponenten positiv
1 Vorzeichen des Exponenten negativ
Siehe Wichtung >Drehmomentdaten< auf Seite 38.
S0095
S0095 Diagnose - bis -
- - 1 Byte, variabel
- - 0
Dieser Parameter zeigt den aktuellen Betriebszustand des Antriebs gemafl der
b maXX®-RegIer Zustandsmaschine als Textmeldung an (siehe auch Parameterhand-
buch b maxX®). Dazu wird das b maxx®-Regler Statuswort ausgewertet.
S0096
S0096 Slavekennung (SLKN) - bis -
- - 2 Bytes
- - 0*
* abhangig von der Einstellung des Drehschalters
Dieser Parameter zeigt die Slavekennung im Ring, bestehend aus der eigenen An-
triebsadresse und der nachsten moglichen Adresse, an.
Hoherwertiges Byte: Eigene Adresse Niederwertiges Byte:
mehrere Slaves: ndchste Adresse
nur ein Slave: eigene Adresse
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Parameter

S0097
S0097

S0098
S0098

S0099
S0099

S0100
S0100

Maske Zustandsklasse 2 - bis -
X 2 Bytes
- 0

Mit der Maske kann die Wirkung der Zustandsklasse 2 auf das Anderungsbit der Zu-
standsklasse 2 im Antriebsstatus maskiert werden. Bei Anderungen der maskierten War-
nungen wird das Anderungsbit im Antriebsstatus nicht gesetzt. Die Maske wirkt nicht auf
das Betriebsdatum der Zustandsklasse 2 (>S00124).

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘
Y e O e (O I I

X X X X X X X X X X X X X X X X

0 Warnung maskiert

1 Warnung nicht maskiert

Maske Zustandsklasse 3 - bis -
X 2 Bytes
- 0

Mit der Maske kann die Wirkung der Zustandsklasse 3 auf das Anderungsbit der Zu-
standsklasse 3 im Antriebsstatus maskiert werden. Bei Anderungen der maskierten War-
nungen wird das Anderungsbit im Antriebsstatus nicht gesetzt. Die Maske wirkt nicht auf
das Betriebsdatum der Zustandsklasse 3 (>S0013<).

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘
O A (Y A N B

X X X X X X X X X X X X X X X X

0 Warnung maskiert

1 Warnung nicht maskiert

Reset Zustandsklasse 1 - bis -
X 2 Bytes
- 0

Wird dieses Kommando vom Antrieb empfangen und es stehen keine Fehler mehr an,
werden alle Fehlerbits der Zustandsklasse 1 und Hersteller-Zustandsklasse 1 Schnittstel-
lenstatus zuriickgesetzt.

Siehe auch >Fehler-Reset< auf Seite 151.

Drehzahlregler-Proportionalverstarkung 0 bis OFFFFy e
X 2 Bytes
P1032 1

Definiert die P-Verstarkung des Drehzahlreglers im b maXX®—RegIer.

Q
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Standardparameter

S0101
S0101 Drehzahlregler-Nachstellzeit 0 bis 20000,y
- X 2 Bytes
10:1 P1033 1000
Definiert die Nachstellzeit des Drehzahlreglers im b maXX®—RegIer.
Beispiel Wichtung:
105 (SERCOS) = 10,5 (b maxx®-Regler)
S0103
S0103 Modulowert 1 bis +231-1
- - (CP4) 4 Bytes
L - 36*10°
Wenn in >S0076< das Moduloformat gewahlt wurde, legt dieser Parameter fest, wann
die Lagedaten auf O Uberlaufen. Der Parameter beschreibt Vielfache von ganzen Um-
drehungen.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0104
S0104 Lageregler Kv-Faktor 0 bis OFFFF ey
- X 2 Bytes
100:1 P1051 1000
Definiert die Verstarkung des Lagereglers im b maXX®-RegIer.
Beispiel Wichtung:
1050 (SERCOS) = 10,50 (b maxx®-Regler)
S0106
S0106 Stromregler-Proportionalverstarkung 1 1 bis OFFFFp,ey
- X 2 Bytes
1:1 P1020 1000
Dieser Parameter beeinflusst den Stromregler.
S0107
S0107 Stromregler-Nachstellzeit 1 0 bis OFFFFy ey
- X 2 Bytes
11 P1021 1000
Dieser Parameter beeinflusst den Stromregler.
S0108
S0108 Feedrate Override 0 bis OFFFFy ey
Cw - 2 Bytes
100:1 P1219 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)
Der ,Feedrate Override* wird nur bei antriebsgefuhrten Fahrbefehlen wirksam. In solchen
Fallen berechnet der Antrieb die Geschwindigkeitssollwerte selbst. Der ,Feedrate Over-
ride” wirkt multiplizierend auf diese Geschwindigkeitssollwerte.
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Parameter

S0109

S0109 Spitzenstrom Motor 0 bis 2%2-1

- - (CP4) 4 Bytes

1000:1 P0069 0
Ist der Spitzenstrom des Motors kleiner als der Spitzenstrom des Verstarkers, wird der
Verstarkerstrom automatisch auf den Spitzenstrom des Motors begrenzt.
Beispiel Wichtung:
1500 (SERCOS) = 1,500 (b maxx®-Regler)

S0110

S0110 Spitzenstrom Verstarker 0 bis 2321

- - 4 Bytes

1000:1 P0011, P0O013 0
Der Spitzenstrom des Verstarkers ist durch geratebedingte Malinahmen begrenzt, damit
ist zugleich der Strom fur den maximal erreichbaren Drehmomentgrenzwert festgelegt.
Beispiel Wichtung:
1500 (SERCOS) = 1,500 (b maxXxX®-Regler)

S0112

S0112 Nennstrom Verstarker 0 bis 2321

- - 4 Bytes

1000:1 P0010, POO12 0
Der Nennstrom des Verstarkers ist der zulassige Dauerstrom des Regelgerates.
Beispiel Wichtung:
1500 (SERCOS) = 1,500 (b maxX®-Regler)

S0113

S0113 Maximalgeschwindigkeit des Motors 0 bis 2311

- - (CP4) 4 Bytes

1*10*:1 P1031 3*10’
Dieser Parameter enthélt die Maximalgeschwindigkeit des Motors laut Datenblatt.
Beispiel Wichtung:
15000 (SERCOS) = 15,000 (b maxXx®-Regler)

S0114

S0114 Grenzlastintegral des Motors 0 bis 25395

- - 2 Bytes

- P0092 0
Wird das Grenzlastintegral tiberschritten, setzt der Antrieb das Bit Uberlast-Warnung in
Zustandklasse 2 (>S0310<). Nach einer vom Hersteller festgelegten Zeit wird in Zu-
standsklasse 1 (>S0011<) die Uberlast-Abschaltung gesetzt.
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Standardparameter

S0121
S0121 Eingangsdrehzahl Getriebe 1 bis 2%2-1
- - (CP4) 4 Bytes
- - 1
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)
Die Eingangsdrehzahl muss als Integer eingegeben werden.
S0122
S0122 Ausgangsdrehzahl Getriebe 1 bis 232-1
- - (CP4) 4 Bytes
- - 1
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)
Die Ausgangsdrehzahl muss als Integer eingegeben werden.
S0123
S0123 Vorschubkonstante 1 bis 2%2-1
- - (CP4) 4 Bytes
- - 10000
(ab SERCOS-Version 1.9 und alle Versionen fur SoE)
Die Vorschubkonstante beschreibt das Maschinenelement, welches eine rotatorische
Bewegung in eine translatorische Bewegung umsetzt. Die Vorschubkonstante gibt das
verfahrene Translatorische Wegmalf? bei einer Umdrehung des Maschinenelementes an.
S0124
S0124 Stillstandsfenster 0 bis 231-1
- X 4 Bytes
G P1073, P1083 0
Das Stillstandsfenster beschreibt die betragsmafRige Geschwindigkeitsabweichung von
0. Befindet sich der Geschwindigkeits-Istwert innerhalb des Stillstandsfensters, so setzt
der Antrieb die Meldung njg; = 0 (>S0331<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).
S0125
S0125 Geschwindigkeitsschwelle ny 0 bis 23%-1
- X 4 Bytes
G P1074, P1084 0
Uberschreitet der Drehmomentistwert die Drehmomentschwelle Md,, so wird vom An-
trieb die Meldung njg; < ny (>S0332<) in der Zustandsklasse 3 (>S00134).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).
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Parameter

S0127

S0127 Umschaltvorbereitung auf Komm.-Phase 3 - bis -

- - (CP3, CP4) 2 Bytes

- - 0
Nur im BM-O-SER-01 unterstitzt.
Mit diesem Kommando teilt der Master dem Antrieb mit, dass er fiir die Kommunikations-
phase 3 alle notwendigen Kommunikationsparameter tbertragen hat. Das Kommando
wird fehlerfrei beendet, wenn der Antrieb bereit ist, der Vorgabe der Kommunikationspha-
se 3im MST zu folgen und den Telegrammaufbau einzuhalten. Fallt die Uberpriifung ne-
gativ aus, wird das Kommando mit Fehler beendet (siehe >S0021<). Nach korrekter
Ausfiihrung des Kommandos muss die Steuerung das Kommando I6schen. Danach kann
die Steuerung die Kommunikationsphase 3 im MST vorgeben.

S0128

S0128 Umschaltvorbereitung auf Komm.-Phase 4 - bis -

- - (CP2, CP3, CP4) 2 Bytes

- - 0
Nur im BM-O-SER-01 unterstiitzt.
Mit diesem Kommando teilt der Master dem Antrieb mit, dass er fiir die Kommunikations-
phase 4 alle notwendigen Kommunikationsparameter bertragen hat. Das Kommando
wird fehlerfrei beendet, wenn der Antrieb bereit ist, der Vorgabe der Kommunikationspha-
se 4 im MST zu folgen und den Telegrammaufbau einzuhalten. Fallt die Uberpriifung ne-
gativ aus, wird das Kommando mit Fehler beendet (siehe >S0022<). Nach korrekter
Ausfiihrung des Kommandos muss die Steuerung das Kommando I6schen. Danach kann
die Steuerung die Kommunikationsphase 4 im MST vorgeben.

S0129

S0129 Hersteller-Zustandsklasse 1 Diagnose - bis -

- - 2 Bytes

- - 0
Dieser Parameter enthalt den b maXX®—RegIer Fehlercode (siehe Parameterhandbuch
b maxX® und Parameter Hersteller-Zustandsklasse >Seite 78<). In >S0129< wird nur
der zeitlich erste Fehlercode des Reglers angezeigt.

S0130

S0130 Messwert 1 positiv -231 pis +231.1

- - 4 Bytes

L P0581, P0582 0
Die Messwerte der positiven Flanke des Messtasterzyklus werden auf diesen Parameter
geschrieben.
Siehe auch Kommando >Messtaster< ab Seite 65.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
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Standardparameter

S0131
S0131 Messwert 1 negativ -231 pis +231-1
- - 4 Bytes
L P0582, P0583 0
Die Messwerte der negativen Flanke des Messtasterzyklus werden auf diesen Parameter
geschrieben.
Siehe auch Kommando >Messtaster< ab Seite 65.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0132
S0132 Messwert 2 positiv 231 pis +231.1
- - 4 Bytes
L P0585, P0586 0
Die Messwerte der positiven Flanke des Messtasterzyklus werden auf diesen Parameter
geschrieben.
Siehe auch Kommando >Messtaster< ab Seite 65.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0133
S0133 Messwert 2 negativ -231 pis +231-1
- - 4 Bytes
L P0587, P0588 0
Die Messwerte der negativen Flanke des Messtasterzyklus werden auf diesen Parameter
geschrieben.
Siehe auch Kommando >Messtaster< ab Seite 65.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0134
S0134 Mastersteuerwort - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Damit ist es mdglich, das Mastersteuerwort Uber den Servicekanal auf dem Bildschirm
der Steuerung anzuzeigen (nitzliche Hilfe bei Inbetriebnahme und Fehlersuche).
S0135
S0135 Antriebsstatus - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Damit ist es mdglich, den Antriebsstatus tUber den Servicekanal auf dem Bildschirm der
Steuerung anzuzeigen (nitzliche Hilfe bei Inbetriebnahme und Fehlersuche).
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Parameter

S0139

S0139 Kommando parkende Achse - bis -

- - (CP2, CP3) 2 Bytes

- - 0
(ab SERCOS-Version 1.08 und 1.02 fiir SoE)
Wenn das Kommando parkende Achse gesetzt und freigegeben wird, werden alle Uber-
wachungen der Istwerterfassung abgeschaltet. Das betrifft die Lageregelung, die Gebe-
riberwachung (Ruckmeldung Hardware) und die Uberwachung des Positionierfensters
(>S00574). Wenn das Kommando aktiviert ist erzeugt der Antrieb keinen C1D Fehler
(>S00114). Der Status Lageistwerte (>S0403<) wird vom Antrieb zurlickgesetzt.
Das Kommando wird positiv bestatigt, wenn die oben erwahnten Uberwachungen abge-
schaltet sind. Wenn das Kommando zuriickgesetzt wird, werden alle erwahnten Uberwa-
chungen wieder eingeschaltet. Um die Lageistwerte wieder mit dem Referenzpunkt zu
synchronisieren sollte die Regelung eine Referenzfahrt ausfuhren.

S0140

S0140 Regelgeratetyp - bis -

- - 1 Byte, variabel
Das Betriebsdatum des Regelgeratetyps enthélt den Firmennamen und den Geratetyp
des Herstellers, in diesem Fall ,Baumueller b maxXx".

S0141

S0141 Motortyp - bis -

- - X 1 Byte, variabel

- - P0050 -
Das Betriebsdatum des Motortyps enthélt den Firmennamen und den Motortyp des Her-
stellers, in diesem Fall ,Baumueller ...".

S0142

S0142 Anwendungsart - bis -

- - 1 Byte, variabel
Das Betriebsdatum enthélt den Namen des Moduls, in diesem Fall ,Baumueller SERCOS
Slave*“.

S0143

S0143 SERCOS Interface Version - bis -

- - 1 Byte, variabel
SERCOS Interface Version, die vom Slave unterstutzt wird ,V01.02".
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Standardparameter

S0144
S0144 Meldungs-Statuswort - bis -
- - 2 Bytes, variabel
- - 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)
Meldungen kdnnen in Echtzeit vom Antrieb zur Steuerung Uiber das Meldungs-Statuswort
Ubertragen werden. Zu diesem Zweck muss das Meldungs-Statuswort im AT als zykli-
sche Daten eingefiigt werden. Die Bits im Meldungs-Statuswort werden Uber die Konfi-
gurationsliste des Meldungs-Statuswortes (>S0026<) definiert.
S0145
S0145 Meldungs-Steuerwort - bis -
CwW X 2 Bytes, variabel
- - 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)
Meldungen kdnnen in Echtzeit vom Antrieb zur Steuerung tGiber das Meldungs-Steuerwort
Ubertragen werden. Zu diesem Zweck muss das Meldungs-Steuerwort im MDT als zykli-
sche Daten eingefiigt werden. Die Bits im Meldungs-Steuerwort werden Uber die Konfi-
gurationsliste des Meldungs-Steuerwortes (>S0027<) definiert.
S0146
S0146 Kommando NC-geflihrtes Referenzieren - bis -
- - (CP2, CP3) 2 Bytes
- - 0
Wird das Kommando NC-gefiihrtes Referenzieren vom Master gesetzt und freigegeben,
muss der Antrieb auf die programmierten bzw. zugewiesenen Signale reagieren (Refe-
renzfreigabe >S0407<, Referenzschalter >S0400<, Referenzmarke des Gebersys-
tems).
Bei Erreichen der relevanten Nullmarke des Gebersystems speichert der Antrieb den mo-
mentanen Lageistwert der entsprechenden Markerposition (>S0173<, >S0174<). Wei-
terhin setzt der Antrieb des Bit ,Referenzmarke erfasst* (>S0408<) und quittiert das
Kommando als ordnungsgemalf’ ausgefihrt.
Das Kommando wird mit Fehler beendet, wenn ein Fehler der Zustandsklasse 1 ansteht.
Siehe auch Kommando >Referenzfahrt< ab Seite 59.
115]14|13|12]|11]10] 9 | 8|7 [6[5|4][3][2]1]0]
reserviert |
| 0 Kommando im Antrieb I6schen
| 1 Kommando im Antrieb setzen
|
0 Kommandoausfiihrung unterbrechen
1 Kommandoausfuhrung ausfiihren
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Parameter

S0147

S0147 Referenzfahr-Parameter - bis -
- X 2 Bytes
; i 0

Dieser Parameter legt die Bedingungen fiir die antriebsgefiihrte Referenzfahrt fest.

