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2 Allgemeines
2.1 Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch beschreibt die Konfiguration, den Funktionsbereich und das Softwareprotokoll
der Servoverstarker SERVOSTAR 300 (S300), SERVOSTAR 600 (S600) und S700 mit dem Kom-
munikationsprofil DeviceNet™. Das Handbuch ist Bestandteil der vollstindigen Dokumentation
fir die Servoverstarker.

Installation und Konfiguration des Servoverstarkers sowie alle Standardfunktionen sind in der
zugehorigen Betriebsanleitung beschrieben.

Weitere Bestandteile der Gesamtdokumentation fiir die Reihe der digitalen Servoverstarker:

Titel Herausgeber

Betriebsanleitungen des Servoverstarkers Kollmorgen
Online-Hilfe mit Objekt Referenz in der Inbetriebnahme-Software Kollmorgen

Weiterfiihrende Dokumentation:

Titel Herausgeber

DeviceNet Specification, Volumes |, Il, Release 2.0 ODVA
CAN Specification Version 2.0 CiAe.V.
ISO 11898 ... Controller Area Network (CAN) for high-speed communication ISO

2.2 Zielgruppe
Dieses Handbuch richtet sich mit folgenden Anforderungen an Fachpersonal:

Transport: Personal mit Kenntnissen in der Behandlung elektrostatisch gefahrdeter
Bauelemente.

Auspacken: Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung .

Installation: Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung.

Inbetriebnahme: Fachleute mit weitreichenden Kenntnissen in den Bereichen Elek-
trotechnik / Antriebstechnik .

Programmierung: Softwareentwickler, DeviceNet Projekteure.

Das Fachpersonal muss IEC 60364/60664 und nationale Unfallverhitungsvorschriften beachten.

Nur geschultes Personal einsetzen!
Wahrend des Betriebes der Gerate besteht die Gefahr von gesundheitlichen oder materiellen
Schéaden.

Der Betreiber muss daher sicherstellen, dass die Sicherheitshinweise in diesem Handbuch
beachtet werden.

Der Betreiber muss sicherstellen, dass alle mit Arbeiten am Servoverstarker betrauten Per-
sonen die Betriebsanleitung gelesen und verstanden haben.

Wir bieten auf Anfrage Schulungs- und Einarbeitungskurse an.

2.3 Hinweise fiir die Online-Ausgabe (PDF-Format)

Das Dokument bietet verschiedene Funktionen, um die Navigation zu vereinfachen.

Lesezeichen Das Inhaltsverzeichnis und der Index enthalten aktive
Lesezeichen.

Inhaltsverzeichnis und Index im Text| Die Zeilen im Inhaltsverzeichnis und Index sind aktive
Querverweise. Klicken Sie auf eine Zeile, um zur ent-
sprechenden Seite zu gelangen.

Seitennummern im Text Seitennummern im Text mit Querverweisen sind aktive
Verknipfungen.
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2.4 BestimmungsgemiRe Verwendung

Beachten Sie bitte das Kapitel "Bestimmungsgemafie Verwendung" im Betriebsanleitung fur den
Servoverstarker. Die DeviceNet Schnittstelle dient lediglich zum Anschluss des Servoverstarkers
an einen Master Uber den DeviceNet-Bus.

Die Servoverstarker sind Komponenten fiir den Einbau in elektrische Gerate oder Maschinen und
kénnen nur als Einbaukomponenten solcher Gerate oder Maschinen konfiguriert und betrieben

werden.

Wir garantieren nur bei Verwendung der von uns genannten Komponenten und Einhaltung der
Installationsvorschriften die Konformitat der Servoverstarker zu den in der EU Konformitéats-
erklarung genannten europaischen Richtlinien.

2.5 Systemvoraussetzungen

Servoverstarker SERVOSTAR 600, Ser. Nr. groRer 730266000 oder SERVOSTAR 300 oder

S§700

DeviceNet Erweiterungskarte fur den Servoverstarker
Master-Station mit einer DeviceNet Schnittstelle (z.B. PC mit DeviceNet Karte)

2.6 Verwendete Symbole

Symbol Bedeutung

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver-
mieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen Ver-
letzungen fiihren wird.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver-
mieden wird, zum Tode oder zu schweren, irreversiblen Ver-
letzungen fihren kann.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die, wenn sie nicht ver-
mieden wird, zu leichten Verletzungen fiihren kann.

ACHTUNG

Dieses Symbol weist auf eine Situation hin, die, wenn sie nicht ver-
mieden wird, zu Beschadigung von Sachen fihren kann.

[ INFO

Dieses Symbol weist auf wichtige Informationen hin.

Warnung vor einer Gefahr (allgemein). Die Art der Gefahr wird
durch den nebenstehenden Warntext spezifiziert.

Warnung vor gefahrlicher elektrischer Spannung und deren Wir-
kung.

Warnung vor Gefahr durch automatischem Anlauf.
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2.7 Verwendete Abkiirzungen

Kiirzel Bedeutung

ACC Beschleunigung

BOI Kommunikationsabbruch

CAN Controller area network

CCw Linksdrehung

COS Statusanderung

Ccw Rechtsdrehung

EMC Elektromagnetische Vertraglichkeit
ISO International Standardization Organization
LED Leuchtdiode

LSD niederwertigste Ziffer

MAC ID ID Medienzugriffssteuerung

M/S Master/slave

MSD hdchstwertige Ziffer

N/A nicht zutreffend

ODVA Open DeviceNet Vendor Association
S300 SERVOSTAR 300

S600 SERVOSTAR 600

2.8 Anwendungshinweise

Beispiele zu verschiedenen Kapiteln dieses Handbuchs finden Sie im Anhang.
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2.9 Uber DeviceNet implementierte Grundfunktionen

Bei der Arbeit mit dem in die digitalen Servoverstarker eingebauten Lageregler stehen folgende
Funktionen zur Verfligung:

Konfiguration und allgemeine Funktionen:

Referenzfahrt, Einstellen des Referenzpunkts
Tippbetrieb mit variabler Geschwindigkeit
Bereitstellung eines digitalen Sollwerts fir Drehzahl- und Drehmomentregelung

Positionierungsfunktionen:

Ausfiihrung eines Fahrauftrags aus dem Speicher des Servoverstarkers
Ausfiihrung eines Direktfahrauftrags
absolute Trajektorie

Dateniibertragungsfunktionen:

Ubertragung eines Fahrauftrags in den Speicher des Servoverstérkers Ein Fahrauftrag
besteht aus folgenden Elementen:

- Positionssollwert (absolute Aufgabe) oder Pfadsollwert (relativer Auftrag)

- Drehzahlsollwert

- Beschleunigungszeit, Bremszeit, Anderungsgeschwindigkeit/Ruckbegrenzung

- Artdes Fahrauftrags (absolut/relativ)

- Anzahl der Folgeauftrage (mit oder ohne Pause)

Ubertragung eines Auftrages, der keine Bewegung ist, zum Speicher des Servoverstérkers

Neben den Fahrauftragen kénnen folgende Aufgabentypen tiber DeviceNet gedndert werden:

Anderung des Attributs

Warten bis Parameter = Wert

Verzweigen, wenn groRer/kleiner als

Zahler verringern

Verzdégerung

Auslesen eines Fahrauftrags aus dem Speicher des Servoverstarkers
Istwerte lesen

Fehlerregister lesen

Statusregister lesen

Konfigurations- und Steuerparameter lesen/schreiben

Istwerte der analogen und digitalen Eingénge lesen
Steuerwerte in die analogen und digitalen Ausgange schreiben

Ubertragungsgeschwindigkeit und -verfahren

Busanschluss und Busmedium: CAN-Standard ISO 11898 (Hochgeschwindigkeits-CAN)
Ubertragungsgeschwindigkeit: 125, 250, 500 KBit/s
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Installation / Inbetriebnahme

3.1 Wichtige Hinweise

ACHTUNG

|

INFO

|

|

INFO

|

Hohe Spannung bis 900 V!

Lebensgefahr durch elektrischen Schlag. Restladungen in den Kondensatoren kdnnen auch
mehrere Minuten nach Abschalten der Netzspannung gefahrliche Werte aufweisen. Steuerund
Leistungsanschlisse kdnnen Spannung flihren, auch wenn sich der Motor nicht dreht.

Installieren und verdrahten Sie nur abgeschaltete Gerate.

Achten Sie darauf, dass die Anlage sicher freigeschaltet ist (Absperrung, Warnzeichen usw.).
Erst bei der Inbetriebnahme werden die einzelnen Spannungen eingeschaltet.

Messen Sie zur Sicherheit die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis, und warten Sie, bis die
Spannung unter 50 V gesunken ist.

Automatischer Wiederanlauf!

Es besteht die Gefahr von tddlichen oder schweren Verletzungen flir Personen, die in der
Maschine arbeiten. Antriebe mit Servoverstarkern in Netzwerken sind fernbediente Maschinen.
Sie kdnnen sich jederzeit ohne vorherige Ankiindigung in Bewegung setzen.
Stellen Sie durch entsprechende Schutzmaflnahmen sicher, dass ein ungewolltes Anlaufen
der Maschine nicht zu Gefahrensituationen fiir Mensch und Maschine fithren kann.
Der Anwender ist dafiir verantwortlich, dass bei Ausfall des Servoverstarkers der Antrieb in
einen funktional sicheren Zustand gefiihrt wird, z.B. mit einer sicheren mechanischen
Bremse.
Softwareendschalter ersetzen nicht die Hardwareendschalter der Maschine.

Montieren Sie den Servoverstarker wie in den Betriebsanleitungen S300, S600 oder S700
beschrieben. Die Verdrahtung des analogen Sollwerteingangs und des Positionsinterfaces ent-
fallt.

Bedingt durch die interne Darstellung der Lageregler-Parameter kann der Lageregler nur betrie-
ben werden, wenn die Enddrehzahl des Antriebs bei sinus?-férmiger Beschleunigung héchstens
7500 U/min betragt. Bei trapezférmiger Beschleunigung sind maximal 12000 U/min zulassig.
Alle Angaben tUber Auflésung, Schrittweite, Positioniergenauigkeit etc. beziehen sich auf rech-
nerische Werte. Nichtlinearitdten in der Mechanik (Spiel, Elastizitat etc.) sind nicht beriicksichtigt.
Wenn die Enddrehzahl des Motors verandert werden muss, missen alle vorher eingegebenen
Lageregelungsund Fahrsatzparameter angepasst werden.
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3.2 Installation

3.2.1 Installation der Erweiterungskarte

Einbau der DeviceNet-Erweiterungskarte in den Servoverstarkern:

[ INFO ]

voverstarkers).

Entfernen Sie die Abdeckung des Optionsschachtes (siehe auch Betriebsanleitung des Ser-

Achten Sie darauf, dass keine Kleinteile (Schrauben 0.a.) in den gedffneten Options-

schacht fallen.

Schieben Sie die Erweiterungskarte vorsichtig und ohne sie zu verkanten in die vor-
gesehenen Flihrungsschienen. Driicken Sie die Erweiterungskarte festin den Schacht, bis
die Frontabdeckung auf den Befestigungslaschen aufliegt. So ist ein sicherer Kontakt der

Steckverbindung gewahrleistet.

Drehen Sie die Schrauben der Frontabdeckung in die Gewinde in den Befestigungs-

laschen.

3.2.2 Kombinierte Modul-/Netzwerkstatus-LED

Status LED Bedeutung:

Keine Stromversorgung / aus |Das Geréatistnichtonline.
nichtonline Das Gerat hat den Dup_MAC_ID-Test noch nicht
abgeschlossen.
Das Gerat hatden Dup_MAC_ID-Test noch nicht
abgeschlossen.
Betriebsbereit UND online, griin | Das Geratlauftim normalen Zustand, ist online, und die
angeschlossen Verbindungen sind im etablierten Zustand.
Das Geréat ist einem Master zugewiesen.
Betriebsbereit UND online, blinkt | Das Gerat lauftim normalen Zustand, ist online, und die
aber nicht angeschlossen. grin |Verbindungen sind nichtim etablierten Zustand.
Oder: Online UND muss in Das Gerat hatden Dup_MAC_ID-Test bestanden und
Betrieb genommen werden. istonline, aber die Verbindungen zu anderen Knoten
sind nicht hergestellt.
Dieses Gerat ist keinem Master zugewiesen.
Fehlende, unvollstidndige oder falsche Konfiguration
Leichter Fehler und/oder Ver- blinkt | Behebbarer Fehler und/oder mindestens eine 1/O-Ver-
bindungs-Wartezeit rot |bindung befindetsich im Wartestatus.
Am Geréat ist ein nicht behebbarer Fehler aufgetreten;
es muss eventuell ausgetauscht werden.
Schwerer Fehler oder ot :il:]segnefFaellr:elgtra?e}:tommunlkatlon_sgerat Das.Gerat haft
schwerwiegender ge§tellt, der die Kommunikation mit
Verbindungsausfall dem Netzwerk verhindert (z. B. doppelte MAC ID oder
BUSOFF).

3.2.3 Frontansicht

3.2.4 Anschlusstechnik

Leitungsauswahl, Leitungsfiihrung, Schirmung, Busanschlussstecker, Busabschluss und Lauf-
zeiten werden in der “DeviceNet Spezifikation, Band |, II", ODVA, beschrieben.
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3.2.5 Buskabel

Gemal ISO 898 sollten Sie ein Buskabel mit einer charakteristischen Impedanz von 120 Q ver-
wenden. Die fiir eine zuverlassige Kommunikation nutzbare Kabellange wird mit ansteigender
Ubertragungsgeschwindigkeit reduziert. Die folgenden, von uns gemessenen Werte kénnen als
Richtwerte verwendet werden. Sie sollten jedoch nicht als Grenzwerte ausgelegt werden.

Allgemeines Merkmal Spezifikation

Bitraten 125 KBit, 250 KBit, 500 KBit

Abstand mit dicker Sammel- 500 m bei 125 KBaud

schiene 250 m bei 250 KBaud
100 m bei 500 KBaud

Anzahl Knoten 64

Signalgebung CAN

Modulation Grundbandbreite

Medienkopplung Gleichstromgekoppelter, differentiell Senden/Empfangen

Isolierung 500 V (Option: Optokoppler auf Knotenseite des Tran-
sceivers)

Typische Dif- Shunt C = 5pF

ferenzialeingangsimpedanz Shunt R = 25kQ (power on)

(rezessiver Status)

Min. Differenzialeingangs- Shunt C = 24pF + 36 pF/m der dauerhaft befestigten

impedanz (rezessiver Status) Abzweigleitung Shunt R = 20kQ

Absoluter, maximaler Span- -25V bis +18 V (CAN_H, CAN_L). Die Spannungen an

nungsbereich CAN_H und CAN_L sind aufden IC-Massepin des Tran-
sceivers bezogen. Diese Spannung ist um den Betrag héher
als die V-Klemme, der dem Spannungsabfall an der
Schottky-Diode entspricht (max. 0,6V).

X15 X15 X15 X15
N N N N N N
o H+—=—Ho| - —Ho| =10
@ 2 Il | CANL | | @ 2 11 11 @ 2 Il 1 CANL | | @ 2
7] o[ A s 52 U 5| ST
Il ocann || Il [ Il ocann |
@ 4 U U @ 4 —t —t @ 4 —t — @ 4
[ V+ [ [ [ [ V+ [
%2l im 1 Q5|11 T Q|51 mmiZE
\___/ \___} \___/ \__/ \___/ \__‘)
* entsprechend der Leitungsimpedanz ca. 120 Q
Erdung:

Um Erdungsschleifen zu verhindern, darf das DeviceNet-Netzwerk nur an einer Stelle geerdet
sein. Die Schaltkreise der physischen Schichtin allen Geraten sind auf das V-Bussignal bezo-
gen. Der Anschluss zur Masse erfolgt (iber die Busstromversorgung. Der Stromfluss zwischen
Vund Erde darf Uber kein anderes Gerat als iber eine Stromversorgung erfolgen.

Bustopologie:

Das DeviceNet-Medium verfiigt Giber eine lineare Bustopologie. Auf jeder Seite der Ver-
bindungsleitung sind Abschlusswiderstande erforderlich. Abzweigleitungen bis zu je 6 m sind
zulassig, so dass mindestens ein Knoten verbunden werden kann.

Abschlusswiderstande:
Fir DeviceNet muss an jeder Seite der Verbindungsleitung ein Abschlusswiderstand installiert
werden. Widerstandsdaten: 120 Q, 1% Metallfilm, 1/4 W

| INFO | Die Abschlusswiderstande sollten nicht am Ende einer Abzweigleitung, sondern nur an den bei-
den Seiten einer Verbindungsleitung installiert werden.
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Stromversorgung des Netzwerks:

Die Spannungsversorgungen fiir DeviceNet sollten folgende Eigenschaften aufweisen:
Spezifizierte Nenndaten fir Stromversorgung und Netzwerkstrome (24 V).
Sicherungen oder Leistungsschalter zur Begrenzung des Busstroms, falls die Strom-

begrenzung der Stromversorgung nicht ausreicht.
Maximale Kabellange von der Stromversorgung zu Spannungsversorgung: 3 Meter.

Beispiel Spannungsversorgung

Signal

Signal

Abschirmung

Spannungs-
versorgung

¢
V- I
—@
[ Schutz Schutz
- e\
I
|
I r/\J Schottky
: A4y Diode
|
|
|
|
|
I
: Versorgungs-
: leitung
|
|
I
i \\II V- \\ V+
|
|
|
|
|
|
|




3.2.6 Anschlussbild

S300-S600-S700 DeviceNet | 3 Installation / Inbetriebnahme

Servoverstarker DeviceNet server/client
X15
4 ~ CANH I~
>|I’jz q ) —t —— —t q
> 12004 | | 1} Lo 1200* >
2~ | | CANL [
¢*|< = B i i ——] I i -
|
1 [ \VA [
GND ) — F + ol
R ]
5~ [ |
'_/ } } — — t +H—Of
\J \_J
3 .
f__) I Shield I ol

*entsprechend der Leitungsimpedanz

y INFO

11-25V

&

| Beim S600 miissen AGND und DGND (Stecker X3) gebriickt werden !

3.2.7 Einstellen der Stationsadresse

Drei Moglichkeiten die Stationsadresse (Gerateadresse) einzustellen:

Drehschalter an der Vorderseite der Erweiterungskarte auf einen Wert zwischen 0 und 63 stel-
len. Jeder Schalter stellt eine Dezimalziffer dar. Um die Adresse 10 fir den Servoverstarker
einzustellen, setzen Sie MSD auf 1 und LSD aufO0.

Drehschalter an der Vorderseite der Erweiterungskarte auf einen Wert tiber 63 stellen. Sie
konnen die Stationsadresse jetzt anhand der ASCII-Befehle DNMACID x, SAVE, COLDSTART
einstellen, wobei "x" fiir die Stationsadresse steht.

Drehschalter an der Vorderseite der Optionskarte auf einen Wert Giber 63 stellen. Jetzt die Sta-
tionsadresse Uber das DeviceNet-Objekt (Klasse 0x03, Attribut 1) einstellen, normalerweise
mit Hilfe eines DeviceNet-Inbetriebnahmewerkzeugs. Alle Antriebsparameter werden im nicht-
flichtigen Speicher gesichert, wenn der Wert festgelegt wird. Den Servoverstarker nach der

Anderung neu starten.

3.2.8 Einstellen der Ubertragungsgeschwindigkeit

Drei Méglichkeiten die Ubertragungsgeschwindigkeit einzustellen:

Drehschalter fiir die Baudrate an der Vorderseite der Optionskarte auf einen Wert zwischen 0
und 2 stellen, 0 = 125 KBit/s, 1 = 250 KBit/s, 2 = 500 KBit/s.

Drehschalter an der Vorderseite der Erweiterungskarte auf einen Wert Giber 2 stellen. Sie kon-
nen die Baudrate jetzt anhand der Terminal-Befehle DNBAUD x, SAVE, COLDSTART ein-
stellen, wobei "x" fur 125, 250 oder 500 steht.

Drehschalter an der Vorderseite der Erweiterungskarte auf einen Wert iiber 2 stellen. Jetzt die
Baudrate anhand des DeviceNet-Objekts (Klasse 0x03, Attribut 2) auf einen Wert zwischen 0
und 2 einstellen, normalerweise mit Hilfe eines DeviceNet Inbetriebnahmewerkzeugs. Alle
Parameter werden im nichffliichtigen Speicher gesichert, wenn der Wert festgelegt wird. Den
Servoverstarker nach der Anderung neu starten.

3.2.9 Controller Einstellung

Einige Controller bendtigen eine EDS Datei (electronic data sheet) um jeden DeviceNet Node zu
konfigurieren. Die S300/S700 und S600 EDS Datei finden Sie auf der Kollmorgen Internetseite
und auf der Produkt-CDROM.
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3.3 Inbetriebnahme

3.3.1 Leitfaden zur Inbetriebnahme

ACHTUNG Nur Fachpersonal mit fundierten Kenntnissen in Regelungstechnik und Antriebstechnik darf

den Servoverstarker in Betrieb nehmen.

Automatischer Wiederanlauf!

Es besteht die Gefahr von tddlichen oder schweren Verletzungen fiir Personen, die in der
Maschine arbeiten. Wahrend der Inbetriebnahme ist nicht auszuschlief3en, dass der Antrieb unge-
plant eine Bewegung durchfiihrt.

Stellen Sie sicher, dass auch bei ungewollter Bewegung des Antriebs keine Gefahrdung von Per-
sonen oder Sachen eintreten kann. Die MaBnahmen, die Sie dazu in lhrer Anwendung treffen
mussen, ergeben sich aus der Risikobeurteilung der Anwendung.