[¢;]

[4]3]2]1]0]
|

0 positiv: Rechtsdrehung mit Blick auf
die Motorwelle

I15I14I13I12I11I10I9I8I7 I 6I

reserviert

1 negativ: Linksdrehung mit Blick auf die
Motorwelle

(.

|

(.

|

(.

[

| 0 erste Nullmarke nach der positiven Flanke
| des Referenzschalters (S0400)
I

I

I

0

1 erste Nullmarke nach der negativen Flanke
des Referenzschalters (S0400)

Referenzschalter (S0400) an der Steuerung
angeschlossen

1 Referenzschalter (S0400) am Antrieb ange-

schlossen
Referenzfahren mit Motorgeber

|
I
|
I
|
I
I
I
I
I
I
|
I
|
I
|
0
1

Referenzfahren mit externem Geber

X NC-gefuhrtes Referenzieren

Referenzschalter wird ausgewertet

PO - — - — - — —— —— = —— —— - —— —— —

Referenzschalter wird nicht ausgewertet
Referenzmarke wird ausgewertet

|
I
|
I
|
I
I
I
I
I
I
|
I
|
I
|
I
I
|
I
I
|
I
I
0
1

Referenzmarke wird nicht ausgewertet

Siehe auch Kommando > Referenzfahrt< ab Seite 59.
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Standardparameter

S0148
S0148

S0150
S0150

Kommando Antriebsgefihrtes Referenzieren - bis -
- (CP2, CP3) 2 Bytes
- 0

Wird das Kommando antriebsgefiihrtes Referenzieren vom Master gesetzt und freigege-
ben, schaltet der Antrieb automatisch in die antriebsinterne Lageregelung und beschleu-
nigt unter Berlcksichtigung der Referenzfahrbeschleunigung (>S0042<) auf die
Referenzfahr-Geschwindigkeit (>S0041<). Der Antrieb I6scht das Bit ,Status Lageistwer-
te" (>S0403<). Weitere Einstellungen beim Referenzieren sind im Referenzfahr-Parame-
ter (>S0147<) programmiert. Solange das Kommando aktiv ist, werden die Anderungen
der zyklischen Sollwerte ignoriert.

Nach dem Uberfahren der Referenzmarke bremst der Antrieb mit der Referenzfahrbe-
schleunigung bis zum Stillstand. Das Kommando antriebsgefiihrtes Referenzieren wird
vom Antrieb ordnungsgemaf beendet, wenn der Antrieb steht und der Lageistwert auf
den Maschinennullpunkt bezogen ist. Dies zeigt der Antrieb durch Setzen des Bits ,Sta-
tus Lageistwerte” (>S0403<).

Der Antrieb berechnet intern den auf die Lagegeber-Referenzmarke bezogenen Lage-
sollwert (>S0047<). Die Steuerung liest den Lagesollwert des Antriebs tGber den Service-
kanal und setzt ihr Lagesollwertsystem auf diesen Lagesollwert. AnschlieRend l6scht die
Steuerung das Kommando, und der Antrieb folgt den Sollwerten der Steuerung.

Eine Unterbrechung des Kommandos bewirkt, dass der Lageistwert nicht auf die Refe-
renzmarke bezogen wird. Das Bit ,,Status Lageistwerte* wird nicht gesetzt. Das Komman-
do wird mit Fehler beendet, wenn ein Fehler der Zustandsklasse 1 ansteht.

Siehe auch Kommando > Referenzfahrt< ab Seite 59.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 Kommando im Antrieb l6schen

1 Kommando im Antrieb setzen

|
|
|
0 Kommandoausfiihrung unterbrechen
1

Kommandoausfiihrung ausfiihren

ReferenzmaR Offset 1 -231 pis +231-1
X 4 Bytes
- 0

Dieser Parameter beschreibt den Abstand zwischen der Referenzmarke des Lagegebers
1 und dem Referenzpunkt.

Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
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Parameter

S0151
S0151

S0152
S0152

Referenzmal Offset 2 -231 pis +231-1
X 4 Bytes
- 0

Dieser Parameter beschreibt den Abstand zwischen der Referenzmarke des Lagegebers
2 und dem Referenzpunkt.

Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

Kommando Spindelpositionierung - bis -
- (CP2, CP3) 2 Bytes
- 0

(ab SERCOS-Version 1.08 und 1.02 fur SoE)
Siehe auch »Kommando Spindelpositionierung< ab Seite 67.

Dieses Kommando schaltet den Antrieb auf interne Lageregelung mit Spindelpositionie-
rungs-Geschwindigkeit (>S0222<) und referenziert die Spindel, wenn nétig. Wenn das
Kommando aktiviert ist, werden alle Anderungen der zyklischen Sollwert ignoriert.

Abhéangig vom Spindelpositionier-Parameter (>S0154<) positioniert der Antrieb die Spin-
del mit Spindelpositionierungs-Geschwindigkeit (>S02224) absolut zur eingestellten La-
geposition (>S0153<) oder dreht die Spindel relativ (Inkremente) (>S0180<). Wenn der
Antriebsregler den ausgewahlten Sollwert erreicht, setzt der Antrieb den Status ,Zielpo-
sition erreicht* (>S0342<). Der Status ,In Position* (>S0336<) wird vom Antrieb aktuali-
siert.

Wahrend das Kommando aktiv ist, dreht sich der Antrieb in Lageregelung und folgt jeden
neuen Sollwert (>S0153< oder »S01804), der Uiber den Service-Kanal tUbertragen wird.
Wenn die Steuerung das Kommando zuricknimmt schaltet der Antrieb wieder in die Be-
triebsart, die im Steuerwort gesetzt wurde.
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Standardparameter

S0153

S0153 Spindel Winkelposition -231 pis 2311

- X 4 Bytes

L P1426 0
(ab SERCOS-Version 1.08 und 1.02 fiir SOE)
Siehe auch »Kommando Spindelpositionierung< ab Seite 67.
Dieser Parameter zeigt die absolute Spindel Winkelposition relativ zum Referenzpunkt
an. Der Parameter ist nur in Verbindung mit dem Kommando Spindelpositionierung
(>S01524) aktiv.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0154

S0154 Spindelpositionier-Parameter - bis -

- X 2 Bytes

L - 0
(ab SERCOS-Version 1.08 und 1.02 fir SoE)
Siehe auch »Kommando Spindelpositionierung< ab Seite 67.
Wenn der Geschwindigkeits-Sollwert gleich 0 ist und das Kommando Spindelpositionie-
rung aktiviert ist kann die Drehrichtung um den Zielwinkel zu erreichen hier ausgewahit
werden. Wenn der Geschwindigkeits-Sollwert ungleich 0 ist, wird die aktuelle Drehrich-
tung beibehalten, um den Zielwinkel zu erreichen.
115]14|13|12|11]10] 9 |87 [6|5]4[3][2]1]0]

reserviert | O I |

| | | O 0 Drehrichtungim Uhrzeigersinn

| | | 0 1 Drehrichtunggegen den Uhrzeigersinn

| | | 1 O KkurzesterWeg

| ] | 1 1 Iletzte aktive Drehrichtung

[

| | O Spindel Zielwinkel >S0153<

| | 1 Spindel relativer Offset »S0180<

[

| 0 Motorfuihrung

| 1 externe Fihrung

I

0 Eine nicht referenzierte Spindel aktiviert einmal eine
Referenzfahrt. Bei jedem weiteren Start des Kom-
mandos Spindelpositionierung wird die Spindel auf den
Zielwinkel >S0153< positioniert.

1 Beijedem Start der Spindelpositionierung wird die Refe-
renzfahrt ausgefiihrt (mit Referenzschalter oder Geber-
referenz). AnschlieRend wird die Spindel auf den
Zielwinkel positioniert.
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Parameter

S0155

S0155 Reibmomentenkompensation 0 bis 21%-1

- X 2 Bytes

D P3384 0
(ab SERCOS-Version 1.08 und 1.02 fiir SoE)
Die Reibmomentenkompensation wird dem Drehmomentsollwert additiv Uberlagert. Bei
der Addition muss die Reibmomentenkompensation das gleiche Vorzeichen wie der
Drehmomentensollwert erhalten. Durch Programmierung dieser IDN wird beim Beschleu-
nigen aus dem Stillstand und bei der Richtungsumkehr die Haftreibung kompensiert.

S0157

S0157 Geschwindigkeitsfenster 0 bis +231-1

- X 4 Bytes

G P1043 0
Alle geschwindigkeitsabhdngigen Meldungen werden vom Antrieb gesetzt, wenn der je-
weilige Geschwindigkeitsvergleichswert Uber- bzw. unterschritten wird und der Ge-
schwindigkeits-Messwert sich innerhalb des Geschwindigkeitsfensters befindet.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).
Beispiel:
Geschwindigkeitsvergleichswert = 100 min
Geschwindigkeitsfenster = 10 mint
Die Meldung (»S03304) wird vom Antrieb gesetzt, wenn sich der Geschwindigkeitsist-
wert zwischen 90 min! und 110 min! befindet.

S0159

S0159 Uberwachungsfenster 0 bis +231-1

- X 4 Bytes

L P1054, P1055 0
Mit Hilfe des Uberwachungsfensters kann die maximale Lageabweichung vom Lageist-
wert eingestellt werden. Uberschreitet die Lageabweichung den Wert im Uberwachungs-
fenster, setzt der Antrieb den Fehler ,exzessive Regelabweichung” in der Zustandklasse
1(>S0011<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
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Standardparameter

S0160
S0160 Wichtungsart fiir Beschleunigungsdaten - bis -
- - (CP4) 2 Bytes
- - Ahex
Anhand der Wichtungsart kénnen die unterschiedlichen Wichtungsarten eingestellt wer-
den.
115]14|13|12]|11]10] 9 | 8|7 [6[5|4][3][2]1]0]
reserviert Y R I B
| | | | O 0 O ungewichtet
| | | | O 0 1 translatorische Wichtung
| ] | | O 1 O rotatorische Wichtung
[
| | | O Vorzugswichtung
| | | 1 Parameterwichtung
[
| | O Einheit bei translatorischer Wichtung ,Meter"
| Einheit bei rotatorischer Wichtung ,Radiant”
| | 1 reserviert
[
| O Zeiteinheit Sekunde
| 1 -reserviert
|
0 Datenbezug an der Motorwelle
1 Datenbezug an der Last
Siehe Wichtung >Beschleunigungsdaten< auf Seite 36.
S0161
S0161 Wichtungsfaktor fir Beschleunigungsdaten 1 bis 2161
- - (CP4) 2 Bytes
- - 1
In diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fiir alle Beschleunigungsdaten in diesem
Antrieb festgelegt.
Siehe Wichtung >Beschleunigungsdaten< auf Seite 36.
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Parameter

S0162
S0162 Wichtungsexponent fir Beschleunigungsdaten -9 bis 3
- - (CP4) 2 Bytes
- - -3
In diesem Parameter wird der Wichtungsfaktor fiir alle Beschleunigungsdaten in diesem
Antrieb festgelegt.
115]14]13|12|11]10] 9 |8[7[6|5|4[3]2]1]0]
e e e I T e e e O
] X X X X X X X X X X X X X X X Exponent
I
0 Vorzeichen positiv
1 Vorzeichen negativ
Siehe Wichtung >Beschleunigungsdaten< auf Seite 36.
S0167
S0167 Gebergrenzfrequenz 1 1 bis 232-1
- X 4 Bytes
1:1 - 0
Die Gebergrenzfrequenz 1 gibt die maximale Frequenz der Motorgebersignale bzw. die
maximale Verarbeitungsfrequenz der Auswerte-Elektronik in Impulsen pro Sekunde an.
Wird diese Frequenz Uberschritten, so verliert der Antrieb den Bezug zum Maschinennull-
punkt, und das Bit 0 im Status Lageistwerte (>S0403<) wird geldscht.
S0168
S0168 Gebergrenzfrequenz 2 1 bis 232-1
- X 4 Bytes
11 - 0
Die Gebergrenzfrequenz 2 gibt die maximale Frequenz der Motorgebersignale bzw. die
maximale Verarbeitungsfrequenz der Auswerte-Elektronik in Impulsen pro Sekunde an.
Wird diese Frequenz Uberschritten, so verliert der Antrieb den Bezug zum Maschinennull-
punkt, und das Bit 0 im Status Lageistwerte (>S0403<) wird geldscht.
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Standardparameter

S0169
S0169 Messtaster-Steuerparameter - bis -
- X 2 Bytes
- - 0
Dieser Parameter legt die Flanken und Messtaster fest, die den Messtasterzyklus auslést
(siehe auch >Messtaster< ab Seite 65).
115]14|13|12]|11]10] 9 | 8|7 [6[5|4][3][2]1]0]
reserviert [ T
| | | O Messtaster 1 pos. Flanke nicht aktiv
| | | 1 Messtaster 1 pos. Flanke aktiv
[
| | 0 Messtaster 1 neg. Flanke nicht aktiv
| | 1 Messtaster 1 neg. Flanke aktiv
[
| 0 Messtaster 2 pos. Flanke nicht aktiv
| 1 Messtaster 2 pos. Flanke aktiv
|
0 Messtaster 2 neg. Flanke nicht aktiv
1 Messtaster 2 neg. Flanke aktiv
S0170
S0170 Kommando Messtasterzyklus - bis -
- - (CP2) 2 Bytes
- - 0
Wird das Kommando Messtasterzyklus vom Master gesetzt und freigegeben, reagiert der
Antrieb auf folgende Parameter:
® Messtaster 1/2 Freigabe (>S04054<, >S04064)
® Messtaster 1/2 (>S0401<, >S04024)
® Messtaster Steuerparameter (>S0169<) programmiert ist.
Wahrend das Kommando aktiv ist, kann die Steuerung mehrere Messungen vornehmen.
Das Kommando wird von der Steuerung geléscht, wenn keine weiteren Messungen er-
winscht sind (siehe auch >Messtaster<d ab Seite 65).
115]14|13|12]|11]10] 9 |87 [6[5]4[3][2]1]0]
reserviert |
| 0 Kommando im Antrieb I6schen
| 1 Kommando im Antrieb setzen
|
0 Kommandoausfiihrung unterbrechen
1 Kommandoausfiihrung ausfiihren
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Parameter

S0171
S0171

S0172
S0172

Kommando Verschiebung berechnen - bis -
- (CP2, CP3) 2 Bytes
- 0

Wird das Kommando Verschiebung berechnen vom Master gesetzt und freigegeben, er-
mittelt der Antrieb aus den Parametern

e Referenzmal’ 1 oder 2 (>S00524, >S00544)

e Referenzmald Offset 1 oder 2 (>S0150<, >S01514)

e Markerposition A und B (>S0173<, >S01744)

Die Verschiebung zwischen altem und neuem (referenzierten) Soll-/Istsystem.

Die berechnete Verschiebung wird in die Parameter

e Verschiebungsparameter 1 (>S0175<, Motorgeber) und

® Verschiebungsparameter 2 (>S0175<, externer Geber)

eingetragen.

Im Referenzfahr-Parameter (>S0147<, Bit 3) wird selektiert, fur welchen Geber die Ver-
schiebung berechnet werden soll.

Das Kommando wird mit Fehler beendet, wenn der Antrieb die berechnete Verschiebung
als ungultig erkennt (siehe auch >Unterstitzte Kommandos< ab Seite 54).

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’
reserviert [

0 Kommando im Antrieb lI6schen

1 Kommando im Antrieb setzen

|
|
|
0 Kommandoausfiihrung unterbrechen
1

Kommandoausfiihrung ausfiihren

Kommando Verschiebung ins Referenzsystem - bis -
- (CP2, CP3) 2 Bytes
- 0

Wird das Kommando Verschiebung berechnen vom Master gesetzt und freigegeben,
schaltet der Antrieb auf das referenzierte Lageistwertsystem um und kennzeichnet dies
durch gleichzeitiges Setzen des Bits ,Status Lageistwerte” (»S0403<). Um der Steue-
rung das Umschalten in Echtzeit mitzuteilen, muss das Bit ,Status Lageistwerte" einem
Echtzeitstatusbit zugewiesen sein.

Wahrend des aktiven Kommandos schaltet die Steuerung auf das referenzierte Lagesoll-
wertsystem um und kennzeichnet dies durch gleichzeitiges Setzen des Bits ,Status La-
gesollwerte” (>S04044). Um das Umschalten dem Antrieb in Echtzeit mitzuteilen, muss
das Bit ,Status Lagesollwerte” einem Echtzeitsteuerbit zugewiesen werden.
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Standardparameter

Das Kommando wird vom Antrieb ordnungsgemal beendet, wenn die Bits ,Status La-
geistwerte” und ,Status Lagesollwerte" gesetzt sind. Die Reihenfolge, in der die Bits zu
setzen sind, ist nicht festgelegt (siehe auch >Unterstiitzte Kommandos< ab Seite 54).

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |
| 0 Kommando im Antrieb I6schen
| 1 Kommando im Antrieb setzen
|
0 Kommandoausfuhrung unterbrechen
1 Kommandoausfuihrung ausfiihren
S0173
S0173 Markerposition A -231 pis 2311
- - 4 Bytes
L - 0
Erkennt der Antrieb wéahrend des Referenzierens die Referenzmarke des Lagegebers 1
bzw. 2, speichert er den momentanen nicht referenzierten Lageistwert 1 bzw. 2 in die
Markerposition A.
Bei abstandscodierten Messsystemen gibt es zwei Gruppen von Referenzmarken. Er-
kennt der Antrieb wahrend des Referenzierens die erste Referenzmarke des abstands-
codierten Messsystems 1 bzw. 2, so speichert er den momentanen nicht referenzierten
Lageistwert 1 bzw. 2 in die Markerposition A.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0174
S0174 Markerposition B -231 pis 2311
- - 4 Bytes
L - 0
Bei abstandscodierten Messsystemen wird zusatzlich die Markerposition B bendétigt, um
die absolute Position bezogen auf den Nullpunkt des Messsystems berechnen zu kon-
nen.
Bei abstandscodierten Messsystemen gibt es zwei Gruppen von Referenzmarken. Er-
kennt der Antrieb wéhrend des Referenzierens die erste Referenzmarke des abstands-
codierten Messsystems 1 bzw. 2, so speichert er den momentanen nicht referenzierten
Lageistwert 1 bzw. 2 in die Markerposition B.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0175
S0175 Verschiebungsparameter 1 -231 pis 2311
- - 4 Bytes
L - 0
Wenn das Kommando Verschiebung berechnen (>S0171<) aktiv ist, berechnet der An-
trieb die Differenz zwischen dem alten und dem neuen Lageistwert. Der Antrieb speichert
die Differenz in den Verschiebungsparameter 1, wenn der Motorgeber selektiert ist.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
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Parameter

S0176

S0176 Verschiebungsparameter 2 -231 pis 2311

- - 4 Bytes

L - 0
Wenn das Kommando Verschiebung berechnen (>S0171<) aktiv ist, berechnet der An-
trieb die Differenz zwischen dem alten und dem neuen Lageistwert. Der Antrieb speichert
die Differenz in den Verschiebungsparameter 2, wenn der Motorgeber selektiert ist.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0177

S0177 Absolutmaf3-Offset 1 231 pis 2811

- - 4 Bytes

L - 0
Dieser Parameter beschreibt den Abstand zwischen dem Maschinennullpunkt und dem
Nullpunkt des Absolutmesssystems am Motor.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0178

S0178 AbsolutmaR-Offset 2 -231 pis 2311

- - 4 Bytes

L - 0
Dieser Parameter beschreibt den Abstand zwischen dem Maschinennullpunkt und dem
Nullpunkt des Absolutmesssystems an der Maschine (externer Geber).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0179

S0179 Messtaster Status - bis -

- - 2 Bytes

- - 0
Speichert der Antrieb wahrend des aktiven Kommandos Messtasterzyklus (>S0170<) ei-
nen oder mehrere Messwerte, so setzt er gleichzeitig das dazugehdorige Bit im Mess-
wertstatus.
Wird die ,Messtaster-1-Freigabe“ (>S0405<) von der Steuerung geldscht, so léscht der
Antrieb Bit 0 und Bit 1 im Messwertstatus.
Wird die ,Messtaster-2-Freigabe“ (>S0406<) von der Steuerung geldscht, so léscht der
Antrieb Bit 2 und Bit 3 im Messwertstatus.
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Standardparameter

Der Antrieb l6scht alle Bits im Messwertstatus, wenn das Kommando Messtasterzyklus
(>S0170<) von der Steuerung geldscht wird.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert [ I
| | | 0O Messwert1l positiv (>S0409<) nicht
[ erfasst
| | | 1 Messwert1l positiv(>S0409<) erfasst
[
| | 0O Messwert1 negativ (>S0410<) nicht
erfasst
| | 1 Messwertlnegativ (>S0410<) erfasst
I
| 0 Messwert 2 positiv (>S0411<) nicht erfasst
| 1 Messwert 2 positiv (>S0411<) erfasst
I
Messwert 2 negativ (>S04124) nicht erfasst
Messwert 2 negativ (>S0412<) erfasst
S0180
S0180 Spindelpositionierung relativer Offset -231 pis 2311
- X 4 Bytes
L P1430 0
(ab SERCOS-Version 1.08 und 1.02 fir SoE)
Siehe auch »Kommando Spindelpositionierung< ab Seite 67.
Der Parameter ist nur in Verbindung mit dem Kommando Spindelpositionierung
>S01524 aktiv. Der relative Offset Spindelpositionierung wird auf den absoluten Lage-
wert addiert. Der Parameter wird benutzt um die Spindel eine bestimmte Anzahl von Um-
drehungen zu bewegen.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0181
S0181 Hersteller-Zustandsklasse 2 - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Der Wert entspricht der Warnungsnummer der b maXX-Parameter P0261 bis P0265.
Siehe auch Parameterhandbuch b maXX.
S0182
S0182 Hersteller-Zustandsklasse 3 - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Der Wert entspricht der Zustandsmeldungen der b maxXX-Parameter P350, P360, P390,
P400. Siehe auch Parameterhandbuch b maXX.
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Parameter

S0185

S0185 Lange des konfigurierbaren Datensatzes im AT - bis -

- - 2 Bytes

- - 20
Im Betriebsdatum dieses Parameters gibt der Antrieb die maximale Lange in Byte an, die
er im konfigurierbaren Datensatz des AT verarbeiten kann.

S0186

S0186 Lange des konfigurierbaren Datensatzes im MDT - bis -

- - 2 Bytes

- - 20
Im Betriebsdatum dieses Parameters gibt der Antrieb die maximale Léange in Byte an, die
er im konfigurierbaren Datensatz des MDT verarbeiten kann.

S0187

S0187 IDN-Liste der konfigurierbaren Daten im AT - bis -

- - 2 Bytes, variabel
* Standardwert: 28, 28, S0011, S0012, S0013, S0036, S0037, S0040, S0047, S0051,
S0053, S0080, S0081, S0084, S0108, S0130, S0131, S0132, S0133, S0144, S0179,
S0189, S0258, S0259, S0260, S0359, P0344, P0413, P0462, P0484
Diese Parameterliste enthélt die Parameternummern, deren Betriebsdaten der Antrieb
als Istwerte zyklisch verarbeiten kann.

S0188

50188 IDN-Liste der konfigurierbaren Daten im MDT - bis -

- - 2 Bytes, variabel

- - *
* Standardwert: 20, 20, S0036, S0037, S0041, S0042, S0047, S0048, S0080, S0081,
S0082, S0083, S0091, S0092, S0108, S0145, S0258, S0259, S0260, S0359, S0405,
S0406
Diese Parameterliste enthalt die Parameternummern, deren Betriebsdaten der Antrieb
als Sollwerte zyklisch verarbeiten kann.

S0189

S0189 Schleppabstand -231 pis 2311

- - 4 Bytes

L P0367 0
Der Antrieb speichert in diesem Parameter die aktuelle Differenz zwischen Lagesollwert
und dem fir die Regelung relevanten Lageistwert ab.
Berechnung des Schleppabstandes:
Schleppabstand = Lagesollwert - Lageistwert 1 bzw. 2
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
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S0192

S0192 IDN-Liste der Backup-Betriebsdaten - bis -

- - (CP3, CP4) 2 Bytes, variabel

- - *
* Standardwert: 5, 32, S0015, S0016, S0024, S0032, S0079
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)
Die Parameterliste enthélt alle Parameternummern der Antriebsdaten, die in den Antrieb
geladen werden, um einen ordnungsgeméafen Betrieb zu gewahrleisten. Der Master
nutzt diese Liste um eine Backup-Kopie der Antriebsparameter zu erstellen (z.B. auf Dis-
kette).

S0193

S0193 Positionierung Ruck 0 bis 2321

- X 4 Bytes

- P605 0
Der ,Positionierung Ruck® ist der Maximalwert der Anderung der Beschleunigung in den
Betriebsarten ,Interpolation“ und ,Positionierung“. Der Eingabewert 0 deaktiviert die
Ruckbegrenzung.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Beschleunigungsdaten< ab Seite 36).

S0196

S0196 Nennstrom Motor 0 bis +281-1

- X 4 Bytes

1000:1 P0054 0
Der Nennstrom Motor ist der Strom, bei dem der Motor das Nenndrehmoment geman
Motorendatenblatt entwickelt. Bei Asynchronmotoren wird dieser Parameter als Bezugs-
groRRe fur alle Drehmomentdaten und motorbezogenen Stromwerte verwendet.

S0197

S0197 Kommando Koordinatensystem setzen - bis -

- - (CP2, CP3) 2 Bytes

- - 0
Nach der Aktivierung des Kommandos Koordinatensystem setzen, ignoriert der Antrieb
den Lagesollwert und setzt dafiir den eingestellten Koordinatenanfangswert »S0198< im
internen Lagesollwert. AuRerdem berechnet der Antrieb alle absoluten Werte (Positions-
grenzen, usw. ) beziiglich dem Koordinatenanfangswert neu.
Der Status Lageistwerte >S0403< und der Status Lagesollwerte >S0404< werden von
diesem Kommando nicht beeinflusst.
Das Kommando ist erfolgreich beendet, wenn alle notwendigen Berechnungen durchge-
fuhrt wurden und der Antrieb sein Koordinatensystem auf den Koordinatenanfangswert
>S01984< bezogen hat.
Bevor die Regelung das Kommando l6scht muss sie noch ihr Koordinatensystem auf den
momentan genutzten Wert des Antriebs anpassen. Nach dem Léschen des Kommandos
wird der Lagesollwert wieder auf den Antrieb wirken.
Das Kommando wird mit einem Fehler abgebrochen, wenn der Antrieb einen Fehler bei
den kommandospezifischen Berechnungen erkennt.
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S0198

S0198 Koordinatenanfangswert -231 pis +231.1

- X 4 Bytes

L - 0
Das Koordinatensystem des Antriebs wird wahrend des Kommandos Koordinatensystem
setzen >S0197< auf den Koordinatenanfangswert gesetzt.
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

S0200

S0200 Verstérker-Warntemperatur 0 bis 150

- X 2 Bytes

1:1 - 0
Dieser Parameter ist nur aus Kompatibilitdtsgriinden implementiert, da es keine entspre-
chende Zuordnung im b maXX 4400 Regler gibt.

S0201

S0201 Motor-Warntemperatur -80 bis 250

- X 2 Bytes

1:1 P0O088 125
Uberschreitet die Motortemperatur den angegebenen Wert, setzt der Antrieb das Bit Mo-
tortemperatur-Warnung in Zustandsklasse 2 (>S0012<).

S0202

S0202 Kihlungsfehler-Warntemperatur 0 bis 125

- X 2 Bytes

1:1 P0O016 75
Wird ein Fehler im Kihlsystem festgestellt (z.B. die Temperatur im Schaltschrank ist ho-
her als die Kuhlungsfehler-Warntemperatur), setzt der Antrieb das Bit Kiihlungsfehler-
Warnung in Zustandsklasse 2 (»S00124).

S0203

S0203 Verstarker-Abschalttemperatur 0 bis 150

- X 2 Bytes

11 - 0
Dieser Parameter ist nur aus Kompatibilitatsgriinden implementiert, da es keine entspre-
chende Zuordnung im b maxXX 4400 Regler gibt.

S0204

S0204 Motor-Abschalttemperatur -80 bis 250

- X 2 Bytes

1:1 P0090 150
Uberschreitet die Motortemperatur den angegebenen Wert, setzt der Antrieb das Bit Mo-
tortemperatur-Abschaltung in Zustandsklasse 1 (>S0011<).
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S0205

S0205 Kuhlungsfehler-Abschalttemperatur 0 bis 125

- X 2 Bytes

1:1 P0017 (abhangig vom Leistungsteil)
Wird ein Fehler im Kiihlsystem festgestellt (z.B. die Temperatur im Schaltschrank ist ho-
her als die Kuihlungsfehler-Abschalttemperatur), setzt der Antrieb das Bit Kiihlungsfehler-
Abschaltung in Zustandsklasse 1 (>S00114).

S0206

S0206 Antrieb Ein Verzégerungszeit 0 bis 6553,5

- X 2 Bytes

0,1 ms 1406 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)
Nachdem das Moment aktiviert wurde (Bit 14 im Status ist gesetzt) wird die Antrieb Ein
Verzdgerungszeit gestartet. Der Antrieb folgt den Sollwerten wenn die Verzégerungszeit
abgelaufen ist.

S0207

S0207 Antrieb Aus Verzogerungszeit 0 bis 6553,5

- X 2 Bytes

0,1 ms 1405 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)
Nachdem ,Antrieb aus” (Bit 15 im Master Steuerwort) zuriickgesetzt und ny, erreicht
wurde, wird die Verzégerungszeit gestartet und die Verriegelung der Bremse angesto-
Ren. Das Drehmoment bleibt im Antrieb aktiviert bis die Antrieb aus Verzégerungszeit ab-
gelaufen ist.
Beispiel: Benutzt als Bremsverzégerungszeit (spannen oder 6ffnen).

S0208

S0208 Wichtungsart fiir Temperaturdaten - bis -

- - (CP4) 2 Bytes

1:1 - 0
Dieser Parameter ist aus Kompatibilitatsgriinden enthalten. Die b maXX-Optionsmodule
unterstiitzen nur die Temperaturwichtung °C. Es werden auch keine Nachkommastellen
unterstutzt.

S0217

S0217 Parametersatzvorwahl - bis -

- - 2 Bytes

1:1 - 0
Uber die Parametersatz-Vorwahl wird der Parametersatz im Antrieb selektiert, auf den
umgeschaltet wird.

S02198

S0219 IDN-Liste Parametersatz - bis -

- - 2 Bytes

11 - 0
Im Datum der IDN-Liste sind die Nummern aller im Antrieb vorhandenen Paramter hin-
terlegt, die in dem jeweiligen Parametersatz umgeschaltet werden.
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S0222
S0222

104 min'l 1:10000

Spindelpositionierung Geschwindigkeit 0 bis +231-1
X 4 Bytes
P1427 0

(ab SERCOS-Version 1.08 und 1.02 fiir SoE)
Siehe auch >»Kommando Spindelpositionierung< ab Seite 67.

Wenn das Kommando Spindelpositionierung (>S0152<) empfangen wurde, beschleu-
nigt oder bremst der Antrieb abhangig von der aktuellen Geschwindigkeit auf die Spindel-
positionierung Geschwindigkeit.

S0254
S0254 Aktueller Parametersatz - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Dieser Parameter speichert den zur Zeit aktiven Parametersatz im Antrieb. Im b maXX-
Regler ist nur Parametersatz 0 angelegt.
115]14[13|12|11]10] 9 |87 [6[5]4[3]2]1]0]
reserviert [
0 O 0 Parametersatz 0 aktiv
S0258
S0258 Zielposition -231 pis 2311
CwW X 4 Bytes
L P0600 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)
In der Betriebsart ,Interpolation sendet die Steuerung die ,Zielposition“ als Kommando
zum Antrieb. Der Antrieb fahrt zu der Zielposition und bertcksichtigt dabei die Positionier-
geschwindigkeit (>S0259<), die Positionierbeschleunigung (»S0260<) und den Positio-
nierung Ruck (>S0193<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).
S0259
S0259 Positioniergeschwindigkeit -231 pis 2311
Cw X 4 Bytes
G P0602 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)
Die Positioniergeschwindigkeit wird in den Betriebsarten ,Interpolation* und ,Positionie-
rung” als Geschwindigkeit zum Verfahren in die ,Aktuelle Zielposition* (>S0430<).
Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Geschwindigkeitsdaten< ab Seite 34).
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S0260

S0260
cw

S0261
S0261

S0262
S0262

Positionierbeschleunigung 0 bis 232-1
X 4 Bytes
P0603 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)

Die Positionierbeschleunigung wird in den Betriebsarten ,Interpolation* und Positionie-
rung” als Wert zum Beschleunigen und Abbremsen auf die Positioniergeschwindigkeit
>S02594 verwendet.