Montage / Installation
prifen

Vergewissern Sie sich, dass alle Sicherheitshinweise im Betriebs-

anleitung des Servoverstarkers und in diesem Handbuch beachtet
und durchgefiihrt wurden. Uberpriifen Sie die Einstellung der Sta-

tionsadresse (= # 17) und der Ubertragungsgeschwindigkeit (= #
17).

PC anschlieBen, Setup
Software starten

Stellen Sie die Parameter fiir den Servoverstarker mit Hilfe der Inbe-
triebnahmesoftware ein.

Grundfunktionen in
Betrieb nehmen

Starten Sie die Grundfunktionen des Servoverstarkers, und optimieren
Sie die Strom- und Drehzahlsteuerungen. Dieser Teil der Kon-
figuration ist ausfihrlich in der Onlinehilfe der Inbetriebnahmesoftware
beschrieben.

Parameter speichern

Speichern Sie die Parameter nach erfolgter Optimierung im Ser-
voverstarker.

Buskommunikation in
Betrieb nehme

Voraussetzung: Das Softwareprotokoll muss im Master implementiert
sein. Stellen Sie die Stationsadresse und die Uber-
tragungsgeschwindigkeit ein (= # 17).

Test der Kom-
munikation

Verbinden Sie den Servoverstarker mit einem Master-Gerat.
Versuchen Sie mit Explicit Messaging (z. B. Lageregler Objektklasse
0x25, Instanz 0x01, Attribut "Zielposition 0x06 ), einen Parameter
anzuzeigen/zu andern.

Lageregler in Betrieb
nehmen

Nehmen Sie den Lageregler in Betrieb, wie in der Online-Hilfe der
Inbetriebnahmesoftware beschrieben.

3.3.2 Fehlerbehandlung

Es kénnen verschiedene Parameter zur Steuerung der Fehlerbehandlung eingesetzt werden.
Kommunikationsabbriiche werden vom Servoverstarker erkannt, wenn ein Problem mit dem Devi-
ceNet Netzwerk vorliegt. Standardmaflig wird die Kommunikation, sofern méglich, automatisch
zurtickgesetzt. Um den Servoverstarker in einem abgeschalteten Zustand zu belassen, wenn Feh-
ler in Form von Kommunikationsabbriichen festgestellt werden, setzen Sie das BOI-Attribut des
DeviceNet Objekts auf 0 (Klasse 0x03, Instanz 1, Attribut 3).

Standardmafig gibt der Servoverstarker bei Kommunikationszeitliberschreitung (das Verhalten
bei einer Zeitiberschreitung wird normalerweise automatisch von der SPS gesteuert) eine Kno-
teniberwachungswarnung n04 aus. Um die Warnung zu deaktivieren, setzen Sie den Terminal-

Parameter EXTWD=0.

Dieser Dienst wird von S300/S700 nicht unterstiitzt.
Um DeviceNet Statusinformation zum Debuggen anzuzeigen, geben Sie DNDUMP im Terminal-

Fenster ein.
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3.4 Reaktion auf BUSOFF Kommunikationsfehler
Der Kommunikationsfehler BUSOFF(Kommunikationsabbruch) wird direkt durch Stufe 2 (CAN-
Steuerung) Uberwacht und gemeldet. Diese Fehlermeldung kann verschiedene Ursachen haben.
Einige Beispiele dafir sind:
Telegramme werden gesendet, obwohl kein anderer CAN-Knoten angeschlossen ist.
CAN-Knoten haben unterschiedliche Ubertragungsgeschwindigkeiten.

Das Buskabel ist defekt.
Ein fehlerhafter Kabelabschluss bewirkt Reflexionen im Kabel.

Das DeviceNet-Objekt (Klasse 0x03, Attribute 3 und 4) bestimmt die Reaktion auf einen Kom-
munikationsabbruch.
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4 DeviceNet Ubersicht

Das DeviceNet Kommunikationsprofil folgt dem ODVA Standard Position Controller Device-Profil.

4.1 Funktionsiibersicht

DeviceNet™ ODVA-Voraussetzungen
Geratetyp Lageregler

Explicit Peer-to-Peer Messaging N

I/O Peer-to-Peer Messaging N

Baudraten 125,250 und 500 kB
Polled Response Time <10ms

Explicit Response Time < 50ms (ausgenommen Parameterobjekt, < 500 ms)
Master/Scanner N

Configuration Consistency Value N

Faulted Node Recovery J

I/O Slave Messaging

Bit Strobe N

Polling J

Cyclic N

Change-of-State (COS) N

4.2 Ubersicht iiber Explicit und Polled I/O Messaging

Die Servoverstarker mit DeviceNet Erweiterungskarte unterstiizen zwei Hauptarten der Devi-
ceNet Kommunikation: Explicit Messaging und Polled I/O (Polled 1/0) Messaging.

Normalerweise wird Explicit Messaging fiir die Konfiguration des Servoverstarkers und Polled I/O
zur Steuerung der Bewegung verwendet. Die meisten PLCs unterstlitzen beide Arten von Mes-
saging gleichzeitig. Die in den folgenden Abschnitten beschriebenen Objekte werden tber Expli-
cit Messaging aufgerufen. In Kapitel 6 wird die Verwendung von Polled I/O beschrieben.

Explicit Messages ermdglichen den Zugriff auf jeweils einen einzelnen Parameterwert. Der Para-
meter wird durch die Angabe von Klassen-, Instanz- und Attribut-Nummer in einer Meldung aus-
gewahlt. Polled I/O Meldungen kombinieren viele Steuer- und Status-Bits in 8-Byte-Befehle und
Antwortmeldungen. Sie sind nicht so vielseitig wie explizite Meldungen (nur bestimmte Parameter
sind zugreifbar), aber es konnen mehrere Werte innerhalb einer Meldung geéndert werden.
Daher eignet sich Explicit Messaging besser fiir die Konfiguration.

Die meisten Konfigurationen erfolgen innerhalb des Lageregler-Objekts (Klasse 0x25), das die
meisten fir die Bewegungssteuerung notwendigen Parameter umfasst. Modifizieren Sie Para-
meter in diesem Objekt, um die Betriebsart einzustellen und Bewegung zu konfigurieren. Zeigen
Sie Parameter an, um die Statusworter des Verstarkers zu lesen. Eine zusatzliche Antriebs-
konfiguration kann tber das Parameterobjekt (Klasse 0x0F) erfolgen. Dabei handelt es sich um
ein vom Hersteller definiertes Objekt, das herstellerspezifische Parameter umfasst. Alle Para-
meter mit einer DPR-Nummer (siehe ASCII-Referenz) kleiner als 256 kann Gber das Para-
meterobjekt aufgerufen werden.

Fahrsatze konnen Uber die Objektklasse “Befehlsblock® (Klasse 0x25) vorab in den Ser-
voverstarker programmiert werden. Positionier-Bewegungen, Zeitverzégerungen und Para-
meteranderungen kdnnen verknupft werden, um im Servoverstarker gespeicherte Fahrsatze zu
erstellen. Sobald das gespeicherte Programm konfiguriert wird, kann es tber das Objekt "Block-
folgesteuerung" oder mit dem Blocknummernfeld Polled I/O Befehlsmeldung und dem Start-
blockbit ausgefihrt werden.

Polled I/O wird fir die meisten Bewegungssteuerungen verwendet. Steuer-Bits in einer Befehls-
meldung werden zur Aktivierung des Servoverstarkers, eines kontrollierten Stopps, zum Start von
Bewegung und zum Start von gespeicherten Fahrsatzen verwendet. Befehlsmeldungen kdnnen
daruber hinaus die Parameter fur Zielposition, Zielgeschwindigkeit, Beschleunigung, Ver-
zoégerung und Drehmoment festlegen. Status-Bits in einer Antwortmeldung zeigen Fehlerstati und
den allgemeinen Status des Servoverstarkers. Antwortmeldungen kénnen dartiber hinaus die Ist-
Position, die Sollposition, die Ist-Geschwindigkeit und das Drehmoment anzeigen.

Beispiele zur Verwendung finden Sie im Anhang.
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4.3 Bewegungsobjekte mit Explicit Messaging

Die folgenden DeviceNet-Objekte werden verwendet, um den Verstarker zu konfigurieren und
Bewegungsablaufe zu kontrollieren.

4.3.1 Objekt: Parameter

Klassencode

O0xOF

Instanz-Nr.

1-255

Beschreibung

Das Parameterobjekt ermdglicht den direkten Zugriff auf die Kon-

figurationsparameter des Servoverstarkers.

4.3.2 Objekt: Lageregler Uberwachung

Klassencode

0x24

Instanz-Nr.

1

Beschreibung

Die Uberwachung des Lagereglers bearbeitet dessen Fehler sowie die Refe-

renzfahrteingénge.

4.3.3 Objekt: Lageregler

Klassencode

0x25

Instanz-Nr.

1

Beschreibung

Uber die Objektklasse Lageregler werden die Betriebsart (Drehmoment,
Geschwindigkeit, Lage) und die Fahrsatze konfiguriert und Bewegungen ein-

geleitet.

4.3.4 Objekt: Blockfolgesteuerung

Klassencode

0x26

Instanz-Nr.

1

Beschreibung

Dieses Objekt sorgt fur die Ausfiihrung der Fahrsatze oder Fahrsatzfolgen.

4.3.5 Objekt: Befehlsblock

Klassencode

0x27

Instanz-Nr.

1 bis 255

Beschreibung

Jede Instanz des Befehlsblockobjekts definiert einen speziellen Befehl. Diese
Blocke kénnen mit andern Blécken zu einer Fahrsatzfolge verkniipft werden.




4.4 1/0 Objekte
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Die folgenden deviceNet-Objekte werden verwendet, um die verstarkereigenen Ein- und Aus-
gange zu lUberwachen.

4.4.1 Objekt: Diskreter Eingangspunkt

Klassencode

0x08

Instanz-Nr.

1-4

Beschreibung

Die Objekte des diskreten Eingangspunkts ermdglichen den Zugriff auf die vier
digitalen Eingange des Servoverstarkers.

4.4.2 Objekt: Diskreter Ausgabepunkt

Klassencode

0x09

Instanz-Nr.

1-2

Beschreibung

Die Objekte des diskreten Ausgangspunkts ermdglichen den Zugriff auf die bei-
den digitalen Ausgange des Servoverstarkers.

4.4.3 Objekt: Analoger Eingangspunkt

Klassencode

O0x0A

Instanz-Nr.

1-2

Beschreibung

Die Objekte des analogen Eingangspunkts ermdglichen den Zugriff auf die bei-
den analogen Eingange des Servoverstarkers.

4.4.4 Objekt: Analoger Ausgangspunkt

Klassencode

0x0B

Instanz-Nr.

1-2

Beschreibung

Die Objekte des analogen Ausgangspunkts ermdglichen den Zugriff auf die bei-
den analogen Ausgénge des Servoverstarkers. Objekt: Lageregler Uber-
wachung
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4.5 Kommunikationsobjekte

Die folgenden DeviceNet-Objekte steuern die Kommunikation zwischen Verstarker und Steue-
rung. Auf sie wird Ublicherweise nicht direkt durch Anwenderprogramme der Steuerung zuge-
griffen.

4.5.1 Objekt: Identitat

Klassencode | 0x01

Instanz-Nr. 1

Beschreibung| Dieses Objekt ermdglicht die Identifizierung allgemeiner Informationen zum
Gerat. Das Objekt "Identitat" ist in allen DeviceNet-Produkten vorhanden.

4.5.2 Objekt: Message Router

Klassencode | 0x02

Instanz-Nr. 1

Beschreibung| Dieses Objekt bietet einen Meldungsanschlusspunkt, Giber den ein Client einer
beliebigen Objektklasse oder Instanz im physischen Gerat einen Dienst zuwei-
sen kann.

4.5.3 Objekt: DeviceNet

Klassencode | 0x03
Instanz-Nr. 1

Dieses Objekt liefert Konfiguration und Status eines DeviceNet-Ports. Jedes Devi
Beschreibung| ceNet-Produkt unterstitzt nur ein DeviceNet-Objekt pro physischem Anschluss
an die DeviceNet-Kommunikationsverbindung.

4.5.4 Objekt: Assembly

Klassencode | 0x04
Instanz-Nr. 1

Dieses Objekt verbindet Attribute mehrerer Objekte, damit Daten von jedem
Objekt Uber eine einzige Verbindung gesendet oder empfangen werden kdnnen.
Gruppenobjekte kdnnen zur Verbindung von Eingangs- oder Ausgangsdaten ver:
wendet werden. Ein Eingang erzeugt Daten im Netzwerk, wahrend ein Ausgang
Daten vom Netzwerk verbraucht.

Beschreibung

4.5.5 Objekt: Explizite Verbindung

Klassencode 0x05
Instanz-Nr. 1
Beschreibung Dieses Objekt verwaltet die expliziten Meldungen.

4.5.6 Objekt: Polled 1/0-Verbindung

Klassencode 0x07

Instanz-Nr. 2

Beschreibung Dieses Objekt verwaltet die I/0O-Meldungen.
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4.6 Firmware Version

4.7 Supported Services
Die DeviceNet Objekte unterstitzen die folgenden Dienste:
Get_Single_Attribute (Servicecode 0x0E)
Set_Single_Attribute (Servicecode 0x10)

Reset (Servicecode 0x05, Klasse 0x01, Instanz 1, Attribut 0 oder 1, Datenlange = 0)
Save (Servicecode 0x16, Klasse 0x0F, Instanz 0, Attribut 0, Datenlange = 0)

Falls Sie zusétzliche Informationen bendtigen, lesen Sie bitte das gesamte Dokument.

4.8 Datentypen
In der folgenden Tabelle sind die Datentypen, die Anzahl der Bits sowie der minimale und maxi-
male Wert angegeben.

Datentyp Anzahl Bit Minimaler Wert Maximaler Wert
Boolean 1 0 (falsch) 1 (wahr)
Short Integer 8 -128 127
Unsigned Short Integer 8 0 255
Integer 16 -32768 32767
Unsigned Integer 16 0 65535
Double Integer 32 -231 231 -1
Unsigned Double Integer 32 0 232 -1

4.9 Sichern in den nichtfliichtigen Speicher

Antriebsparameter werden normalerweise im RAM gespeichert und nur dann im nichffliichtigen
Speicher gesichert, wenn tiber Explicit Messaging ein SAVE-Befehl eingegeben wird. Ein Spei-
chervorgang kann iber DeviceNet auf zwei Arten initiiert werden:

1. Speicherdienst des Parameter-Objekts. Senden Sie die folgende explizite Meldung:

- Service: 0x16
- Klasse: Ox0F
= Instanz: 0x00
= Attribut: 0Ox00
- Datenlange: 0

2. Speicherattribut des Lageregler-Objekts. Senden Sie die folgende explizite Meldung:

- Service: 0x10
- Klasse: 0x25
= Instanz: 0x01
= Attribut: 0x65
- Datenlange: 1
- Datenwert: 1
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5 Explizite Meldungen

Normalerweise werden explizite Meldungen zum Konfigurieren des Servoverstarkers und Ein-
richten der Antriebsparameter verwendet. Weitere Informationen siehe (= # 20, DeviceNet Uber-
sicht).

5.1 Objekt Lageregler Uberwachung (Klasse 0x24)
Die Lageregleriberwachung bearbeitet die Fehlermeldungen des Lagereglers.

5.1.1 Fehlercodes

Der Servoverstarker gibt einen der folgenden Codes zurilick, wenn ein Fehler wahrend der Kom-
munikation Gber Explicit Messaging auftritt:

Aktion Fehler Fehlercode
Set Attribut kann nicht eingestellt werden. O0x0E
Set oder Get Attribut wird nicht unterstitzt. 0x14
Set oder Get Service wird nicht unterstiitzt. 0x08
Set oder Get Klasse wird nicht unterstitzt. 0x16
Set Wert auflerhalb des gultigen Bereichs 0x09

5.1.1.1 Konflikte des Objektstatus 0x0C

Drei Bedingungen kdnnen dazu fliihren, dass die Servoverstarker diesen Fehlercode zurtick-
geben. Um fortzufahren, Uberpriifen Sie die Bedingung und beheben Sie sie.

Bei einem Hardwareoder Softwareendschalter In die entgegengesetzte Richtung des End-
wird ein Befehl ausgegeben, um die Richtung schalters bewegen.

des Endschalters zu andern.
Ausgabe eines Befehls, der im aktuellen Modus |Den Modus der Anwendung gemaf andern
nicht unterstiitzt wird (z.B. Registrierung im oder den richtigen Befehl ausgeben.
Geschwindigkeitsmodus)
Versuch, einen defekten Servoverstarker zu akti- | Fehler vor Aktivierung des Servoverstarkers
vieren beheben.

5.1.2 Uberwachungsattribute

Die folgenden Attribute werden in der Objektklasse Lageregleriiberwachung unterstitzt. Die
Instanznummer in den Klassen-, Attribut- und Instanzverknipfungen der Lageregleriiberwachung
istimmer 1.

5.1.2.1 Attribut 0x05: Allgemeiner Fehler

Beschreibung |Wenn aktiv, bedeutet dies, dass ein Antriebsfehler aufgetreten ist (Kurz-
schluss, Uberspannung usw.). Der Fehler bezieht sich nicht auf den Eingang
FAULT: Er wird zuriickgesetzt, wenn die Fehlerbedingung behoben ist.

Zugriffsregel Get Vorgabe keine

Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A

Bereich 1 = Fehlerbedingung liegt vor. 0 | Siehe auch Fehlercode, ERRCODE
= Keine Fehler vorhanden. (ASCII)
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5.1.2.2 Attribut 0x0E: Aktive Indexebene
Dieses Attribut wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt.

Beschreibung | Mitdiesem Attribut wird die aktive Ebene des Indexeingangs eingestellt.
Zugriffsregel Get/Set Vorgabe keine

Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A

Bereich 0 = Low aktiv 1 = High aktiv Siehe auch N/A

5.1.2.3 Attribut 0x15: Registrierung aktivieren
Dieses Attribut wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt.

Beschreibung |Auf1 setzen , um den Registrierungseingang zu aktivieren. Bei der Aus-
I6sung ist der Wert 0.

Zugriffsregel Get/Set Vorgabe keine
Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A
Bereich 0 = Registrierung ausgeldst (Get) Siehe auch N/A

1 = Registrierung aktiviert (Get/Set)

5.1.2.4 Attribut 0x16: Registrierung Eingangsebene
Dieses Attribut wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt.

Beschreibung |Dieses Attribut gibt den Istwert des Registrierungseingangs zuriick.

Zugriffsregel Get Vorgabe keine
Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A
Bereich 0 =Low, 1 = High Siehe auch N/A

5.1.2.5 Attribut 0x64: Fehlercode

Beschreibung |Liestden Fehlercode des Verstarkers aus

Zugriffsregel Get Vorgabe keine

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig nein

Bereich Siehe auch Allgemeiner Fehler, Fehler
I6schen, ERRCODE (ASCII)

5.1.2.6 Attribut 0x65: Fehler I6schen

Beschreibung |auf 1 setzen, um Verstarkerfehler zu I6schen

Zugriffsregel Set Vorgabe 0

Datentyp Boolean Nichtfliichtig nein

Bereich 0 = keine Aktion Siehe auch Allgemeiner Fehler, Fehlercode,
1 = Feher I6schen CLRFAULT (ASCII)
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5.2 Objekt Lageregler (Klasse 0x25)

Uber die Objektklasse Lageregler werden die Betriebsart (Drehmoment, Geschwindigkeit, Lage)
und Direktfahrauftrage oder Tippen konfiguriert und Bewegungen eingeleitet.

5.2.1 Fehlercodes

Der Servoverstarker gibt einen die folgenden Codes zuriick, wenn ein Fehler wahrend der Kom-
munikation Gber Explicit Messaging auftritt:

Aktion Fehler Fehlercode
Set Attribut kann nicht eingestellt werden O0x0E
Set oder Get Attribut wird nicht unterstitzt. 0x14
Set oder Get Service wird nicht unterstiitzt. 0x08
Set oder Get Klasse wird nicht unterstitzt. 0x16
Set Wert auflerhalb des gultigen Bereichs 0x09

5.2.1.1 Konflikte des Objektstatus — 0x0C

Drei Bedingungen kdnnen dazu fliihren, dass die Servoverstarker diesen Fehlercode zurtick-
geben. Um fortzufahren, Uberprifen Sie die Bedingung und beheben Sie sie.

Bei einem Hardware- oder Softwareendschalter |In die entgegengesetzte Richtung des End-
wird ein Befehl ausgegeben, um die Richtung schalters bewegen.

des Endschalters zu andern.
Ausgabe eines Befehls, der im aktuellen Modus |Den Modus der Anwendung gemaf andern
nicht unterstiitzt wird (d. h. Versuch einer Regis- |oder den richtigen Befehl ausgeben.
trierung im Geschwindigkeitsmodus)
Versuch, einen defekten Servoverstarker zu akti- | Den Fehler vor Aktivierung beheben.
vieren

5.2.2 Attribute fiir den Lageregler

Die folgenden Attribute werden in der Objektklasse Lageregler unterstitzt. Die Instanznummer in
den Klassen-, Attribut- und Instanzverknipfungen des Lagereglers istimmer 1

5.2.2.1 Attribut 0x01: Anzahl Attribute

Beschreibung |Die Gesamtzahl der Attribute, die vom Gerat in der Klasse "Lageregler" unter-

stutzt werden
Zugriffsregel Get Vorgabe
Datentyp Unsigned Short Integer Nichtfliichtig N/A
Bereich Unsigned Short Integer Siehe auch Attributliste

5.2.2.2 Attribut 0x02: Attributliste

Beschreibung | Gibteine Liste der Attribute zuriick, die vom Geratin der Klasse "Lageregler"
unterstlitzt werden. Die Lange dieser Liste istin "Anzahl Attribute" festgelegt.