Wenn der Antrieb auch die Postitionierverzégerung (> S0359<) unterstitzt, kann eine se-
parate Verzdgerung eingestellt werden.

Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Beschleunigungsdaten< ab Seite 36).

Grob-Positionierung Fenster 0 bis 232-1
X 4 Bytes
P1194 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)

Wenn der Unterschied zwischen den gesetzten Lagesollwert und dem Lageistwert inner-
halb des ,Grob-Positionierung“ Fensters ist, setzt der Antrieb den Status ,Grob in Positi-
on“ (»S0341<). Wenn notwendig, wird der Status ,Grob in Position mit einem
Echtzeitstatusbit innerhalb des Antriebs verknipft und so zur Steuerung Ubertragen
(>S03054).

Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

Kommando Defaultwerte laden - bis -
- (CP3, CP4) 2 Bytes
- 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)

Wenn der Master das Kommando ,Defaultwerte laden” setzt und freigibt, werden die De-
fault-Parameter (Grund-Parametersatz) aktiviert. Der Bereich und der Inhalt der Default-
Parameter (z.B. Grenzwerte, Geschwindigkeitswerte usw.) wird vom Antriebshersteller
festgelegt. Die Default-Parameter sind nicht auf die jeweilige Anwendung optimiert, sie
erlauben eine eher ein problemfreies Zusammenspiel zwischen Leistungsteil und Motor.

HINWEIS!
Durch das Kommando Defaultwerte laden kdnnen optimierte Parameter tiberschrieben
werden.
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Parameter

S0263
S0263

S0264
S0264

S0265
S0265

S0266
S0266

S0272
S0272

100:1

Kommando Arbeitsspeicher laden - bis -
- (CP3, CP4) 2 Bytes
- 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)

Wenn der Master das Kommando ,Arbeitsspeicher laden” setzt und freigibt, werden alle
notwendigen Daten fur den Betrieb (siehe >S0192<) vom nichtfliichtigen Speicher in den
Arbeitsspeicher des Antriebs geladen. Nach dem Einschalten verschiebt der Antrieb die
Daten automatisch vom nichtfliichtigen Speicher in den Arbeitsspeicher.

HINWEIS!
Durch das Kommando kénnen aktive Parameter tiberschrieben werden.

Kommando Arbeitsspeicher Backup - bis -

- (CP3, CP4) 2 Bytes
- 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)

Wenn der Master das Kommando , Arbeitsspeicher Backup“ setzt und freigibt werden alle
notwendigen Daten fir den Betrieb (siehe »S0192<) vom Arbeitsspeicher des Antriebs
in den nichtfliichtigen Speicher des Antriebs geladen.

HINWEIS!
Durch das Kommando werden friiher gespeicherte Parameterwerte Uberschrieben.

Sprachumschaltung - bis -
X 2 Bytes
- 0

Nur die Sprachen Deutsch und Englisch werden unterstitzt.

Dieser Parameter beeinflusst die Betriebsdaten von >S0095<. Die Namen und Einhei-
tenbeschreibung der Parameter werden verandert.

115]14]13|12|11]10] 9 |87 [6[5]4[3]2]1]0]
reserviert |

0 Deutsch

1 Englisch

Liste der verfigbaren Sprachen - bis -
- 2 Bytes, variabel
- 0

Nur die Sprachen Deutsch und Englisch werden unterstitzt.

Geschwindigkeitsfenster prozentual 0 bis 65535
X 2 Bytes
P1043 0

Befindet sich die Drehzahl-Regelabweichung innerhalb dieses Bereichs, wird im
b maXX®-RegIer die Meldung ,Sollwert erreicht* generiert.
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S0274
S0274 Empfangene Antriebsadressen - bis -
- - 2 Bytes, variabel
. - 0,254,0,0
Der Antrieb sammelt in der Initialisierungsphase die Adressen der physikalisch vor ihm
liegenden Slaves. Diese kdnnen vom Master als Liste mit 2 Byte variabler Lange ausge-
lesen werden. Die Adressen der gefundenen Slaves werden in den Bits 0-7 abgelegt und
die Bits 8-15 werden geldscht.
S0300
S0300 Echtzeitsteuerbit 1 - bis -
- X 2 Bytes
Definiert wird die Parameternummer fir das Echtzeitsteuerbit 1 im SERCOS-Steuerwort.
So ist es mdglich, den Status des Echtzeitsteuerbits 1 tiber den Service-Kanal zu lesen.
Nur Bit O ist definiert.
115]14|13|12]|11]10] 9 |87 [6|5]4][3][2]1]0]
reserviert |
0 Bit zurlickgesetzt
1 Bitgesetzt
S0301
S0301 Zuweisung Echtzeitsteuerbit 1 0 bis 65535
- X 2 Bytes
Um ein Signal dem Echtzeitsteuerbit 1 zuzuweisen, wird die Parameternummer des Sig-
nals in >S0301< geschrieben. Nach der Zuweisung erscheint das zugeordnete Signal im
Echtzeitsteuerbit 1.
S0302
S0302 Echtzeitsteuerbit 2 - bis -
- X 2 Bytes
Definiert wird die Parameternummer fiir das Echtzeitsteuerbit 2 im SERCOS-Steuerwort.
So ist es mdglich, den Status des Echtzeitsteuerbits 2 tiber den Service-Kanal zu lesen.
Nur Bit O ist definiert.
115]14|13|12|11]10] 9 |8 |7 [6|5|4[3][2]1]0]
reserviert |
0 Bit zurlickgesetzt
1 Bitgesetzt
S0303
S0303 Zuweisung Echtzeitsteuerbit 2 0 bis 65535
- X 2 Bytes
Um ein Signal dem Echtzeitsteuerbit 2 zuzuweisen, wird die Parameternummer des Sig-
nals in >S0303< geschrieben. Nach der Zuweisung erscheint das zugeordnete Signal im
Echtzeitsteuerbit 1.
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S0304
S0304 Echtzeitstatusbit 1 - bis -
- - 2 Bytes
Definiert wird die Parameternummer fir das Echtzeitstatusbit 1 im SERCOS-Statuswort.
So ist es mdglich den Status des Echtzeitstatusbits 1 Gber den Service-Kanal zu lesen.
Nur Bit O ist definiert.
115]14]13|12|11]10] 9 |8[7[6|5|4[3]2]1]0]
reserviert |
0 Bit zurlickgesetzt
1 Bitgesetzt
S0305
S0305 Zuweisung Echtzeitstatusbit 1 0 bis 65535
- X 2 Bytes
Um ein Signal dem Echtzeitstatusbit 1 zuzuweisen, wird die Parameternummer des Sig-
nals in >S0305< geschrieben.
S0306
S0306 Echtzeitstatusbit 2 - bis -
- - 2 Bytes
Definiert wird die Parameternummer fiir das Echtzeitstatusbit 2 im SERCOS-Statuswort.
So ist es moglich den Status des Echtzeitstatusbits 2 Uber den Service-Kanal zu lesen.
Nur Bit 0 ist definiert.
115]14[13[12]11]10] 9 |8 |7 |6 |5|4|3|2|1]0]
reserviert |
0 Bit zuriickgesetzt
1 Bitgesetzt
S0307
S0307 Zuweisung Echtzeitstatusbit 2 0 bis 65535
- X 2 Bytes
Um ein Signal dem Echtzeitstatushbit 2 zuzuweisen, wird die Parameternummer des Sig-
nals in >S0307< geschrieben.
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S0310
S0310

S0311
S0311

S0312
S0312

Uberlastung-Warnung - bis -
- 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fiir die Uberlast-Warnung eine Parameternummer festgelegt.
Dadurch kann die Uberlast-Warnung einem Echtzeitstatusbit zugewiesen werden (siehe
>S0305<). Die Uberlast-Warnung ist als Bit in der Zustandsklasse 2 (>S0012<) definiert
und wird in Abhangigkeit des Grenzlastintegrals (>S0114<) entsprechend gesetzt. Im
Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 keine Uberlast-Warnung

1 Uberlast-Warnung

Verstarker-Ubertemperatur-Warnung - bis -
- 2 Bytes

Da im b maXX Regler keine Verstarkertemperatur erfasst wird, wird dieser Wert verwen-
det um die Uberlastung der Eingangsstufe (Ixt) abzubilden.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 keine Uberlast-Warnung

1 Uberlast-Warnung

Motor-Ubertemperatur-warnung - bis -
- 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fiir die Motor-Ubertemperatur-Warnung eine Parameternum-
mer festgelegt. Dadurch kann die Motor-Ubertemperatur-Warnung einem Echtzeitstatus-
bit zugewiesen werden (siehe >S0305<). Die Motor-Ubertemperatur-Warnung ist als Bit
in der Zustandsklasse 2 (>S00124) definiert und wird in Abh&ngigkeit des Motor-Warn-
temperatur (>S0201<) entsprechend gesetzt. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 keine Uberlast-Warnung

1 Uberlast-Warnung

130

von 172

Programmierhandbuch BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul)
Dokument-Nr.: 5.04013.04 Baumuller Nurnberg GmbH



Parameter

S0313
S0313

S0315
S0315

Kuhlungsfehler-Warnung - bis -
- 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fir die Kiihlungsfehler-Warnung eine Parameternummer fest-
gelegt. Dadurch kann die Kiihlungsfehler-Warnung einem Echtzeitstatusbit zugewiesen
werden (siehe >»S03054). Die Kiihlungsfehler-Warnung ist als Bit in der Zustandsklasse
2 (>S0012<) definiert und wird in Abhangigkeit des Kuhlungsfehler-Warntemperatur
(>S02024) entsprechend gesetzt. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 keine Uberlast-Warnung

1 Uberlast-Warnung

Meldung Positioniergeschwindigkeit > ngrenz - bis -
- 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fir die Meldung Positioniergeschwindigkeit > ng,ep, €ine Pa-
rameternummer festgelegt. Damit kann die Meldung Positioniergeschwindigkeit > ngen
einem Echtzeitstatusbit zugewiesen werden (siehe >»S0305<). Die Meldung Positionier-
geschwindigkeit > ng.n; iSt als Bit in der Zustandsklasse 3 (>S0013<) definiert und wird
gesetzt, wenn die Positioniergeschwindigkeit (>S0259<) groRer als ein Geschwindig-
keits-Grenzwert ist (>S0038<, »S00394). Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 Bit zurlickgesetzt

1 Bitgesetzt
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S0323
S0323

S0330
S0330

Zielposition auBerhalb Verfahrbereich - bis -
- 2 Bytes

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)

Dieser Parameter wird zum definieren der Parameternummer der Warnung fir die Ziel-
position au3erhalb des Verfahrbereiches verwendet. Das erlaubt es, die Warnung z.B. ei-
nem Echtzeit-Statusbit zuzuweisen (z.B. »S03054). Die Warnung Zielposition au3erhalb
des Verfahrbereiches ist als Bit in der Zustandsklasse 2 (>S0012<) definiert und wird ge-
setzt, wenn die aktive Zielposition (>S04304<) aufRerhalb der Lagegrenzwerte (positiv
oder negativ, >S0049<, >S00504) liegt.

HINWEIS

Wenn der Lageistwert einen Positionsgrenzwert tberschreitet, wird das Bit ,Positionsgren-
zwert Uberschritten (Shut-down)®, Antriebsstatus Bit 13 in der Zustandsklasse 1 (>S0011<)
gesetzt.

Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Zielposition innerhalb der Lagegren-
zen

1 Zielposition auRerhalb der Lagegren-
zen

Meldung njg; = Ng - bis -
- 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fiir die Meldung nig; = ng, €ine Parameternummer festgelegt.
Dadurch kann die Meldung njg; = ng einem Echtzeitstatusbit zugewiesen werden (siehe
>S03054). Die Meldung njg; = ng ist als Bit in der Zustandsklasse 3 (>S0013<) definiert
und wird gesetzt, wenn sich der Geschwindigkeitsistwert (>»S0040<) innerhalb des pro-
grammierten Geschwindigkeitsfensters (>S0155<4) vom Geschwindigkeitssollwert
(>S00364) befindet. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Inisdl # Il

1 nigtl = INsal
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S0331
S0331 Meldung nig; = 0 - bis -
- - 2 Bytes
Mit diesem Parameter wird fur die Meldung n;;; = 0 eine Parameternummer festgelegt.
Dadurch kann die Meldung n;s; = O einem Echtzeitstatusbit zugewiesen werden (siehe
>S03054). Die Meldung nig; = O ist als Bit in der Zustandsklasse 3 (>S0013<) definiert
und wird gesetzt, wenn sich der Geschwindigkeitsistwert (>S0040<) innerhalb des Still-
standsfensters (>S0124<) befindet. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.
115]14]13|12|11]10] 9 |8[7[6|5|4[3]2]1]0]
reserviert |
0 Inigl#0
1 Inigl=0
S0332
S0332 Meldung njg < Ny - bis -
- - 2 Bytes
Mit diesem Parameter wird fur die Meldung njg; < n, eine Parameternummer festgelegt.
Dadurch kann die Meldung ni;; < n, einem Echtzeitstatusbit zugewiesen werden
(»S0305<). Die Meldung njg; < ny ist als Bit in der Zustandsklasse 3 (>S0013<) definiert
und wird gesetzt, wenn der Geschwindigkeitsistwert (>S0040<) kleiner als die Geschwin-
digkeitsschwelle n, (>S0125<) ist. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.
115]14|13|12|11]10] 9 |87 [6|5]4[3][2]1]0]
reserviert |
0 Inistl z Inyl
1 |ni5t| < |n><|
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Standardparameter

S0334

S0334 Meldung Md = Md g en, - bis -
- - 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fir die Meldung Md = Mdg,en, €ine Parameternummer fest-
gelegt. Dadurch kann die Meldung Md = Mdgen; €inem Echtzeitstatusbit zugewiesen
werden (>S0305<). Die Meldung Md = Mdgen, iSt als Bit in der Zustandsklasse 3
(>S00134) definiert und wird gesetzt, wenn sich der Drehmomentistwert (>S0084<) au-
Berhalb der programmierten Drehmomentgrenzen befindet (>S0082<, »>S00834,
>S00924). Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

115]14|13|12]|11]10] 9 | 8|7 [6[5|4][3][2]1]0]
reserviert |

0 IMd| < [Mdgens

1 |Md| z [Mdgren,l

S0335

S0335 Meldung N 2 Ngrenz - bis -
- - 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fir die Meldung ngg = Ngrenz €iNe Parameternummer festge-
legt. Dadurch kann die Meldung ngq = Ngenz €inem Echtzeitstatusbit zugewiesen wer-
den (>S0305<). Die Meldung ngqy = Ngrenz iSt als Bit in der Zustandsklasse 3 (>S0013<
) definiert und wird gesetzt, wenn der Geschwindigkeitssollwert (>S0036<) groRer als ein
Geschwindigkeitsgrenzwert (»S00384<, >S0039<, >S0091<) ist. Im Betriebsdatum ist
nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘
reserviert |
0 Insonl < INgrenzl

1 ngoil = INGrenzl

S0336

S0336 Meldung In Position - bis -
- - 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fir die Meldung In Position eine Parameternummer festge-
legt. Dadurch kann die Meldung In Position einem Echtzeitstatusbit zugewiesen werden
(>S03054). Die Meldung In Position ist als Bit in der Zustandsklasse 3 (>S0013<) defi-
niert und wird gesetzt, wenn sich der Lagistwert innerhalb des Positionierfensters
(>S00574) bezogen auf den Lagesollwert (>S0047<) befindet. Im Betriebsdatum ist nur
das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 auBerhalb des Positionierfensters

1 innerhalb des Positionierfensters
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Parameter

S0341
S0341

S0342
S0342

Meldung Grob in Position - bis -
- 2 Bytes

Mit diesem Parameter wird fiir die Meldung In Position grob eine Parameternummer fest-
gelegt. Dadurch kann die Meldung In Position grob einem Echtzeitstatusbit zugewiesen
werden (>S0305<). Die Meldung In Position grob ist als Bit in der Zustandsklasse 3
(>S00134) definiert und wird gesetzt, wenn sich der Lagistwert innerhalb des Positionier-
fensters (>S0057<) bezogen auf den Lagesollwert (>S00474<) befindet. Im Betriebsda-
tum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 auBerhalb des Positionierfensters

1 innerhalb des Positionierfensters

Zielposition erreicht - bis -
- 2 Bytes

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)

Mit diesem Parameter wird fur die Meldung Zielposition erreicht eine Parameternummer
festgelegt. Dadurch kann die Meldung Zielposition erreicht einem Echtzeitstatusbit zuge-
wiesen werden (>S03054<). Die Meldung Zielposition erreicht ist als Bit in der Zu-
standsklasse 3 (»S00134) definiert und wird gesetzt, wenn sich der Lagistwert innerhalb
des Positionierfensters (>S0057<) bezogen auf den Lagesollwert (>S0047<) befindet.
Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Zielposition nicht erreicht

1 Zielposition erreicht
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Standardparameter

S0346
S0346

S0359

S0359
cw

S0373
S0373

Steuerwort Positionierung - bis -
X 2 Bytes

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert [ I I |

0 =1 Positionierung starten
1=0 Wechsel des Bits fiihrt zur Uber-
nahme der Zielposition

[
[
[
[
0 O reserviert

|
|
|
|
|
|
0 absolute Positionierung

1 relative Positionierung

nur bei relativer Positionierung
relativ zur Zielposition

relativ zur Istposition

Positionierverzégerung 0 bis +281-1
X 4 Bytes
P0604 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)

Mit der Positionierverzégerung wird die Positioniergeschwindigkeit (>S0259<) in den Be-
triebsarten ,Interpolation” und ,Positionierung” reduziert.

Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Beschleunigungsdaten< ab Seite 36).

Liste Servicekanalfehler - bis -
- 4 Bytes, variabel

Bei jedem Servicekanalfehler speichert der Antrieb die Parameternummer und den Feh-
lercode in dieser Liste. Die Liste ist als Ringpuffer organisiert. Wenn die Liste Gber den
Servicekanal gelesen wird, wird der letzte aufgetretene Fehler als erstes Element der Lis-
te angezeigt. Das Anzeigeformat der Liste ist hexadezimal.

Bits 31-16 : Fehlercode (SERCOS)

Bits 15-0 : Parameternummer bei der dieser Fehler aufgetreten ist.
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Parameter

S0374
S0374

S0375
S0375

S0376
S0376

Liste Kommandofehler - bis -
- 4 Bytes, variabel

Bei jedem Kommandofehler speichert der Antrieb die Parameternummer und eine her-
stellerspezifischen Fehlercode in dieser Liste. Die Liste ist als Ringpuffer organisiert.
Wenn die Liste tber den Servicekanal gelesen wird, wird der letzte aufgetretene Fehler
als erstes Element der Liste angezeigt. Das Anzeigeformat der Liste ist hexadezimal.
Bits 31-16 : Fehlercode (SERCOS)

Bits 15-0 : Parameternummer bei der dieser Fehler aufgetreten ist.

Liste Diagnosenummern - bis -
- 4 Bytes, variabel

Der Antrieb speichert jede Anderung der Diagnosenummern in dieser Liste. Die Liste ist
als Ringpuffer organisiert. Wenn die Liste Uber den Servicekanal gelesen wird, wird die
letzte Diagnosenummer als erstes Element der Liste angezeigt. Das Anzeigeformat der
Liste ist hexadezimal.

Bits 31-16 : Fehlercode (SERCOS)

Bits 15-0 : Phasennummer.

Baudrate - bis -
- 2 Bytes
- 010F ey

Der Regler gibt die unterstiitzte Ubertragungsrate in diesem Parameter an.

115]14]13|12|11]10] 9 |8[7[6|5]4[3]2]1]0]
reserviert | reserviert [ T
1 1-2 Mbit/s verfigbar

I
I
0 0 - 4 Mbit/s nicht verfigbar
1 1 -4 Mbit/s verfigbar

I

I

|

I

I

0 0 - 8 Mbit/s nicht verfiigbar
1 1 -8 Mbit/s verfugbar

0 - 16 Mbit/s nicht verfligbar

I I
I I
| I
I I
I I
| I
I I
I I
| 0
| 1 1-16 Mbit/s verfugbar
I

0 automatische Baudratenerkennung wird nicht unterstitzt

1 automatische Baudratenerkennung wird unterstiitzt

Q
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Standardparameter

S0383
S0383 Motor-Temperatur -30 bis 250
- - 2 Bytes
1:1 P0503 0
Anzeige der aktuell gemessenen Motortemperatur.
S0384
S0384 Verstérker Temperatur 0 bis 250
- - 2 Bytes
1:1 P0481 0
Anzeige der aktuell gemessenen Temperatur im Leistungsteil.
S0393
S0393 Kommando Sollwertvorgabe Modus - bis -
- X 2 Bytes
- - 0
(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fur SoE)
Wenn die Funktion aktiviert ist, werden die Lagesollwerte entsprechend der Einstellung
der Sollwertvorgabe ausgefuhrt. Nur in den Betriebsarten ,Interpolation” und ,Positionie-
rung"“ aktiv.
115]14|13|12|11]10] 9 |87 [6|5]4[3][2]1]0]
reserviert | | Drehrichtung
0 0 im Uhrzeigersinn,
positive Richtung
0 1 gegenden Uhrzeigersinn,
negative Richtung
0 kurzester Weg
reserviert
S0400
S0400 Referenzschalter - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Mit diesem Parameter wird dem Referenzschalter (externes Signal) eine Parameternum-
mer zugeordnet. Dadurch kann der Referenzschalter einem Echtzeitstatusbit (>S0305<
) zugewiesen werden.
Bei aktivem Kommando ,NC-gefiihrtes Referenzieren” (>S0146<) ist der Referenzschal-
ter nur giltig, wenn die Referenzfreigabe (>S0407 <) gesetzt ist. Im Betriebsdatum ist nur
das Bit O definiert.
115]14|13|12]|11]10] 9 |87 [6[5]4][3][2]1]0]
reserviert |
0 Schalter nicht betatigt
1 Schalter betatigt
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Parameter

S0401
S0401 Messtaster 1 - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Mit diesem Parameter wird dem Messtaster 1 (externes Signal) eine Parameternummer
zugeordnet. Dadurch kann der Messtaster 1 einem Echtzeitstatushit (>S0305<) zuge-
wiesen werden. Zusatzparameter sind »S0130< und >S01314.
Das Signal Messtaster 1 wird vom Antrieb nur dann abgefragt und guiltig gehalten, wenn
das Kommando Messtasterzyklus (>S0170<) aktiv ist und das Signal Messtaster-1-Frei-
gabe (>S04054) gesetzt ist. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.
115]14]13|12|11[10] 9 |87 [6|5]4[3]2]1]0]
reserviert |
0 Taster nicht betatigt
1 Taster betatigt
S0402
S0402 Messtaster 2 - bis -
- - 2 Bytes
- - 0
Mit diesem Parameter wird dem Messtaster 2 (externes Signal) eine Parameternummer
zugeordnet. Dadurch kann der Messtaster 2 einem Echtzeitstatusbit (>S0305<) zuge-
wiesen werden. Zusatzparameter sind »S0130< und >S01314.
Das Signal Messtaster 2 wird vom Antrieb nur dann abgefragt und gultig gehalten, wenn
das Kommando Messtasterzyklus (>S0170<) aktiv ist und das Signal Messtaster-2-Frei-
gabe (>S0406<) gesetzt ist. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.
115]14[13[12]11]10] 9 |8 |7 |6 |5|4|3|2|1]0]
reserviert |
0 Taster nicht betatigt
1 Taster betatigt
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Standardparameter

S0403
S0403

S0404
S0404

Status Lageistwerte - bis -
- 2 Bytes
- 0

Beim Umschalten der Lageistwerte auf das Koordinatensystem bezogen auf den Maschi-
nennullpunkt wird vom Antrieb das Bit 0 in diesem Parameter gesetzt. Damit wird der
Steuerung angezeigt, dass der Antrieb ab diesem Zeitpunkt alle Lageistwerte auf den
Maschinennullpunkt bezieht.

Bit O wird geléscht, wenn die Kommandos ,Verschiebung ins Referenzsystem*
(>S01724) oder ,Antriebsgefiihrtes Referenzieren* (>S0148<) gestartet werden oder
wenn der Antrieb den Bezug zum Maschinennullpunkt verloren hat. Der Status Lageist-
wert kann einem Echtzeitstatusbit (>S0305<) zugewiesen und somit im Antriebsstatus
stéandig der Steuerung mitgeteilt werden. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Lageistwerte sind nicht auf den
Maschinennullpunkt bezogen

1 Lageistwerte sind auf den Maschinen-
nullpunkt bezogen

Status Lagesollwerte - bis -
- 2 Bytes
- 0

Beim Umschalten der Lagesollwerte auf das Koordinatensystem bezogen auf den Ma-
schinennullpunkt wird vom Antrieb das Bit 0 in diesem Parameter gesetzt. Damit wird der
Steuerung angezeigt, dass der Antrieb ab diesem Zeitpunkt alle Lagesollwerte auf den
Maschinennullpunkt bezieht. Zeitgleich tragt die Steuerung den neuen Lagesollwert in die
zyklischen Daten ein.

Bit O wird geldscht, wenn das Kommando ,Verschiebung ins Referenzsystem* (>S0172<
) aktiviert wird. Der Status Lagesollwerte kann einem Echtzeitsteuerbit (>S0301<) zuge-
wiesen und somit im Antriebsstatus standig der Steuerung mitgeteilt werden. Im Betriebs-
datum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Lagesollwerte sind nicht auf den
Maschinennullpunkt bezogen

1 Lagesollwerte sind auf den Maschi-
nennullpunkt bezogen
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Parameter

S0405

S0405
cwW

S0406

S0406
cW

S0407
S0407

Messtaster-1-Freigabe - bis -
X 2 Bytes
- 0

Mit diesem Parameter wird der Messtaster-1-Freigabe eine Parameternummer zugeord-
net. Dadurch kann die Messtaster-1-Freigabe einem Echtzeitsteuerbit (>»S0301<) zuge-
wiesen werden.

Die Messtaster-1-Freigabe wird vom Antrieb nur abgefragt, solange das Kommando
Messtasterzyklus (>S01704) aktiv ist. Fur einen erneute Messung mit der gleichen Flan-
ke von Messtaster 1 muss die Steuerung die Messtaster-1-Freigabe auf ,0“ und wieder
auf ,1“ setzen. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Messtaster nicht freigegeben

1 Messtaster freigegeben

Messtaster-2-Freigabe - bis -
X 2 Bytes
- 0

Mit diesem Parameter wird der Messtaster-1-Freigabe eine Parameternummer zugeord-
net. Dadurch kann die Messtaster-1-Freigabe einem Echtzeitsteuerbit (>S0301<) zuge-
wiesen werden.

Die Messtaster-1-Freigabe wird vom Antrieb nur abgefragt, solange das Kommando
Messtasterzyklus (>S01704) aktiv ist. FUr einen erneute Messung mit der gleichen Flan-
ke von Messtaster 1 muss die Steuerung die Messtaster-1-Freigabe auf ,,0“ und wieder
auf ,1" setzen. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 Messtaster nicht freigegeben

1 Messtaster freigegeben

Referenzfreigabe - bis -
X 2 Bytes
- 0

Mit diesem Parameter wird dem Referenzfreigabe eine Parameternummer zugeordnet.
Dadurch kann der Referenzfreigabe einem Echtzeitsteuerbit (>»S0301<) zugewiesen
werden.

Der Antrieb wertet die Referenzfreigabe nur wahrend dem aktiven Kommando ,NC-ge-
fuhrtes Referenzieren® (>S0146<) aus. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.
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Standardparameter

S0408
S0408

S0409
S0409

Referenzmarke erfasst - bis -
- 2 Bytes
- 0

Mit diesem Parameter wird der Referenzmarke erfasst einer Parameternummer zugeord-
net. Dadurch kann die Referenzmarke erfasst einem Echtzeitstatushit (> S0305<) zuge-
wiesen werden.

Der Antrieb setzt dieses Bit auf ,1* wenn das Kommando ,NC-gefuhrtes Referenzieren*
(>S01464) aktiv ist, die Referenzfreigabe (>S0407<) vorhanden ist und die Nullmarke
vom Gebersystem (externes Signal) gemeldet wird.

Gleichzeitig speichert der Antrieb den nicht referenzierten Lageistwert in die entspre-
chende Markerposition (>S0173< oder »S0174<) ab. Der Antrieb 16scht dieses Bit auf
,0", wenn die Steuerung das Kommando ,NC-gefiihrtes Referenzieren” aktiviert. Die ,Re-
ferenzmarke erfasst” ist nur gultig, solange das Kommando ,NC-gefuhrtes Referenzie-
ren“ aktiv ist. Dieses Bit wird durch das Kommando ,Antriebsgefihrtes Referenzieren“
(>S01484) nicht verandert. Im Betriebsdatum ist nur das Bit O definiert.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Referenzmarke nicht erfasst

1 Referenzmarke erfasst

Messwert 1 positiv erfasst - bis -
- 2 Bytes
- 0

Mit diesem Parameter wird dem Messwert 1 positiv erfasst einer Parameternummer zu-
geordnet. Dadurch kann Messwert 1 erfasst einem Echtzeitstatusbit (>S0305<) zuge-
wiesen werden.

Das Bit 0 in diesem Parameter wird vom Antrieb nur gesetzt, wenn das Kommando Mes-
stasterzyklus (>S0170<) aktiv ist, das Signal Messtaster-1-Freigabe (>»S0405<) auf ,1“
gesetzt ist und die positive Flanke von Messtaster 1 (>S0401<) gemeldet wird. Gleich-
zeitig speichert der Antrieb den Lageistwert in den Messwert 1 positiv (>S0130<) ab.

Der Antrieb I6scht dieses Bit, wenn die Steuerung das Kommando Messtasterzyklus
I6scht oder die Messtaster-1-Freigabe auf ,0“ setzt (siehe auch >S0179<).

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |

0 Messwert 1 positiv nicht erfasst

1 Messwert 1 positiv erfasst
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Parameter

S0410

S0410 Messwert 1 negativ erfasst - bis -

- - 2 Bytes

- - 0
Mit diesem Parameter wird dem Messwert 1 negativ erfasst einer Parameternummer zu-
geordnet. Dadurch kann Messwert 1 negativ erfasst einem Echtzeitstatushit (>S0305<)
zugewiesen werden.
Das Bit 0 in diesem Parameter wird vom Antrieb nur gesetzt, wenn das Kommando Mes-
stasterzyklus (>S0170<) aktiv ist, das Signal Messtaster-1-Freigabe (>S0405<) auf , 1"
gesetzt ist und die negative Flanke von Messtaster 1 (>S0401<) gemeldet wird. Gleich-
zeitig speichert der Antrieb den Lageistwert in den Messwert 1 negativ (>S0130<) ab.
Der Antrieb I6scht dieses Bit, wenn die Steuerung das Kommando Messtasterzyklus
I6scht oder die Messtaster-1-Freigabe auf ,,0“ setzt (siehe auch >S0179<).
115]14]13|12|11]10] 9 |87 [6|5|4[3][2]1]0]

reserviert |
0 Messwert 1 negativ nicht erfasst
1 Messwert 1 negativ erfasst

S0411

S0411 Messwert 2 positiv erfasst - bis -

- - 2 Bytes

- - 0

Mit diesem Parameter wird dem Messwert 2 positiv erfasst einer Parameternummer zu-
geordnet. Dadurch kann Messwert 1 erfasst einem Echtzeitstatusbit (>S0305<) zuge-
wiesen werden.