Zugriffsregel Get Vorgabe

Datentyp Array of Unsigned Short Integer | Nichtfliichtig N/A

Bereich Die Matrixgrofie wird durch Attri-| Siehe auch Anzahl Attribute
but 1 definiert.
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5.2.2.3 Attribut 0x0

3: Opmode

Beschreibung

Wird verwendet, um den Betriebsmodus des Servoverstarkers auszulesen
und einzustellen.

0=Lage (OPMODE 8).

1= Geschwindigkeit (OPMODE 0).

2=Drehmoment (OPMODE 2).

Muss eingestellt werden bevor eine Bewegung eingeleitet wird.

5.2.2.4 Attribut 0x0

5.2.2.5 Attribut 0x0

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0
Datentyp Unsigned Short Integer Nichtfliichtig Nein
Bereich 0 = Lagemodus Siehe auch Trajektorie Start/Ende,

1 = Geschwindigkeitsmodus
2 = Drehmomentmodus
3 = andere (nurlesen)

OPMODE (ASCII)

6: Zielposition

Beschreibung

Zielposition in Inkrementen. Attribut 11 (Trajektorie Start) oder Polled I/O Tra-
jektorie starten/Daten laden Bit auf 1 setzen, um die Bewegung zu starten.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig Nein

Bereich -231 bis 231 Siehe auch Istposition, Mode-Flag inkre-
mentell, Mode, O_P (ASCII)

7: Zielgeschwindigkeit

Beschreibung

Dieses Attribut gibt die Zielgeschwindigkeit in Schritten pro Sekunde an. Ver-
wenden Sie die Zielgeschwindigkeit fir den Lagemodus und die Tipp-
geschwindigkeit (Attribut 22) fir den Geschwindigkeitsmodus. Einheiten
werden durch VUNIT festgelegt (Lageregler-Attribute 40-41).

5.2.2.6 Attribut 0x0

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe Gemal Konfiguration

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig |Ja

Bereich Auf eine positive Zahl ein- Siehe auch Istposition, Mode-Flag inkre-
stellen mentell, Mode, O_V (ASCII)

8: Beschleunigung

Beschreibung

Dieses Attribut definiertim Lagemodus die Beschleunigung fur die Posi-
tionierung und Referenzfahrt (ACCR) und im Geschwindigkeitsmodus die
Beschleunigung fiir konstante Geschwindigkeit (ACC). Einheiten werden
durch ACCUNIT festgelegt (Lageregler-Attribute 40-41). Alle Posi-
tionierbewegungen, die durch eine Befehlsverknipfung oder ein Befehls-
blockobjekt ausgeldst wurden, verwenden diese Beschleunigung.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe Gemaf Konfiguration

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig |Ja

Bereich Auf eine positive Zahl ein- | Siehe auch Verzdgerung, ACC (ASCII),
stellen ACCR (ASCII)
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5.2.2.7 Attribut 0x09: Verzégerung

Beschreibung |Dieses Attribut definiertim Lagemodus die Geschwindigkeitsabnahme fir die
Positionierung und Referenzfahrt (DECR) und im Geschwindigkeitsmodus die
Geschwindigkeitsabnahme fiir konstante Geschwindigkeit (DEC). Einheiten
werden durch ACCUNIT festgelegt (Lageregler-Attribute 40-41). Alle Posi-
tionierbewegungen, die durch eine Befehlsverkniipfung oder ein Befehls-
blockobjekt ausgeldst wurden, verwenden diese Verzégerung.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe GemalR Konfiguration

Datentyp Double Integer Nichtflichtig |Ja

Bereich Auf eine positive Zahl ein- | Siehe auch Beschleunigung, DEC (ASCII),
stellen DECR (ASCII)

5.2.2.8 Attribut 0x0A: Bewegungsart

Beschreibung |Mit diesem Bit wird der Positionswert als absolut oder als relativ definiertin

OpMode 8

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 1

Datentyp Boolean Nichtfliichtig |Nein

Bereich 0 = absolute Position Siehe auch Zielposition, Trajektorie Start/
1 =relative Position Ende, O_C bit 0 (ASCII)

5.2.2.9 Attribut 0x0B: Trajektorie Start/Ende

Beschreibung |Auf 1 setzen, um Trajektorie zu starten. Bleibt auf 1, bis die Bewegung abge-
schlossen ist.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Boolean Nichtfliichtig |Nein

Bereich 0 = Bewegungsende Siehe auch Sofortiger Stopp, kon-
1 = Trajektorie (in Bewegung) trollierter Stopp
starten

5.2.2.10 Attribut 0x0C: In Position

Beschreibung |Wenn dieses Flag gesetztist, befindet sich der Motor im Unemp-
findlichkeitsbereich zum Ziel.

Zugriffsregel Get Vorgabe 1

Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A

Bereich 0 = nichtin Zielposition Siehe auch Trajektorie Start/Ende,
1 =in Position INPOS (ASCII)

5.2.2.11 Attribut 0x0D: Istposition

Beschreibung |Der absolute Positionswert entspricht der Istposition in Schritten. Damit wird
die Istposition neu definiert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig Nein

Bereich -231 bis 231 Siehe auch Istposition, Mode-Flag inkre-
mentell, PFB (ASCII)
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5.2.2.12 Attribut 0x0E: Istgeschwindigkeit

Beschreibung |Dieses Attribut gibt die Istgeschwindigkeit an. Die Einheiten werden durch
VUNIT festgelegt (Lageregler-Attribute 40-41).

Zugriffsregel Get Vorgabe 0

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig Nein

Bereich Positiver Messwert Siehe auch Zielgeschwindigkeit, PV
(ASCII)

5.2.2.13 Attribut 0x11: Aktivieren

Beschreibung |Mitdiesem Flag wird der Aktivierungsausgang gesteuert. Durch Léschen die-
ses Bit wird der Aktivierungsausgang deaktiviert und das zurzeit ausgefiihrte
Bewegungsprofil abgebrochen.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A

Bereich 0 = deaktivieren Siehe auch Istposition, EN (ASCII)
1 = aktivieren

5.2.2.14 Attribut 0x14: Kontrollierter Stopp

Beschreibung | Mit diesem Bit wird der Motor kontrolliert mit der zurzeitimplementierten Ver-
zbgerungsrate gestoppt.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Boolean Nichtfliichtig |Nein

Bereich 0 = keine Aktion Siehe auch Beschl., Verzégerung, Sof.
1 = kontrollierten Stopp durch- Stopp, Trajektorie Star-
fihren t/Ende, STOP (ASCII)

5.2.2.15 Attribut 0x15: Sofortiger Stopp

Beschreibung |Mit diesem Bit wird der Motor sofort gestoppt.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Boolean Nichtfliichtig |Nein

Bereich 0 = keine Aktion Siehe auch Kont. Stopp, Trajektorie Start/
1 = sofortigen Stopp durch- Ende, DECSTOP (ASCII)
fihren

5.2.2.16 Attribut 0x16: Tippgeschwindigkeit

Beschreibung |stellt die Zielgeschwindigkeitim Geschwindigkeitsmodus ein. Mit dem Attribut

"Richtung" wird die Richtung der Bewegung ausgewahlt. Mit dem Attribut "Tra-
jektoriestart" wird die Bewegung gestartet. Die Einheiten werden durch VUNIT
festgelegt (Lageregler-Attribute 40-41).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig Ja

Bereich Positiv Siehe auch Mode (Geschw.), Richtung, Tra-
jecktorie Start/Ende, J (ASCII)
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5.2.2.17 Attribut 0x17: Richtung

Beschreibung | Mitdiesem Bit wird die Richtung des Motors im Geschwindigkeitsmodus
gesteuert. Zur Erfasung der aktuellen Drehrichtung Bit auslesen

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 1

Datentyp Boolean Nichtfliichtig Nein

Bereich 0 = negative Richtung Siehe auch Mode (Geschw.), Refe-
1 = positive Richtung renzrichtung, J (ASCII)

5.2.2.18 Attribut 0x18: Referenzrichtung
Dieses Attribut wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt.

Beschreibung | Definiert die positive Richtung (von der Motorwelle aus gesehen).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Boolean Nichtfliichtig Ja

Bereich 0 = positive Rechtsdrehung Siehe auch Richtung, DIR (ASCII)
1 = positive Linksdrehung

5.2.2.19 Attribut 0x19: Drehmoment

Beschreibung |Legteinen neuen Drehmomentbefehl im Drehmomentmodus fest oder liest
den aktuellen Drehmomentbefehl.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Double Integer Nichtfliichtig | Nein

Bereich -3280 bis 3280 Siehe auch | Mode (Drehmom.), Trajektorie
(3280 = Spitzendrehmoment) Start, T (ASCII)

5.2.2.20 Attribut 0x28: Auflésung Feedback

Beschreibung |Anzahl der Istpositionsgeberschritte (oder antriebsinterne Einheiten) in einer
Umdrehung (PGEARO). Die Auflésung betragtim Allgemeinen 1048576
Schritte/Umdrehung fiir PRBASE = 20 oder 65536 Schritte / Umdrehung fur
PRBASE = 16. Die Motorauflésungs- und Sollauflésungsattribute werden zur
Definition der gewlinschten Aufldsung von Benutzereinheiten fir Geber in
Bezug aufinterne Einheiten verwendet. Die Geschwindigkeits- und Beschleu-
nigungseinheiten kdnnen abhangig von den Werten von VUNIT und
ACCUNIT in Bezug auf die Gebereinheiten definiert werden.

Position [interne Einheiten] = Position [Benutzereinheiten] * Aufl. [Feedb.]/
Aufl. [Motor]

Beispiel: bei PRBASE = 20 fur 220 Bit/Umdr. in internen Einheiten, Aufl. feedb.
auf 1048576 setzen.

Fir Benutzereinh. 1000 Inkr./Umdr., Aufl. Motor auf 1000 setzen.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 1048576
Datentyp Double Integer Nichtfliichtig |Ja
Bereich positiv Siehe auch Auflésung Motor, PGEARO (ASCII),

VUNIT (ASCII), ACCUNIT (ASCII),
PRBASE (ASCII)
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5.2.2.21 Attribute 0x29: Auflésung Motor

5.2.2.22 Attribut Ox

Beschreibung

Anzahl der benutzerdefinierten Schritte in einer Umdrehung des Motors
(PGEARI). Die Motorauflésungs- und Sollauflésungsattribute werden zur Defi-
nition der gewuinschten Auflésung von Benutzereinheiten fir Geber in Bezug
aufinterne Einheiten verwendet. Die Geschwindigkeits- und Beschleu-
nigungseinheiten kdnnen abhangig von den Werten von VUNIT und
ACCUNIT in Bezug auf die Gebereinheiten definiert werden.

Position [interne Einheiten] = Position [Benutzereinheiten] * Aufl. [Feedb.]/
Aufl. [Motor]

Beispiel: bei PRBASE = 20 fur 220 Bit/Umdr. in internen Einheiten, Aufl. feedb.
auf 1048576 setzen.
Fir Benutzereinh. 1000 Inkr./Umdr., Aufl. Motor auf 1000 setzen.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 10000
Datentyp Double Integer Nichtfliichtig |Ja
Bereich positiv Siehe auch Auflésung Feedback, PGEARI (ASCII),

VUNIT (ASCII), ACCUNIT (ASCII),
PRBASE (ASCII)

65: Parameter speichern

Beschreibung

Auf 1 setzen, um die Antriebsparameter im nichtfliichtigen Speicher zu
sichern.

Zugriffsregel Set Vorgabe 0

Datentyp Boolean Nichtfliichtig Nein

Bereich 0 = keine MaRnahme erforderlich | Siehe auch SAVE (ASCII)
1 = Parameter speichern

5.2.2.23 Attribut 0x66: Verstarkerstatus

Dieses Attribut wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt. Lesen Sie DRVSTAT mit dem Parameter
Objekt (Klasse 0x0F), Instanz 0x2D, Attribut 0x01.

5.2.2.24 Attribut Ox

Beschreibung

Statuswort des Servoverstarkers lesen. Beschreibung der Statusbit
(DRVSTAT), siehe ASCII-Referenz.

Zugriffsregel Get Vorgabe
Datentyp Double Integer Nichtfliichtig Nein
Bereich Siehe auch DRVSTAT (ASCII)

67: Trajektoriestatus

Beschreibung

Trajektoriestatuswort des Servoverstarkers lesen. Beschreibung der Statusbit
(TRJSTAT), siehe ASCII-Referenz.

Zugriffsregel Get Vorgabe
Datentyp Double Integer Nichtfliichtig Nein
Bereich Siehe auch TRJSTAT (ASCII)
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meter (Klasse 0x0F)

Die meisten Antriebsparameter kdnnen mit dem Parameterobjekt gelesen oder geschrieben wer-
den. Dies beinhaltet viele Parameter, die auch lber die Objektklassen Lageregler (0x25),
Blockfolgesteuerung (0x26) und Befehlsblock (0x27) zuganglich sind.

Eine zusatzliche Verstarkerkonfiguration kann tUber das Parameterobjekt erfolgen, das einen
direkten Zugriff auf die Verstarkerkonfiguration ermdglicht. Dabei handelt es sich um ein vom Her-
steller definiertes Objekt, das herstellerspezifische Parameter umfasst.

In einer expliziten Meldung an das Parameterobjekt entspricht die Instanznummer der DPR-Num-
mer fir den gewlinschten Parameter. Diese DPR-Nummer ist in der ascii.chm Befehlsreferenz zu
finden. Nur die Parameter 1-254 sind Uber die Instanznummer zugreifbar, da sie nur ein Byte
umfasst. Instanz 255 hat die Bedeutung "Attribut Parameter Nummer verwenden". Beachten sie
(=>» # 34, Attribut 0x64: Parameter Nummer) um auf Parameter von 255 und héher zugreifen zu
kénnen.

Die Datenlange fiir Set Value-Befehle kdnnen aus dem Feld “Data Type Bus/DPR” in ascii.chm
festgelegt werden. Gleitkommawerte werden um 1000 skaliert, um eine ganze Zahl zu erhalten.

Antriebsprozesse (z.B. Tippbetrieb, Referenzfahrt und Sichern) werden ausgefiihrt, indem ein Set
Value-Befehl mit einer Datenlange von 1 und einem Wert von 1 gesendet wird. Das Lesen des
Werts oder das Einstellen des Werts auf O fuhrt den Prozess noch nicht aus.

Senden Sie etwa folgende explizite Meldung, um die Referenzfahrt zu initiieren
(Move Home = MH, DPR/instance = 141):

[Klasse=0x0F, Instanz=141, Attribut=0x01, Datenlange=1, Datenwert=0x01].

Der Verstarker meldet einen der folgenden Fehlercodes wenn wahrend der Kommunikation Gber
Explicit Messaging ein Fehler auftritt.

Aktion Fehler Fehlercode
Set Attribut kann nicht eingestellt werden Ox0E
Set oder Get Attribut wird nicht unterstutzt. 0x14
Set oder Get Service wird nicht unterstiitzt. 0x08
Set oder Get Klasse wird nicht unterstitzt. 0x16
Set Wert auBBerhalb des gliltigen Bereichs 0x09

5.3.2 Parameter Attribute

5.3.2.1 Attribut 0x0

5.3.2.2 Attribut 0x0

Die folgenden Attribute werden von der Objektklasse Parameter unterstitzt.

1: Parameterwert

Direkter Zugriff auf den Parameter. Datentyp und Zugriffsregel laut ASCII-Refe-
Beschreibung |renzdatenbank. Typen mit FlieBkomma werden mit 1000 multipliziert, um
einen Integerwert zu erhalten. Setzen Sie den Wert auf 1, um einen Antrieb-
sprozess auszufiihren (z.B. Referenzfahrt).

Zugriffsregel Abhangig vom Parameter und vor- Vorgabe
gegeben in asci.chm im Typenfeld .
Datentyp Abhangig vom Parameter und vor- Nichtfliichtig

gegeben in asci.chm im Formatfeld.
Die Bytelange wird vom Data Length

Parameter vorgegeben.

Bereich siehe auch Zugriff, Datenlange,

ascii.chm
4: Zugriff

Beschreibung |0x00 fiir Parameter mit Schreib-/Lesezugriff, 0x10 fir Parameter mit Lese-
zugriff

Zugriffsregel Get Vorgabe

Datentyp Unsigned Short Integer Nichtfliichtig

Bereich siehe auch
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5.3.2.3 Attribut 0x0

5.3.2.4 Attribut 0x6

6: Datenldnge

Beschreibung

Lange des Parameters in Byte

Zugriffsregel Get Vorgabe
Datentyp Unsigned Short Integer Nichtfliichtig
Bereich siehe auch

4: Parameter Nummer

Beschreibung

Nummer des Parameters auf den mit Instanz 255 zugegriffen werden soll. Um
auf Parameter Giber 254 zuzugreifen muss die gewlinschte Nummer in dieses
Attribut geladen und dann die Instanz Parameter Objekt 255 verwendet wer-
den. Dies ist ein Klassenattribut, die Parameternummer wird tber Instanz 0

Nummer

geseftzt.
Zugriffsregel Set Vorgabe 0
Datentyp Unsigned Integer Nichtfliichtig No
Bereich 1 bis grosste verwendete DPR | siehe auch

Beispiel: Lesen von VLIM, DPR #290.
Setzen der Parameter Nummer = 290 (Dienst=Set, Klasse=0x0F, Instanz=0x00, Attribut=0x64,

Wert=0x0122).

Lesen des Wertes (Dienst=Get, Klasse=0x0F, Instanz=0xFF, Attribut=0x01).
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5.4 Objekt Blockfolgesteuerung (Klasse 0x26)

Dieses Objekt sorgt fiir die Ausfihrung der Fahrsatze oder Fahrsatzfolgen. Fahrsatze kdnnen

Uber die Objektklasse “Befehlsblock” (Klasse 0x27) vorab in den Servoverstarker programmiert
werden. Diese Blocks entsprechen den Servoverstarker Fahrsatzen. Positionierbewegungen, Zeit-
verzdégerungen und Parameteranderungen kénnen verknupft werden, um einen im Ser-
voverstarker gespeicherten Fahrsatz zu erstellen. Sobald das gespeicherte Blockprogramm
konfiguriert wird, kann es entweder iber das Objekt "Blockfolgesteuerung" oder mit dem Block-
nummernfeld Polled I/O Befehlsmeldung und dem Startblockbit ausgefiihrt werden.

5.4.1 Attribut 0x01: Block

Beschreibung

Definiert die Instanznummer des auszufuhrenden Anfangsblocks. Entspricht
der Nummer im ASCIl-Kommando MOVE [Blocknummer].

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A
Datentyp Unsigned Short Integer | Nichtfliichtig | N/A
Bereich 1 bis 255 Siehe auch Block ausfiihren, MOVE (ASCII)
5.4.2 Attribut 0x02: Block ausfiihren
Beschreibung |Fuhrtden uber Atiribut 1 definierten Block aus. Entspricht ASCII: MOVE.
Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0
Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A
Bereich 0 = I6schen oder durchgefiihrt | Siehe auch Block, Blockfehler, MOVE
1 = Ausfihrung des Blocks (ASCII)
5.4.3 Attribut 0x03: Aktueller Block
Beschreibung |Nummer des in Ausfiihrung befindlichen Blocks. 0 wahrend Referenzfahrt.
Zugriffsregel Get Vorgabe N/A
Datentyp Unsigned Short Integer Nichtflichtig | N/A
Bereich 1 bis 255 Siehe auch Block, Block ausfiihren,
TASKNUM (ASCII)
5.4.4 Attribut 0x04: Blockfehler

Beschreibung

Wird gesetzt, wenn ein Blockfehler auftritt. In diesem Fall wird die Ausfiihrung
des Blocks unterbrochen. Dieses Bit wird nach dem Lesen des Block-
fehlercodes (5) zurtickgesetzt.

5.4.5 Attribut 0x05:

5.4.6 Attribut 0x06

Zugriffsregel Get Vorgabe 0
Datentyp Boolean Nichtfliichtig
Bereich 0 = Keine Fehler Siehe auch | Block ausfiihren, Block-
1 = Blockfehler aufgetreten fehlercode
Blockfehlercode
Beschreibung | Spezifischer Blockfehler, wird beim Auslesen geldscht
Zugriffsregel Get Vorgabe N/A
Datentyp Unsigned Short Integer Nichtfliichtig N/A
Bereich 0 = kein Fehler Siehe auch Blockfehler
1 =ungliltiger oder leerer Block
2 = Wartezeit (Wartezeit gleich)
3 = Ausfluihrungsfehler
: Zahler

Dieses Attribut wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt.

Beschreibung

Globaler Zahler fir Fahrauftrage, tber M LOOPCNT abrufbar (Terminal).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0
Datentyp Double Integer Nichtfliichtig |Nein
Bereich Positiv Siehe auch Zahler herunterzahlen (Blockobjekt)
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5.5 Objekt Befehlsblock (Klasse 0x27)

Fahrsatze kdnnen Uber die Objektklasse “Befehlsblock” vorab in den Servoverstarker pro-
grammiert werden. Diese Blocks sind im Servoverstarker als Fahrsatze gespeichert und kdnnen
mit Hilfe der Inbetriebnahmesoftware betrachtet werden. Positionierbewegungen, Zeit-
verzdégerungen und Parameteranderungen kénnen verknupft werden, um einen im Ser-
voverstarker gespeicherten Fahrsatz zu erstellen. Sobald das gespeicherte Blockprogramm
konfiguriert wird, kann es entweder iber das Objekt "Blockfolgesteuerung" oder mit dem Block-
nummernfeld Polled I/0 Befehlsmeldung und dem Startblockbit ausgefiihrt werden.