Das Bit 0 in diesem Parameter wird vom Antrieb nur gesetzt, wenn das Kommando Mes-
stasterzyklus (>S0170<) aktiv ist, das Signal Messtaster-2-Freigabe (>S0406<) auf ,1“
gesetzt ist und die positive Flanke von Messtaster 2 (>S0402<) gemeldet wird. Gleich-
zeitig speichert der Antrieb den Lageistwert in den Messwert 2 positiv (>S0132<) ab.

Der Antrieb I6scht dieses Bit, wenn die Steuerung das Kommando Messtasterzyklus
I6scht oder die Messtaster-1-Freigabe auf ,,0“ setzt (siehe auch »S0179<).

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0‘

reserviert |
0 Messwert 2 positiv nicht erfasst
1 Messwert 2 positiv erfasst
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Standardparameter

S0412
S0412

S0419
S0419

Messwert 2 negativ erfasst - bis -
- 2 Bytes
- 0

Mit diesem Parameter wird dem Messwert 2 negativ erfasst einer Parameternummer zu-
geordnet. Dadurch kann Messwert 1 negativ erfasst einem Echtzeitstatushit (>S0305<)
zugewiesen werden.

Das Bit 0 in diesem Parameter wird vom Antrieb nur gesetzt, wenn das Kommando Mes-
stasterzyklus (>S01704) aktiv ist, das Signal Messtaster-2-Freigabe (>S0406<) auf ,1“
gesetzt ist und die negative Flanke von Messtaster 2 (>S0402<) gemeldet wird. Gleich-
zeitig speichert der Antrieb den Lageistwert in den Messwert 2 negativ (>S0130<) ab.

Der Antrieb I6scht dieses Bit, wenn die Steuerung das Kommando Messtasterzyklus
I6scht oder die Messtaster-2-Freigabe auf ,0“ setzt (siehe auch >S0179<).

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 Messwert 2 negativ nicht erfasst

1 Messwert 2 negativ erfasst

Positionierbestatigung - bis -
- 2 Bytes
- 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fir SoE)

Der Antrieb quittiert die Ubernahme des Positioniersollwertes, indem er Bit 0 auf ,1° setzt.
Das Bit wird geldscht, wenn die Betriebsart aktiviert wird, oder die Steuerung im Steuer-
wort Positionieren (>S0346<) das Bit 0 zu ,,0" setzt.

‘15‘14‘13‘12‘11‘10‘9‘8‘7‘6‘5‘4‘3‘2‘1‘0’

reserviert |

0 = 1 Positioniersollwert Gbernommen
1 = 0 Positioniersollwert tbernommen
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Parameter

S0430
S0430

S0437
S0437

Aktive Zielposition -231 pis +231.1
- 4 Bytes

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)

In der Betriebsart Interpolation schreibt der Antrieb die Zielposition (>S0258<) in die ak-
tive Zielposition. Die aktuelle Zielposition ist nur ein Zwischenspeicher im Antrieb und
kann deshalb nicht im MDT konfiguriert und nur Uber den Servicekanal gelesen werden.

Es muss unbedingt die Wichtung beachtet werden
(siehe auch Wichtung >Lagedaten< ab Seite 31).

Positionierung Status - bis -
- 2 Bytes
- 0

(ab SERCOS-Version 1.07 und alle Versionen fiir SOE)

In diesem Parameter sind samtliche Meldungen der Betriebsarten ,Interpolation” und
»Positionieren* zusammengefasst.

I15I14I13I12I11I10I9I8I7I6I5I I

reserviert |

0

|

| Status ,Zielposition erreicht (>S03424)
0 Zielposition erreicht

1 Zielposition nicht erreicht

3] 2]
I
|
|
|
I

1
I
I
I
I
I

4
|

I

|

I

|

| reserviert
I

0 keine konstante Geschwindigkeit
1

|
I [
| [
I [
| (.
I [
I [
| (.
| | konstante Geschwindigkeit
I [

| | 0 Antrieb beschleunigt

| | 1 Antrieb beschleunigt nicht

I I

| 0 Antrieb bremst

| 1 Antrieb bremst nicht

I

|

Warnung Zielposition au3erhalb Verfahrbereicht (»S0323<)
0 Zielposition innerhalb Verfahrbereich
1 Zielposition auBerhalb Verfahrbereich

reserviert
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Standardparameter

S0438

S0438 Name des Herstellers - bis -

] i .
(ab SoE-Version 2.00)
Dieser Parameter beinhaltet den Herstellernamen des Geréates.
In diesem Fall ,Baumueller Nuernberg GmbH".

S0439

S0439 Kennung des Herstellers - bis -

- - 4 Bytes

- - 346
(ab SoE-Version 2.00)
Dieser Parameter beinhaltet den Herstellercode des Geréates.
Der Herstellercode wird von der EtherCAT Technology Group vergeben.

S0160

S0161

S0162

S0320

S0292

S0296

S0320

S0511

S0541

S0501

S0641

S0611

S0520

S0700
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FEHLERBEHANDLUNG

Bei der Fehlerbehandlung muss zwischen Fehlern im Optionsmodul und Fehlern im Reg-
ler unterschieden werden.

9.1 Fehler im Optionsmodulen

9.1.1 Fatale Fehler

Fatale Fehler der Optionsmodule filhren dazu, dass die Feldbusanbindung nicht funktio-
niert. Eine Rickkehr aus diesem Zustand ist nur Gber Aus-/Einschalten mdglich. Inner-
halb dieses Zustandes wird die Fehlerinformation auf dem BM4-O-SER-01 blinkend auf
die 7-Segmentanzeige des Moduls gegeben (zyklisch: 1 Sekunde ,E“, 1 Sekunde 10-er
Stelle Bitnummer, 1 Sekunde 1-er Stelle Bithummer). Fehlernummern die auf der Anzeige
dargestellt werden entnehmen Sie der Betriebsanleitung fur BM4-O-SER-01 (5.04012
Kap. 8.3 Fehlercodes 7 Segmentanzeige).

Das Optionsmodul BM4-O-ECT-01 hat nur LEDs. Die Fehler werden hier mittels eines
Blinkcodes dargestellt.

9.1.2 Kofigurationsfehler

Die zweite Kategorie von Fehlern, die bei Verwendung von Optionsmodulen eintreten
kann sind Konfigurationsfehler, die dazu fiihren, das der Regler nicht in Betrieb genom-
men werden kann. Diese Fehler kommen erst dann zu tragen, wenn die grundlegende
Kommunikation Gber den Feldbus funktioniert. Somit werden zur Signalisierung dieser
Fehler auch die Mechanismen des Feldbusses verwendet (C1D, C2D, C3D und S0014).
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Fehler vom Regler

9.2 Fehler vom Regler

Fehler die vom Regler gemeldet werden, werden tber die Mechanismen des Feldbusses
Ubertragen. Sofern die Fehler nicht auf Standardfehler, -warnungen oder -meldungen ab-
gebildet werden kdnnen werden diese als herstellerspezifische Fehler, Warnungen oder
Meldungen Ubermittelt.

Die Fehler des Reglers werden auch auf der 7-Segmentanzeige des Grundgerates visua-
lisiert.

9.3 Fehlerparameter

S0011

S0012

S0013

S0014

Zustandsklasse 1

Die Erkennung von fatalen Fehlern fiihrt zum bestmdglichsten Stillsetzen des Antriebs.
Das Bit 13 (Zustandsklasse 1 Diagnose) wird im Statuswort gesetzt .

Siehe auch Kapitel Parameter >S0011< auf >Seite 784.

Zustandsklasse 2
Stillsetzen-Vorwarnung, Bit fir Zustandsklasse 2 (Bit 12) ist im Statuswort gesetzt.
Siehe auch Kapitel Parameter »S0012< auf >Seite 794<.

Zustandsklasse 3

Meldungen der Betriebszustande. Andert sich ein Zustand im Antrieb, dann wird auch
das zugeordnete Bit in der Zustandsklasse 3 entsprechend geéndert, und das Ande-
rungsbit fir Zustandsklasse 3 (Bit 11) im SERCOS-Statuswort wird auf 1 gesetzt

Siehe auch Kapitel Parameter >S0013< auf >Seite 804.

Schnittstellen-Status

Wenn ein Kommunikationsfehler auftritt, wird das Bit 12 im Parameter Zustandsklasse 1
(>S00114) gesetzt. Der Antrieb setzt den Kommunikationsfehler erst wieder zurtick,
wenn kein Schnittstellenfehler mehr ansteht und das Kommando ,Reset Zustandsklasse
1" (>S0099<) vom Antrieb Uber den Servicekanal empfangen wurde (siehe auch Para-
meterbeschreibung auf >Seite 78<).
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Fehlerbehandlung

S0129 Hersteller-Zustandsklasse 1 Diagnose

Dieser Parameter enthélt den b maXX®—RegIer Fehlercode (siehe Parameterhandbuch
b maxX® und Parameter Hersteller-Zustandsklasse). In »S0129< wird nur der zeitlich
erste Fehlercode des Reglers angezeigt. Fehlernummern die im Optionsmodul entstehen
haben immer das Bit 15 gesetzt (8XXXpey)-

>S0129<
ERR_RAM_AD 80006,
ERR_RAM_DB 80016
ERR_RAM_CHIP 800216«
ERR_FPGA_CONF 80036y
ERR_FPGA_REG 8004} 6x
ERR_FPGA_DPRAM 80056«
ERR_NO_SERCON 8006p,05
ERR_SERCON_DPRAM 8007ex
ERR_SERCON_REG 80086«
ERR_ATADR 80096y
ERR_MEM_ALLOC 800Aex
ERR_ACYC_READ 800B}ex
ERR_ACYC_WRITE 800Cex
ERR_CYC_READ 800Dpex
ERR_CYC_WRITE 800E ey
ERR_COMMAND 800F ey
ERR_ILL_BUS 8010} ex
ERR_ILL_INA 8011 pey
ERR_ILL_OPA 80120y
ERR_PRT_FLT 8013} 64
ERR_STK_UN 801416y
ERR_STK_OV 801504
ERR_NMI 8016} ex
ERR_UND_OPC 8017hex
ERR_WDT_INTERN 80180y
ERR_WDT_EXTERN 8019} ex
ERR_BACI_CRITICAL 801A ey
ERR_NIT_CRITICAL 801Bpex
ERR_BACI_NOT_ALIVE 801Chex
ERR_UNKNOWN_LCSOFT 801Dpey
ERR_SYNC_MPC_BACI 801Epey
ERR_SERCON_FIBR 801Fpex
BACI_ERR_PAR_OUT_OF_RANGE 80206x
BACI_ERR_STARTUP_MASTER_ERROR 8021pey
BACI_ERR_STARTUP_NO_MASTER_ACK 8022} ex
BACI_ERR_CYCLIC_COLLISION_DETECTED 80240x
BACI_ERR_CYCLIC_PARA_NUMBERS_INVALID 802504
BACI_ERR_SERVICE_SLAVE_NO_MASTER_ACK 8028} 6x
BACI_ERR_SERVICE_MASTER_ERROR_FOUND 8029 6%
BACI_ERR_COMMAND_ACK_NOT_EXPECTED 802CHex
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>S0129<
BACI_ERR_COMMAND_REQ_NOT_EXPECTED 802D 0y
BACI_ERR_COMMAND_INTERFACE_BUSY 802E}0y
BACI_ERR_COMMAND_ERROR_FROM_MASTER 802F 0y
BACI_ERR_COMMAND_LATCH_OVERFLOW 8030},0x
BACI_ERR_COMMAND_PROVIDED_BUFFER_TOO_SMALL 803110y
BACI_ERR_COMMAND_RECEIVE_LATCH_BUSY 80326y
BACI_ERR_COMMAND_CHECKSUM_MISMATCH 80330y
BACI_ERR_COMMAND_TYPE_ILLEGAL 80340y
BACI_ERR_COMMAND_PAKET_TOO_LONG 80356y
BACI_ERR_COMMAND_TOO_LONG 8036105
BACI_ERR_COMMAND_NUMBER_UNEXPECTED 80370y
BACI_ERR_COMMAND_UNEXPECTED_PAKET_NO 80386y
BACI_ERR_COMMAND_MISSING_PAKET_DATA 80390y
BACI_ERR_COMMAND_UNEXPECTED_PAKET_DATA 803Aney
BACI_ERR_COMMAND_PAKET_TOO_SHORT 803Bex
ERR_NIT_GENERAL 8040;0x
ERR_NIT_INIT_FAILED 80410y
ERR_NIT_NO_SUCH_OID 80426,
ERR_NIT_NO_OID_SIX_ENTRY 80430y
ERR_NIT_SIX_OUT_OF_RANGE 80440y
ERR_NIT_FBVALUE_LOW 80456,
ERR_NIT_FBVALUE_HIGH 804610y
ERR_NIT_PARAMVAL_LOW 80470y
ERR_NIT_PARAMVAL_HIGH 80486,
ERR_NIT_TO_MUCH_KPARAMS 80490y
ERR_NIT_ILLEGAL_KPARAM_DATATYPE 804Aey

S0181 Hersteller-Zustandsklasse 2 Diagnose

Darstellung der Fehlernummer des bmaXX®—RegIers (siehe Parameterhandbuch
b maxx® Grundgerat, Parameter P0260 bis P0264).
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Fehlerbehandlung

9.4 Fehler-Reset

Um einen durch Fehlermeldung gesperrten Regler wieder frei zu geben missen uber
SERCOS folgende dinge Ausgefiihrt werden:

® Auslesen der Zustandsklasse 1 (>S0011< and »S0129<)
e Ausfilhren des Kommandos zur Fehlerquittung (CMD 0099)

e Antrieb Uber SERCOS Steuerwortbits 14 und 15 Sperren und Freischalten
(siehe auch >Seite 30<)

9.5 Warnungs-Bit I6schen

Das Warnungsbit (Bit 12) im Antriebs-Status wird durch eine Anderung an den War-
nungsmeldungen in der Zustandsklasse 2 (>S00124) gesetzt. Nach dem Auslesen der
Zustandsklasse 2 (>S0012<) wird das Statusbit wieder geldscht.

9.6 Meldungs-Bit I6schen

Das Meldungsbit (Bit 11) im Antriebs-Status wird durch eine Anderung an den Meldungen
in der Zustandsklasse 3 (>S00134) gesetzt. Nach dem Auslesen der Zustandsklasse 3
(>S0012<) wird das Statushbit wieder geldscht.
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A.1  Definitionen

ANHANG A - DEFINITIONEN UND
ABKURZUNGEN

Fir das Programmierhandbuch gelten folgende Definitionen:

e Antrieb Ein:
Befehl zum Einschalten der Endstufe.

® Antrieb Freigabe:
Befehl zum SchlieRen des Regelkreises.

® Antriebstelegramm (AT):
Ein vom Antrieb (Slave) gesendetes Telegramm.

e Bitstuffing:
Nach funf Binarzeichen 1 fligt der Sender automatisch ein Binarzeichen 0 ein, das
vom Empfanger entfernt wird. Das Binarzeichen 0 bewirkt eine Anderung der Sig-
nalflanken und erméglicht dem Empfanger eine Taktriickgewinnung (siehe ISO/IEC
3309).

e Broadcast:
Ubertragung an alle Gerate im Netz, ohne Quittierung durch die Empfanger.

e Codierter Zeichensatz:
Eindeutige Vorschriften, die den Zeichensatz aufbauen und die Zeichen durch eine
oder mehrere Bitkombinationen eins zu eins darstellen.

e Dampfung:
Die Tatsache, dass die optische Leistung am Empféanger geringer als am Sender ist.

e Datenaustausch - nicht zyklisch (Servicekanal):
Ubertragung von Informationen nach Anforderung des Masters.

® Digitaler Phasenregelkreis (DPLL):
Die Schaltung, die den Empfangstakt aus dem empfangenen Datenstrom regene-
riert.

® F-SMA-Steckverbinder:
Steckverbinder, die nach IEC 60874-2 der F-SMA-Norm entspricht.
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Fullsignal:
Eine Folge von sieben Binarzeichen 1, gefolgt von einem Binarzeichen 0.

ISO/OSI-Referenzmodell:
Die Kommunikationsschichten sind Architekturrichtlinien fur die Festlegung des
Kommunikationsprotokolls (siehe ISO/IEC 7498)

Istwerte:
Die gemessenen Prozesswerte.

Kommunikationszyklus:
Zusammenfassung aller Telegramme zwischen zwei Master-Sychronisierungstele-
grammen.

Lichtwellenleiter:
Ubertragungsmedium fiir die serielle Dateniibertragung optischer Signale

Maschinennullpunkt:
Der konstruktionsmaRig festgelegte Nullpunkt des Maschinenkoordinatensystems
(in jeder Achse), auf den sich alle Lagedaten beziehen.

Master:
Station, die den anderen Stationen im Ring (d.h. den Slaves) das Senderecht erteilt.

Master-Datentelegramm (MDT):
Vom Master gesendetes Telegramm, mit dem Daten an die Antriebe in einem Ring
Ubertragen werden.

Master-Synchronisierungstelegramm (MST):
Vom Master gesendetes Telegramm, mit dem ein Zeitsynchronisierungssignal an die
Antriebe im Ring Ubertragen wird.

Nichtzyklische Ubertragung:
Nichtzyklischer Datenaustausch auf Anforderung des Masters.

NRZI (No Return to Zero Inverted) (Datencodierung):
Der Signalwechsel erfolgt nur zu regelmafiigen, festen Zeitpunkten im Takt der
Bitrate. Jeder logischen Null wird ein Signalflankenwechsel zugeordnet.

Physikalische Schicht (Bitibertragungsschicht):
Erste Schicht des ISO-OSI-Schichtenmodells, in der die Bitlibertragung festgelegt
ist.

Protokoll:
Vereinbarung Uber die Datenformate, Zeitablaufe und Fehlerkorrektur beim Daten-
austausch in Kommunikationssystemen.

Referenzpunkt:
Auf das Ist-System bezogener Punkt (in jeder Achse), auf den die Ist- und Sollwerte
nach der Referenzfahrt bezogen werden.

Regelungszyklus:
Die Zykluszeit des Regelkreises im Antrieb oder in der Steuerung.

Repeater-Funktion:
Ein empfangenes Telegramm wird taktrichtig aufbereitet und logisch unveréndert an
die nachste Station im Ring weitergesendet.

Ringstruktur:

Eine Netzwerktopologie, in der das Ubertragungsmedium von Station zu Station in
Form eines Rings verschaltet wird. Die Informationen werden dabei nur in einer
Richtung tbertragen.
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Definitionen und Abklrzungen

Slave:
Station im Ring, der das Senderecht vom Master zugeteilt wird.

Statuswort:
Zwei aufeinanderfolgende Bytes im Antriebstelegramm, die Statusinformationen ent-
halten.

Steuerwort:
Zwei aufeinanderfolgende Bytes im Master-Datentelegramm, die Steuerinformatio-
nen fur die adressierten Antrieb enthalten.

SYSTEM-Interface:

o Physikalische Eigenschaften der Schnittstelle.
o Protokoll und Zugriffsverfahren.

o Anwendungen.

Taktriickgewinnung:
Ein ausreichend haufiger Signalwechsel erméglicht dem Empféanger die Ruckgewin-
nung des Empfangstakts aus dem Datenstrom mit Hilfe des Phasenregelkreises.

Telegramm:
Nachricht

Telegrammadressfeld:
Das Adressfeld (8 Bits) enthalt die Adresse eines Teilnehmers.

Telegrammbegrenzung:
Beginn- und Endezeichen eines Telegramms (8 Bits: 01111110).

Topologie:
Physikalische Netzwerkarchitektur der Verbindung zwischen den Stationen des
Kommunikationssystems.

Ubertragungsmedien:
Sammelbegriff der Verbindung zwischen den Stationen eines Kommunikationsnet-
zes (z.B. Lichtwellenleiter).

Vorsteuerung:
Sollwert, um die Verzégerung im Regelkreis zu kompensieren.

Wichtungsparameter:
Die Wichtung legt die Wertigkeit der Ubertragenen Betriebsdaten fest.

Zugriffsprozedur:
Prozedur, durch die eine Station Zugang zum Netzwerk erhalt, um Daten zu senden.

Zyklische Daten:
Der Teil des Telegramms, dessen Bedeutung wahrend des zyklischen Betriebs nicht
veréndert wird.

Zyklische Kommunikation:
Zyklischer Austausch von Telegrammen

Zyklischer Betrieb:
Die Gerate am Kommunikationsnetz werden nacheinander in festen, konstanten
Zeitintervallen angesprochen und abgefragt.

Zykluszeit:
Zeitspanne zwischen zwei aufeinanderfolgenden, zyklisch wiederkehrenden Vor-
gangen.
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® Null-Bitstrom:
Besteht ausschlie3lich aus Binarzeichen 0, die bei der NRZI-Codierung zu ei-
nem regelméaRigen Signalwechsel auf der Ubertragungsleitung fiihrt (wird nur im
Testmode verwendet).
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A.2  Abkilrzungen
In diesem Programmierhandbuch werden folgende Abklrzungen verwendet. Weitere Ab-
kirzungen siehe Betriebsanleitung BM4-O-SER-01 (SERCOS-Slave-Modul) 5.04012
und sowie in der Dokumentation zum b maxX® 4400.
AT Antworttelegramm
BA Betriebsart
BACI Systeminterne Baumdiller Schnittstelle
C1D Fehlermeldung der Zustandsklasse 1
c2D Meldung der Zustandsklasse 2
C3D Meldung der Zustandsklasse 3
CPO Kommunikationsphase 0
CP1 Kommunikationsphase 1
CP2 Kommunikationsphase 2
CP3 Kommunikationsphase 3
IDN Parameternummer
LSB Niederwertigstes Bit
MDT Master-Daten-Telegramm
MST Master-Sende-Telegramm
NC Numerische Steuerung (auch Steuereinheit

oder Steuerung)
T, Sendezeitpunkt Antriebs-Telegramm
T1min Sende-Reaktionszeit AT
T3 Zeitpunkt fur Sollwert gultig
Ty Messzeitpunkt Istwerte
T 4min Mindestzeit Istwerterfassung
TaTAT Erholzeit Senden/Senden
TaTmT Umschaltzeit Senden/Empfangen
TaTmT Umschaltzeit Senden-Empfangen
TuTsc Kopierzeit Sollwerte
Tutsy Erholzeit Empfangen/Empfangen
Theye NC-Zykluszeit
Tseyc SERCOS-Zykluszeit
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ANHANG B - PARAMETERLISTE

Siehe auch >Aufbau des Parameter< auf Seite 73.

Parameter Wertebereich schreib- | Lange | Wichtung b Standard- | Seite
bar maXX® wert
S0001 | NC-Zykluszeit (Tcyc) 250 bis 65000 us - (CP3, | 2 Bytes 1:1 - 1000 pus |73
CP4)
$S0002 | SERCOS-ZyKluszeit (Tgeyc) 250 bis 65000 us - (CP3, | 2 Bytes 1:1 -P0532 1000 us |73
CP4)
S0003 | Sende-Reaktionszeit AT (T1min) - bis - - 2 Bytes 11 - 80 us 73
S0004 | Umschaltzeit Senden-Empfangen - bis - - 2 Bytes 1:1 - 50 ps 73
(TatmT)
S0005 | Mindestzeit Istwerterfassung (T 4min) | - bis - - 2 Bytes 1:1 - 10 us 74
S0006 | Sendezeitpunkt Antriebs-Tele- T1min bis Tseye - (CP3, | 2 Bytes 11 - 80 us 74
gramm (Tq) CP4)
S0007 | Messzeitpunkt Istwerte (T,) 0 bis Tseyc - (CP3, | 2 Bytes 1:1 - 50 ps 74
CP4)
S0008 | Zeitpunkt fur Sollwert gultig (T3) 0 bis Tseyc - (CP3, | 2 Bytes 1:1 - 510 us 74
CP4)
S0009 | Anfangsadresse im MDT 1 bis 65531 - (CP3, | 2 Bytes 1:1 - 1 75
CP4)
S0010 | Lange MDT 4 bis 65534 - (CP3, | 2 Bytes - - 4 75
CP4)
S0011 | Zustandsklasse 1 - bis - - 2 Bytes - - 0 76
S0012 | Zustandsklasse 2 - bis - - 2 Bytes - - 0 77
S0013 | Zustandsklasse 3 - bis - - 2 Bytes - - 0 78
S0014 | Schnittstellen-Status - bis - - 2 Bytes - - 0 79
S0015 | Telegrammart - bis - - (CP3, | 2 Bytes - - 3 80
CP4)
S0016 | Konfig.-Liste AT - bis - - (CP3, | 2 Bytes, - - * 80
CP4) | variabel
S0017 | IDN-Liste aller Betriebsdaten - bis - - 2 Bytes, - - - 80
variabel
S0018 | IDN-Liste aller Betriebsdaten - bis - - 2 Bytes, - - * 80
Komm.-phase 2 variabel
S0019 | IDN-Liste aller Betriebsdaten - bis - - 2 Bytes, - - * 81
Komm.-phase 3 variabel
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Parameter Wertebereich schreib- | Lange | Wichtung b Standard- | Seite
bar maXX® wert
S0020 | IDN-Liste aller Betriebsdaten - bis - - - 2 Bytes, - - * 81
Komm.-phase 4 variabel
S0021 | IDN-Liste ungultige Betriebsdaten - bis - - - 2 Bytes, - - * 81
Komm.-phase 2 variabel
S0022 | IDN-Liste ungultige Betriebsdaten - bis - - - 2 Bytes, - - * 81
Komm.-phase 3 variabel
S0023 | IDN-Liste ungultige Betriebsdaten - bis - - - 2 Bytes, - - * 81
Komm.-phase 4 variabel
S0024 | Konfig.-Liste MDT - bis - - - (CP3, | 2 Bytes, - - * 82
CP4) variabel
S0025 | IDN-Liste aller Kommandos - bis - - - 2 Bytes, - - * 82
variabel
S0026 | Konfig.-Liste Signal-Statuswort - bis - - - (CP3, | 2 Bytes, - - * 82
CP4) variabel
S0027 | Konfig.-Liste Signal-Steuerwort - bis - - - (CP3, | 2 Bytes, - - * 82
CP4) variabel
S0028 | Fehlerzahler MST 0 bis 65535 - - 2 Bytes 11 - 83
S0029 | Fehlerzahler MDT 0 bis 65535 - - 2 Bytes 11 - 0 83
S0030 | Hersteller-Version - bis - - - 2 Bytes - * 83
S0032 | Hauptbetriebsart - bis - - - (CP4) | 2Bytes 11 - 2 84
S0033 | Nebenbetriebsart 1 - bis - - - (CP4) | 2Bytes 11 - 2 84
S0034 | Nebenbetriebsart 2 - bis - - - (CP4) | 2 Bytes 11 - 2 84
S0035 | Nebenbetriebsart 3 - bis - - - (CP4) | 2Bytes 11 - 2 84
S0036 | Geschwindigkeits-Sollwert -231 pis +231.1 cw X 4 Bytes G P1171/ |0 84
P1179
S0037 | Geschwindigkeits-Sollwert additiv | -231 bis +231-1 cw X 4 Bytes G P1040 |0 85
S0038 | Geschwindigkeits-Grenzwert positiv | 0 bis +231-1 - X 4 Bytes G P1041 |0 85
S0039 | Geschwindigkeits-Grenzwert negativ | -231 bis 0 - X 4 Bytes G P1042 |0 85
S0040 | Geschwindigkeits-Istwert -231 pis +231.1 - - 4 Bytes G P0353 |0 85
S0041 | Referenzfahr-Geschwindigkeit =281 pis +231.1 cw X 4 Bytes G P1201 |0 85
S0042 | Referenzfahr-Beschleunigung 0 bis +231-1 cw X 4 Bytes B P1203 |0 86
S0043 | Geschwindigkeits-Polaritaten - bis - - - (CP4) | 2Bytes - - 0 86
S0044 | Wichtungsart fur Geschwindigkeits- | - bis - - - (CP4) | 2Bytes - - Anex 87
daten
S0045 | Wichtungsfaktor fur Geschwindig- | 1 bis +216-1 - | -(CP4) | 2Bytes - - 1 87
keitsdaten
S0046 | Wichtungsexponent Geschwindig- -9 bis 3 - - (CP4) | 2Bytes - - -4 88
keitsdaten
S0047 | Lagesollwert =281 pis +231.1 cw X 4 Bytes L P0370 |0 88
S0048 | Lagesollwert additiv -231 pis +231.1 cw X 4 Bytes L - 0 88
S0049 | Positiver Lagegrenzwert -231 pis +231.1 - X 4 Bytes L P1196 |0 88
S0050 | Negativer Lagegrenzwert =281 pis +231.1 - X 4 Bytes L P1197 |0 89
S0051 | Lageistwert 1 (Motorgeber) -231 pis +231.1 - - 4 Bytes L P0391, |0 89
P0392
S0052 | Referenzmal? 1 -281 pis +231.1 - X 4 Bytes L P1200 |0 89
S0053 | Lageistwert 2 (externer Geber) -231 pis +231.1 - - 4 Bytes L P0401, |0 89
P0402
S0054 | Referenzmal 2 -231 pis +231.1 - X 4 Bytes L P1200 |0 90
S0055 | Lage-Polaritaten - bis - - - (CP4) | 2 Bytes - - 20
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Parameterliste