Jede Instanz der Klasse “Befehlsblock® definiert einen speziellen Befehl oder ein spezieller, im
Verstarker gespeicherter Fahrsatz. Befehlsblock Instanz #4 entspricht zum Beispiel der Bewe-
gungsaufgabe #4 und kann vom Bildschirm Lageregler->Positionierdaten->Fahrauftragstabelle in
der Inbetriebnahmesoftware oder mit einem Befehl ORDER 1 vom seriellen Terminal angezeigt
werden.

Die ersten beiden Attribute der Objekts “Befehlsblock” sind immer identisch: Fahrsatz(Block-)typ
und Fahrsatz(Block-)nummer. Beginnen Sie mit der Definition jedes Blocks (Fahrsatzes) durch
Einstellen des Fahrsatztyps (1...9). Die Attribute 3-7 jedes Fahrsatzes werden vom Wert des Fahr-
satztyps definiert. Daher kdnnen diese erst nach der Einstellung des Fahrsatztyps eingestellt wer-
den. Ein Beispiel fur das Einrichten eines Fahrsatzes mit DeviceNet entnehmen Sie dem Anhang.

5.5.1 Fahrsatz- (Block-) Typen

Der Fahrsatztyp wird durch den Wert des ersten Attributs definiert. Die anderen Attribute werden
durch den Fahrsatztyp definiert; daher muss der Fahrsatztyp eingerichtet werden, ehe die ande-
ren Attributwerte eingerichtet werden kénnen.

Blockbefehl
1 = Attribut &ndern

weitere Attribute
Verknipfung, Klasse,
Instanz, Attribut, Daten

Beschreibung
Legtden Wert eines fir DeviceNet
zugreifbaren Attributs fest.

2 = Warte auf Attributzeit

Verknipfung, Klasse,
Instanz, Attribut, Timeout,
Daten

Verzodgert, bis ein fur DeviceNet
zugreifbares Attribut einem
gewtiinschten Wert entspricht.

3 = Groler als Test

Verknipfung, Klasse,
Instanz, Attribut, Alternative
Verknupfung, Daten

Testet den Wert eines Attributs und
verzweigt zu einem alternativen
Block, wenn der Attributwert gréRer
als der Testwert ist.

4 =Kleiner als Test

Verknipfung, Klasse,
Instanz, Attribut, Alternative
Verknipfung, Daten

Testet den Wert eines Attributs und
verzweigt zu einem alternativen
Block, wenn der Attributwert kleiner
als der Testwert ist.

5 = Zahler herunterzahlen

Verknupfung

Dieser Block verringert den globalen
Zahler im Objekt “Befehls-
blockfolgesteuerung”.

6 = Verzogerung

Verknupfung, Zeit

Dieser Block bewirkt, dass die Fol-
gesteuerung fiir eine bestimmte
Anzahl von Millisekunden verzogert
wird, ehe mit dem nachsten Block
fortgefahren wird.

8 = Trajektoriebefehl
starten

Verknipfung, Zielposition,
Zielgeschwindigkeit, Inkre-
mentell

Fihrt eine Positionierbewegung aus.

9 = Geschwin-
digkeitsanderung

Zielgeschwindigkeit

Fihrt ein Geschwindigkeitsprofil aus.

INFO

| Nur der Befehl 0x08 wird vom S300/S700 unterstlitzt.
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5.5.2 Befehl 0x01 — Attribut andern
Dieser Befehl wird vom S300/S700 nicht unterstitzt.

5.5.2.1 Attribut 0x01: Blocktyp

Beschreibung |0x01 = Attribut andern. Der Blockbefehl legt den vom Aufgabenblock durch-
zufiihrenden Befehl fest. Der Wert wird in einem anderen Formatim nie-
derwertigen Byte von O_C2 gespeichert (fir weitere Informationen siehe den

Anhang).
Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A
Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllich-
tig gespeichert
Bereich 0x01 = Befehl 01 Siehe auch |Anhang, O_C2 (ASCIl), ORDER
(ASCII)

5.5.2.2 Attribut 0x02: Blockverkniipfungsnummer

Beschreibung |Dieses Attribut stellt eine Verkniipfung zur nachsten, auszufiihrenden Blockin
stanz her. Wenn dieser Block beendet ist, wird der Verbindungsblock aus-
gefiihrt. Setzen Sie dieses Attribut auf 0, um die Bewegung nach Beendigung
dieser Aufgabe zu stoppen; es wird keine Folgeaufgabe ausgefiihrt. Der Wert
wird in O_FN gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliich-
tig gespeichert

Bereich 1 bis 255 Siehe auch |O_FN (ASCII), ORDER (ASCII)

5.5.2.3 Attribut 0x03: Zielklasse

Beschreibung |Dieses Attribut definiert die Klassennummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im héherwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.
Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe
Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliich-
tig gespeichert

Bereich Siehe auch |Klasse “Lageregler”, Para-
meterklasse, ORDER (ASCII)

5.5.2.4 Attribut 0x04: Zielinstanz

Beschreibung |Dieses Attribut definiert die Instanznummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird in O_DEC1 gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch | Abschnitte in diesem Dokumente mit
Beschreibungen der Klas-
senattribute, ORDER (ASCII)
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5.5.2.5 Attribut 0x05: Attributhummer

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Attributnummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im niederrwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.
Das durch Klassen-, Instanzund Attributnummer referenzierte Attributim
Befehl muss einstellbar sein, damit dieser Befehl ausgefihrt werden kann.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nichtfliichtig,
Instanzen 181-255 fliichtig gespeichert

Bereich Siehe auch | Abschnitte in diesem Dokumente mit

Beschreibungen der Klassenattribute,
ORDER (ASCII)

5.5.2.6 Attribut 0x06: Attributdaten

Beschreibung

Dies sind die neuen Attributdaten. Der Wert wird in O_P gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nichffliichtig,
Instanzen 181-255 fliichtig gespeichert

Bereich Siehe auch | ORDER (ASCII)

5.5.3 Befehl 0x02 — Wartezeit bis Ubereinstimmung
Dieser Befehl wird vom S300/S700 nicht unterstutzt.
Mit diesem Befehl wird gewartet, bis ein Parameter einem gewlinschten Wert entspricht.

5.5.3.1 Attribut 0x0

5.5.3.2 Attribut 0x0

1: Blocktyp

Beschreibung

0x02 = Wartezeit gleich Der Blockbefehl legt den vom Aufgabenblock durch-
zufuihrenden Befehl fest. Der Wert wird in einem anderen Format im nie-
derwertigen Byte von O_C2 gespeichert (fiir weitere Informationen siehe
Anhang).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Short Integer |Instanz Instanzen 1-180 werden nichtfliichtig,
Instanzen 181-255 fllichtig gespei-
chert

Bereich 0x02 = Befehl 02 Siehe auch | Anhang, O_C2 (ASCII), ORDER
(ASCII)

2: Blockverkniipfungsnummer

Beschreibung

Dieses Attribut stellt eine Verknlipfung zur nachsten, auszufiihrenden Blockin-
stanz her. Wenn dieser Block beendet ist, wird der Verbindungsblock aus-
gefihrt. Setzen Sie dieses Attribut auf 0, um die Bewegung nach Beendigung
dieser Aufgabe zu stoppen; es wird keine Folgeaufgabe ausgefiihrt. Der Wert
wird in O_FN gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Unsigned Short Integer | Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0 bis 255 Siehe auch | O_FN (ASCIl), ORDER (ASCII)




5.5.3.3 Attribut 0x0

5.5.3.4 Attribut 0x0

5.5.3.5 Attribut 0x0

5.5.3.6 Attribut 0x0

5.5.3.7 Attribut 0x0

3: Zielklasse
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Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Klassennummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im héherwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nichtfliichtig,
Instanzen 181-255 fliichtig gespeichert

Bereich Siehe auch Klasse “Lageregler”, Parameterklasse,
ORDER (ASCII)

4: Zielinstanz

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Instanznummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird in O_DEC1 gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nichftfliichtig,
Instanzen 181-255 fllichtig gespeichert

Bereich Siehe auch ORDER (ASCII)

5: Attributnummer

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Attributnummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im niederrwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.
Das durch Klassen-, Instanz- und Attributnummer referenzierte Attribut im
Befehl muss einstellbar sein, damit dieser Befehl ausgefiuhrt werden kann.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nichftfliichtig,
Instanzen 181-255 fllichtig gespeichert

Bereich Siehe auch Abschnitte in diesem Dokument mit

Beschreibungen der Klassenattribute,
ORDER (ASCII)

6: Wartezeit

Beschreibung

Maximale Wartezeit in Millisekunden, bis der Parameter dem gewtlinschten
Wert entspricht. Ein Fehler wird gemeldet, wenn dieser Zeitgeber abgelaufen
ist. Wenn er auf 0 gesetzt ist, wartet die Bewegungsaufgabe ohne Feh-
lermeldung. Wird in O_FT gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nichftfliichtig,
Instanzen 181-255 fllichtig gespeichert

Bereich Siehe auch O_FT (ASCII), ORDER (ASCII)

7: Daten vergleic

hen

Beschreibung

Das Attribut wird mit diesem Wert verglichen. Wenn beide gleich sind, wird die
Bewegung fortgesetzt; ansonsten wartet der Antrieb. Der Wert wird in O_P
gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Abhangig von Instanz Instanzen 1-180 werden nichtfliichtig,
"Attributnummer" Instanzen 181-255 fllichtig gespeichert

Bereich Siehe auch ORDER (ASCII)
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5.5.4 Befehl 0x03 — GroRer als Test

Dieser Befehl wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt. Dieser Befehl dient fiir eine bedingte Ver-
knUpfung oder Verzweigung in einer verknipften Befehlskette. Wenn der Block ausgefihrt wird,
testet er den Wert eines fur DeviceNet zugreifbaren Attributs und verzweigt zu einem alternativen
Block, wenn der Attributwert gréRRer als der Testwert ist.