Parameter Wertebereich schreib- | Lange | Wichtung b Standard- | Seite
bar maXX® wert
S0057 | Positionierfenster 0 bis +231-1 - X 4 Bytes P1194 |0 91
S0058 | Umkehrspiel 0 bis +231-1 - X 4 Bytes P3381 |0 91
S0076 | Wichtungsart fiir Lagedaten - bis - - - (CP4) | 2Bytes - - Apex 92
S0077 | Wichtungsfaktor translatorischer 1 bis +231-1 - | -(CP4) | 2Bytes - - 1 92
Lagedaten
S0078 | Wichtungsexponent translatorischer | -9 bis +3 - - (CP4) | 2Bytes - - -7 93
Lagedaten
S0079 | Rotations-Lageauflésung 1 bis +231-1 - | -(CP4) | 4Bytes - - 36*10° |93
S0080 | Drehmoment-Sollwert -215 pis +215-1 cw X 2 Bytes D P0331 |0 93
S0081 | Drehmoment-Sollwert additiv -215 pis +215-1 cw X 2 Bytes D P1022 |0 93
S0082 | Drehmoment-Grenzwert positiv 0 bis +215-1 cw X 2 Bytes D P3309 |7FFFne |94
S0083 | Drehmoment-Grenzwert negativ 215 bis 0 cw X 2 Bytes D P3310 |4096p, |94
S0084 | Drehmoment-Istwert - bis - - - 2 Bytes D P0344 |0 94
S0085 | Drehmoment-Polaritaten - bis - - - (CP4) | 2Bytes - - 0 95
S0086 | Wichtungsart fir Drehmomentdaten | - bis - - | -(CP4) | 2Bytes - Apex 96
S0087 | Erholzeit Senden-Senden (Tatat) - bis - - - 2 Bytes - - 0 96
S0088 | Erholzeit Empfangen-Empfangen - bis - - - 2 Bytes - - 80 96
(TmTsy)
S0089 | Sendezeitpunkt MDT (T5) 0 bis Tgeyc - - (CP3, | 2 Bytes 1:1 - 0 97
CP4)
S0090 | Kopierzeit-Sollwerte (Tyrsg) - bis - - - 2 Bytes 1:1 - 80 97
S0091 | Geschwindigkeits-Grenzwert bipolar |0 bis 231 CwW X 4 Bytes G P1042, |0 97
P1041
S0092 | Drehmoment-Grenzwert bipolar 0 bis 2000 Ccw X 2 Bytes D P0O357 |0 97
S0093 | Wichtungsfaktor Drehmomentdaten | 1 bis +216-1 - | -(CP4) | 2Bytes - - 97
S0094 | Wichtungsexponent Drehmomentda- | -9 bis +3 - - (CP4) | 2Bytes - - -2 98
ten
S0095 | Diagnose - bis - - - 1 Byte, - - 0 98
variabel
S0096 | Slavekennung (SLKN) - bis - - - 2 Bytes - - 0* 98
S0097 | Maske Zustandsklasse 2 - bis - - X 2 Bytes - - 0 99
S0098 | Maske Zustandsklasse 3 - bis - - X 2 Bytes - - 0 99
S0099 | Reset Zustandsklasse 1 - bis - - X 2 Bytes - - 0 99
S0100 | Drehzahlregler-Proportionalverstér- | 0 bis OFFFF,gy - X 2 Bytes - P1032 |1 99
kung
S0101 | Drehzahlregler-Nachstellzeit 0 bis 20000,y - X 2 Bytes 10:1 P1033 | 1000 100
S0103 | Modulowert 1 bis +231-1 - | -(CP4) | 4Bytes L - 36*10° 100
S0104 | Lageregler Kv-Faktor 0 bis OFFFFpex - X 2 Bytes 100:1 P1051 | 1000 100
S0106 | Stromregler-Proportionalverstar- 1 bis OFFFFey - X 2 Bytes 11 P1020 | 1000 100
kung 1
S0107 | Stromregler-Nachstellzeit 1 0 bis OFFFFpex - X 2 Bytes 11 P1021 | 1000 100
S0108 | Feedrate Override 0 bis OFFFFpex CW - 2 Bytes 100:1 P1219 |0 100
S0109 | Spitzenstrom Motor 0 bis 232-1 - - (CP4) | 4 Bytes 1000:1 P0069 |0 101
S0110 | Spitzenstrom Verstarker 0 bis 232-1 - - 4Bytes | 1000:1 | P0O11, |0 101
P0013
S0112 | Nennstrom Verstérker 0 bis 2%2-1 - - 4Bytes | 1000:1 | P0010, |0 101
P0012
S0113 | Maximalgeschwindigkeit des Motors |0 bis 231-1 - | -(CP4) | 4Bytes | 1*10%1 | P1031 |3*10’ 101
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Parameter Wertebereich schreib- | Lange | Wichtung b Standard- | Seite
bar maXX® wert
S0114 | Grenzlastintegral des Motors 0 bis 25395 - - 2 Bytes - P0092 |0 101
S0121 | Eingangsdrehzahl Getriebe 1 bis 2%2-1 - | -(CP4) | 4Bytes - - 1 102
S0122 | Ausgangsdrehzahl Getriebe 1 bis 2321 - | -(CP4) | 4Bytes - - 1 102
S0123 | Vorschubkonstante 1 bis 2821 - | -(CP4) | 4Bytes - - 10000 102
S0124 | Stillstandsfenster 0 bis 231-1 - X 4 Bytes G P1073, |0 102
P1083
S0125 | Geschwindigkeitsschwelle n, 0 bis 231-1 - X 4 Bytes G P1074, |0 102
P1084
S0127 | Umschaltvorbereitung auf Komm.- - bis - - - (CP3, | 2 Bytes - - 0 103
Phase 3 CP4)
S0128 | Umschaltvorbereitung auf Komm.- - bis - - - (CP2, | 2 Bytes - - 0 103
Phase 4 CP3,
CP4)
S0129 | Hersteller-Zustandsklasse 1 Diag- - bis - - - 2 Bytes - - 0 103
nose
S0130 | Messwert 1 positiv -231 pis +231.1 - - 4 Bytes L P0581, |0 103
P0582
S0131 | Messwert 1 negativ -231 pis +231.1 - - 4 Bytes L P0582, |0 104
P0583
S0132 | Messwert 2 positiv -231 pis +231.1 - - 4 Bytes L P0585, |0 104
P0586
S0133 | Messwert 2 negativ -281 pis +231.1 - - 4 Bytes L P0587, |0 104
P0588
S0134 | Mastersteuerwort - bis - - - 2 Bytes - - 104
S0135 | Antriebsstatus - bis - - - 2 Bytes - - 104
S0139 | Kommando parkende Achse - bis - - -(CP2, | 2 Bytes - - 105
CP3)
S0140 | Regelgeratetyp - bis - - - 1 Byte, - - - 105
variabel
S0141 | Motortyp - bis - - - X 1 Byte, - - P0050 | - 105
variabel
S0142 | Anwendungsart - bis - - - 1 Byte, - - - 105
variabel
S0143 | SERCOS Interface Version - bis - - - 1 Byte, - - - 105
variabel
S0144 | Meldungs-Statuswort - bis - - - 2 Bytes, - - 0 106
variabel
S0145 | Meldungs-Steuerwort - bis - CwW X 2 Bytes, - - 0 106
variabel
S0146 | Kommando NC-gefiihrtes Referen- | - bis - - - (CP2, | 2 Bytes - - 0 106
zieren CP3)
S0147 | Referenzfahr-Parameter - bis - - X 2 Bytes - - 107
S0148 | Kommando Antriebsgefiihrtes Refe- | - bis - - - (CP2, | 2 Bytes - - 108
renzieren CP3)
S0150 | ReferenzmaR Offset 1 -231 pis +231.1 - X 4 Bytes - 108
S0151 | ReferenzmaR Offset 2 -231 pis +231.1 - X 4 Bytes - 109
S0152 | Kommando Spindelpositionierung - bis - - - (CP2, | 2 Bytes - - 109
CP3)
S0153 | Spindel Winkelposition =281 pis 2311 - X 4 Bytes L P1426 110
S0154 | Spindelpositionier-Parameter - bis - - X 2 Bytes L - 110
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Parameterliste

Parameter Wertebereich schreib- | Lange | Wichtung b ® Standard- | Seite
bar maXX~ | wert
S0155 | Reibomomentenkompensation 0 bis 2151 X 2 Bytes D P3384 |0 111
S0157 | Geschwindigkeitsfenster 0 bis +231-1 X 4 Bytes G P1043 |0 111
S0159 | Uberwachungsfenster 0 bis +231-1 X 4 Bytes L P1054, |0 111
P1055
S0160 | Wichtungsart fur Beschleunigungs- | - bis - - (CP4) | 2Bytes - - Apex 112
daten
S0161 | Wichtungsfaktor fur Beschleuni- 1 bis 216-1 -(CP4) | 2 Bytes - - 1 112
gungsdaten
S0162 | Wichtungsexponent fiir Beschleuni- | -9 bis 3 - (CP4) | 2Bytes - - -3 113
gungsdaten
S0167 | Gebergrenzfrequenz 1 1 bis 2321 X 4 Bytes 1:1 - 0 113
S0168 | Gebergrenzfrequenz 2 1 bis 2821 X 4 Bytes 1:1 - 0 113
S0169 | Messtaster-Steuerparameter - bis - X 2 Bytes - - 0 114
S0170 | Kommando Messtasterzyklus - bis - - (CP2) | 2Bytes - - 0 114
S0171 | Kommando Verschiebung berech- - bis - - (CP2, | 2 Bytes - - 0 115
nen CP3)
S0172 | Kommando Verschiebung ins Refe- | - bis - - (CP2, | 2 Bytes - - 0 115
renzsystem CP3)
S0173 | Markerposition A =281 pis 2311 - 4 Bytes L - 0 116
S0174 | Markerposition B -231 pis 2311 - 4 Bytes L - 0 116
S0175 | Verschiebungsparameter 1 -281 pis 2311 - 4 Bytes L - 0 116
S0176 | Verschiebungsparameter 2 =281 pis 2311 - 4 Bytes L - 0 117
S0177 | AbsolutmaR-Offset 1 -231 pis 2311 - 4 Bytes L - 0 117
S0178 | AbsolutmaR-Offset 2 -281 pis 2311 - 4 Bytes L - 0 117
S0179 | Messtaster Status - bis - - 2 Bytes - - 0 117
S0180 | Spindelpositionierung relativer Offset | -231 bis 231-1 X 4 Bytes L P1430 |0 118
S0181 | Hersteller-Zustandsklasse 2 - bis - - 2 Bytes - - 0 118
S0182 | Hersteller-Zustandsklasse 3 - bis - - 2 Bytes - - 0 118
S0185 | Lange des konfigurierbaren Daten- | - bis - - 2 Bytes - - 20 119
satzes im AT
S0186 | Lange des konfigurierbaren Daten- | - bis - - 2 Bytes - - 20 119
satzes im MDT
S0187 | IDN-Liste der konfigurierbaren Daten | - bis - - 2 Bytes, - - * 119
im AT variabel
S0188 | IDN-Liste der konfigurierbaren Daten | - bis - - 2 Bytes, - - * 119
im MDT variabel
S0189 | Schleppabstand -231 pis 2311 - 4 Bytes L P0367 |0 119
S0192 | IDN-Liste der Backup-Betriebsdaten | - bis - - (CP3, | 2 Bytes, - - * 120
CP4) | variabel
S0193 | Positionierung Ruck 0 bis 232-1 X 4 Bytes - P605 120
S0196 | Nennstrom Motor 0 bis +23%-1 X 4Bytes | 1000:1 | P0054 120
S0197 | Kommando Koordinatensystem set- | - bis - - (CP2, | 2 Bytes - - 120
zen CP3)
$0198 | Koordinatenanfangswert -2%1 pis +2311 X 4 Bytes L - 0 121
S0200 | Verstarker-Warntemperatur 0 bis 150 X 2 Bytes 1:1 - 0 121
S0201 | Motor-Warntemperatur -80 bis 250 X 2 Bytes 11 P0088 | 125 121
S0202 | Kuihlungsfehler-Warntemperatur 0 bis 125 X 2 Bytes 1:1 P0016 |75 121
S0203 | Verstarker-Abschalttemperatur 0 bis 150 X 2 Bytes 1:1 - 0 121
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Parameter Wertebereich schreib- | Lange | Wichtung b Standard- | Seite
bar maxx® | wert
S0204 | Motor-Abschalttemperatur -80 bis 250 - X 2 Bytes 11 P0090 | 150 121
S0205 | Kuhlungsfehler-Abschalttemperatur | 0 bis 125 - X 2 Bytes 1:1 P0017 | (abhan- |122
gig vom
Leis-
tungsteil)
S0206 | Antrieb Ein Verzoégerungszeit 0 bis 6553,5 - X 2 Bytes 0,1ms 1406 |0 122
S0207 | Antrieb Aus Verzdgerungszeit 0 bis 6553,5 - X 2 Bytes 0,1ms 1405 |0 122
S0208 | Wichtungsart fir Temperaturdaten - bis - - - (CP4) | 2Bytes 11 - 0 122
S0217 | Parametersatzvorwahl - bis - - - 2 Bytes 11 - 0 122
S0219 | IDN-Liste Parametersatz - bis - - - 2 Bytes 11 - 0 122
S0222 | Spindelpositionierung Geschwindig- | 0 bis +231-1 - X 4 Bytes | 104 min" | P1427 |0 123
keit ! 1:1000
0
S0254 | Aktueller Parametersatz - bis - - - 2 Bytes - - 0 123
S0258 | Zielposition -231 bis 231-1 Cw X 4 Bytes L P0600 |0 123
S0259 | Positioniergeschwindigkeit -231 bis 231-1 CwW X 4 Bytes G P0602 |0 123
S0260 | Positionierbeschleunigung 0 bis 232-1 CW X 4 Bytes B P0603 |0 124
S0261 | Grob-Positionierung Fenster 0 bis 232-1 - X 4 Bytes L P1194 |0 124
S0262 | Kommando Defaultwerte laden - bis - - - (CP3, | 2 Bytes - - 0 124
CP4)
S0263 | Kommando Arbeitsspeicher laden - bis - - - (CP3, | 2 Bytes - - 0 125
CP4)
S0264 | Kommando Arbeitsspeicher Backup | - bis - - - (CP3, | 2 Bytes - - 0 125
CP4)
S0265 | Sprachumschaltung - bis - - X 2 Bytes - - 125
S0266 | Liste der verfligbaren Sprachen - bis - - - 2 Bytes, - - 125
variabel
S0272 | Geschwindigkeitsfenster prozentual |0 bis 65535 - X 2 Bytes 100:1 P1043 |0 125
S0274 | Empfangene Antriebsadressen - bis - - - 2 Bytes, - - 0, 254, 0, | 126
variabel 0
S0300 | Echtzeitsteuerbit 1 - bis - - X 2 Bytes - - - 126
S0301 | Zuweisung Echtzeitsteuerbit 1 0 bis 65535 - X 2 Bytes - - - 126
S0302 | Echtzeitsteuerbit 2 - bis - - X 2 Bytes - - - 126
S0303 | Zuweisung Echtzeitsteuerbit 2 0 bis 65535 - X 2 Bytes - - - 126
S0304 | Echtzeitstatusbit 1 - bis - - - 2 Bytes - - - 127
S0305 | Zuweisung Echtzeitstatusbit 1 0 bis 65535 - X 2 Bytes - - - 127
S0306 | Echtzeitstatusbit 2 - bis - - - 2 Bytes - - - 127
S0307 | Zuweisung Echtzeitstatusbit 2 0 bis 65535 - X 2 Bytes - - - 127
S0310 | Uberlastung-Warnung - bis - - - 2 Bytes - - - 128
S0311 | Verstarker-Ubertemperatur-Warnung | - bis - - - 2 Bytes - - - 128
S0312 | Motor-Ubertemperatur-Warnung - bis - - - 2 Bytes - - - 128
S0313 | Kuhlungsfehler-Warnung - bis - - - 2 Bytes - - - 129
S0315 | Meldung Positioniergeschwindigkeit | - bis - - - 2 Bytes - - - 129
> Ngrenz
S0323 | Zielposition auBerhalb Verfahrbe- - bis - - - 2 Bytes - - - 130
reich
S0330 | Meldung nig; = nNgq - bis - - - 2 Bytes - - - 130
S0331 | Meldung nig; = 0 - bis - - - 2 Bytes - - - 131
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Parameterliste

Parameter Wertebereich schreib- | Lange | Wichtung b Standard- | Seite
bar maXX® wert
S0332 | Meldung njg; < ny - bis - - - 2 Bytes - - - 131
S0334 | Meldung Md = Mdgen; - bis - - - 2 Bytes - - - 132
S0335 | Meldung ngg) = NGrenz - bis - - - 2 Bytes - - - 132
S0336 | Meldung In Position - bis - - - 2 Bytes - - - 132
S0341 | Meldung Grob in Position - bis - - - 2 Bytes - - - 133
S0342 | Zielposition erreicht - bis - - - 2 Bytes - - - 133
S0346 | Steuerwort Positionierung - bis - - X 2 Bytes - - - 134
S0359 | Positionierverzégerung 0 bis +231-1 CwW X 4 Bytes - P0604 |0 134
S0373 | Liste Servicekanalfehler - bis - - - 4 Bytes, - - - 134
variabel
S0374 | Liste Kommandofehler - bis - - - 4 Bytes, - - - 135
variabel
S0375 | Liste Diagnosenummern - bis - - - 4 Bytes, - - - 135
variabel
S0376 | Baudrate - bis - - - 2 Bytes - - 010Fnheyx |[135
S0383 | Motor-Temperatur -30 bis 250 - - 2 Bytes 1:1 P0503 |0 136
S0384 | Verstéarker Temperatur 0 bis 250 - - 2 Bytes 1:1 P0481 |0 136
S0393 | Kommando Sollwertvorgabe Modus | - bis - - X 2 Bytes - - 0 136
S0400 | Referenzschalter - bis - - - 2 Bytes - - 0 136
S0401 | Messtaster 1 - bis - - - 2 Bytes - - 0 137
S0402 | Messtaster 2 - bis - - - 2 Bytes - - 0 137
S0403 | Status Lageistwerte - bis - - - 2 Bytes - - 0 138
S0404 | Status Lagesollwerte - bis - - - 2 Bytes - - 0 138
S0405 | Messtaster-1-Freigabe - bis - CwW X 2 Bytes - - 0 139
S0406 | Messtaster-2-Freigabe - bis - CwW X 2 Bytes - - 0 139
S0407 | Referenzfreigabe - bis - - X 2 Bytes - - 0 139
S0408 | Referenzmarke erfasst - bis - - - 2 Bytes - - 0 140
S0409 | Messwert 1 positiv erfasst - bis - - - 2 Bytes - - 0 140
S0410 | Messwert 1 negativ erfasst - bis - - - 2 Bytes - - 0 141
S0411 | Messwert 2 positiv erfasst - bis - - - 2 Bytes - - 0 141
S0412 | Messwert 2 negativ erfasst - bis - - - 2 Bytes - - 0 142
S0419 | Positionierbestétigung - bis - - - 2 Bytes - - 0 142
S0430 | Aktive Zielposition -231 bis +231-1 - - 4 Bytes - - - 143
S0437 | Positionierung Status - bis - - - 2 Bytes - - 0 143
S0438 | Name des Herstellers - bis - - - - - - * 144
S0439 | Kennung des Herstellers - bis - - - 4 Bytes - - 346 144
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