5.5.4.1 Attribut 0x01: Blocktyp

Beschreibung

0x03 = GroRer als Test. Der Blockbefehl legt den vom Aufgabenblock durch-
zufuhrenden Befehl fest. Der Wert wird in einem anderen Formatim nie-
derwertigen Byte von O_C2 gespeichert (fiir weitere Informationen siehe
Anhang).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Short Integer | Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich 0x03= Befehl 03 Siehe auch |Anhang, O_C2 (ASCIl), ORDER
(ASCII)

5.5.4.2 Attribut 0x02: Blockverkniipfungsnummer

Beschreibung

Dieses Attribut stellt eine Verknlipfung zur nachsten, auszufiihrenden Blockin-
stanz her. Wenn dieser Block beendet ist, wird der Verbindungsblock aus-
gefiihrt. Setzen Sie dieses Attribut auf 0, um die Bewegung nach Beendigung
dieser Aufgabe zu stoppen; es wird keine Folgeaufgabe ausgefiihrt. Der Wert
wird in O_FN gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Unsigned Short Integer | Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0 bis 255 Siehe auch | O_FN (ASCII), ORDER (ASCII)

5.5.4.3 Attribut 0x03: Zielklasse

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Klassennummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im héherwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch |Klasse “Lageregler”, Para-
meterklasse, ORDER (ASCII)

5.5.4.4 Attribut 0x04: Zielinstanz

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Instanznummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird in O_DEC1 gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nichtfliichtig,
Instanzen 181-255 fliichtig gespei-
chert

Bereich Siehe auch | ORDER (ASCII)
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5.5.4.5 Attribut 0x05: Attributhummer

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Attributnummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im niederrwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.
Das durch Klassen-, Instanzund Attributnummer referenzierte Attributim
Befehl muss einstellbar sein, damit dieser Befehl ausgefihrt werden kann.

5.5.4.6 Attribut 0x0

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch | Abschnitte in diesem Dokumente mit
Beschreibungen der Klas-
senattribute, ORDER (ASCII)

6: Verkniipfungsnummer vergleichen

Beschreibung

Wenn der Attributwert grofRer als der Testwert ist, verzweigen Sie zu dem in
diesem Attribut angegebenen Attribut anstatt zu dem in Attribut 2 ange-
gebenen Block. Der Wert wird in O_DEC2 gespeichert.

5.5.4.7 Attribut 0x0

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 1 bis 255 Siehe auch |ORDER (ASCII)

7: Daten vergleic

hen

Beschreibung

Dieses Attribut vergleicht die Daten fiir die bedingte Verkniipfung. Wenn das
Testattribut gréRer ist als die Vergleichsdaten, wird die normale Verknipfung
(Attribut 2) ignoriert und der nachste, ausgefiihrte Block ist der Ver-
gleichsverknipfungsblock (Attribut 6).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe
Datentyp Abhangig von "Attri- Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
butnummer” flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert
Bereich 1 bis 255 Siehe auch |ORDER (ASCII)
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5.5.5 Befehl 0x04 — Kleiner als Test
Dieser Befehl wird vom S300/S700 nicht unterstitzt.

Dieser Befehl dient fiir eine bedingte Verkniipfung oder Verzweigung in einer verknipften
Befehlskette. Wenn der Block ausgefiihrt wird, testet er den Wert eines fiir DeviceNet zugreifbaren
Attributs und verzweigt zu einem alternativen Block, wenn der Attributwert kleiner als der Testwert

ist.

5.5.5.1 Attribut 0x01: Blocktyp

5.5.5.2 Attribut 0x0

5.5.5.3 Attribut 0x0

5.5.5.4 Attribut 0x0

Beschreibung

0x04 = Kleiner als Test. Der Blockbefehl legt den vom Aufgabenblock durch-
zufiihrenden Befehl fest. Der Wert wird in einem anderen Formatim nie-
derwertigen Byte von O_C2 gespeichert (fur weitere Informationen siehe
Anhang).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Short Integer | Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich 0x04 = Befehl 04 Siehe auch | Anhang, O_C2 (ASCII), ORDER
(ASCII)

2: Blockverknupfungsnummer

Beschreibung

Dieses Attribut stellt eine Verkniipfung zur nachsten, auszufiihrenden Blockin-
stanz her. Wenn dieser Block beendet ist, wird der Verbindungsblock aus-
gefiihrt. Dieser Wert darf fir den Verzdgerungsbefehl nicht Null sein. Der Wert
wird in O_FN gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Unsigned Short Integer | Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 1 bis 255 Siehe auch | O_FN (ASCII), ORDER (ASCII)

3: Zielklasse

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Klassennummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im héherwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch Klasse “Lageregler”, Para-
meterklasse, ORDER (ASCII)

4: Zielinstanz

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Instanznummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird in O_DEC1 gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch ORDER (ASCII)
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5.5.5.5 Attribut 0x05: Attributhummer

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Attributnummer des Objekts, auf das zugegriffen
werden soll. Der Wert wird im niederrwertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.
Das durch Klassen-, Instanzund Attributnummer referenzierte Attributim
Befehl muss einstellbar sein, damit dieser Befehl ausgefihrt werden kann.

5.5.5.6 Attribut 0x0

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch Abschnitte in diesem Dokumente
mit Beschreibungen der Klas-
senattribute, ORDER (ASCII)

6: Verkniipfungsnummer vergleichen

Beschreibung

Wenn der Attributwert kleiner als der Testwert ist, verzweigen Sie zu dem in
diesem Attribut angegebenen Attribut anstatt zu dem in Attribut 2 ange-
gebenen Block. Der Wert wird in O_DEC2 gespeichert.

5.5.5.7 Attribut 0x0

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 1 bis 255 Siehe auch | ORDER (ASCII)

7: Daten vergleic

hen

Beschreibung

Dieses Attribut vergleicht die Daten fiir die bedingte Verkniipfung. Wenn das
Testattribut unter den Vergleichsdaten liegt, wird die normale Verknipfung
(Attribut 2) ignoriert und der nachste, ausgefiihrte Block ist der Ver-
gleichsverknipfungsblock (Attribut 6).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe
Datentyp Abhangig von "Attri- Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
butnummer” flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert
Bereich Siehe auch | ORDER (ASCII)
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5.5.6 Befehl 0x05 — Zahler herunterzahlen
Dieser Befehl wird vom S300/S700 nicht unterstitzt.

Dieser Befehl dient zum Herunterzahlen des globalen Zahlers (Klasse “Blockfolgesteuerung”
0x26, Instanz 1, Attribut 6). Kombinieren Sie diesen Block mit “Attribut andern” und “Kleiner als
Test’-Blocks, um Schleifen und Verzweigungen innerhalb lhres Blockprogramms zu imple-

mentieren.

5.5.6.1 Attribut 0x01: Blocktyp

Beschreibung

0x05 = Zahler herunterzahlen Der Blockbefehl legt den vom Aufgabenblock
durchzuflihrenden Befehl fest. Der Wert wird in einem anderen Formatim nie-
derwertigen Byte von O_C2 gespeichert (fir weitere Informationen siehe

Anhang).
Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A
Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert
Bereich 0x05 = Befehl 05 Siehe auch | Anhang, O_C2 (ASCII), ORDER

(ASCII)

5.5.6.2 Attribut 0x02: Blockverkniipfungsnummer

Beschreibung

Dieses Attribut stellt eine Verknilipfung zur nachsten, auszufiihrenden Blockin-
stanz her. Wenn dieser Block beendet ist, wird der Verbindungsblock aus-
gefiihrt. Setzen Sie dieses Attribut auf 0, um die Bewegung nach Beendigung
dieser Aufgabe zu stoppen; es wird keine Folgeaufgabe ausgefiihrt. Der Wert

wird in O_FN gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0 bis 255 Siehe auch |O_FN (ASCIl), ORDER (ASCII)
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5.5.7 Befehl 0x06 — Verzégerung
Dieser Befehl wird vom S300/S700 nicht unterstutzt.
Mit diesem Befehl wird eine verkniipfte Befehlskette verzogert.

5.5.7.1 Attribut 0x01: Blocktyp

Beschreibung |0x06 = Verzogerung. Der Blockbefehl legt den vom Aufgabenblock durch-
zufihrenden Befehl fest. Der Wert wird im niederwertigen Byte von O_C2
gespeichert (fur weitere Informationen siehe Anhang).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Short Integer | Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-

flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0x06 = Befehl 06 Siehe auch |Anhang, O_C2 (ASCII), ORDER

(ASCII)

5.5.7.2 Attribut 0x02: Blockverkniipfungsnummer

Beschreibung |Dieses Attribut stellt eine Verkniipfung zur nachsten, auszufiihrenden Blockin-
stanz her. Wenn dieser Block beendet ist, wird der Verbindungsblock aus-
gefiihrt. Setzen Sie dieses Attribut auf 0, um die Bewegung nach Beendigung
dieser Aufgabe zu stoppen; es wird keine Folgeaufgabe ausgefiihrt. Der Wert
wird in O_FN gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Unsigned Short Integer | Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0 bis 255 Siehe auch | O_FN (ASCIl), ORDER (ASCII)

5.5.7.3 Attribut 0x03: Verzégerung

Beschreibung |Dieses Attribut legt die Verzégerung in Millisekunden fest. Der Wert wird in O_

FT gespeichert.
Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe
Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch | O_FT (ASCIl), ORDER (ASCI!I)
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5.5.8 Befehl 0x08 — Fahrauftrag

Mit diesem Befehl wird eine Positionierbewegung ausgeldst und auf deren Abschluss gewartet.
Die Beschleunigung und die Verzdégerung werden in O_ACC1 und O_DEC1 von ORDER 0
gespeichert. Bits 0x800 in O_C und 0x100 in O_C2 der Aufgabe werden auf 1 gesetzt, so dass
die Beschleunigung und die Verzégerung von Aufgabe 0 und nicht von der aktuellen Aufgabe
genommen werden. Dies ermdglicht globale Werte fiir DeviceNet-Bewegungsblocks.

5.5.8.1 Attribut 0x01: Blocktyp

Beschreibung

0x08 = Trajektorie initiieren. Der Blockbefehl legt den vom Aufgabenblock
durchzufiihrenden Befehl fest. Der Wert wird in einem anderen Formatim nie-
derwertigen Byte von O_C2 gespeichert (fir weitere Informationen siehe
Anhang).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0x08 = Befehl 08 Siehe auch |Anhang, O_C2 (ASCII), ORDER
(ASCII)

5.5.8.2 Attribut 0x02: Blockverkniipfungsnummer

Beschreibung

Dieses Attribut stellt eine Verknlipfung zur nachsten, auszufiihrenden Blockin-
stanz her. Wenn dieser Block beendet ist, wird der Verbindungsblock aus-
gefiihrt. Setzen Sie dieses Attribut auf 0, um die Bewegung nach Beendigung
dieser Aufgabe zu stoppen; es wird keine Folgeaufgabe ausgefiihrt. Der Wert

wird in O_FN gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0 bis 255 Siehe auch |O_FT (ASCIl), ORDER (ASCII)

5.5.8.3 Attribut 0x03: Zielposition

Beschreibung

Definiert die Zielprofilposition in Positionseinheiten. Der Wert wird in O_P

gespeichert.
Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe
Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
fliichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert
Bereich Siehe auch | O_P (ASCIl), ORDER (ASCII)

5.5.8.4 Attribut 0x04: Zielgeschwindigkeit

Beschreibung

Dieses Attribut definiert die Zielprofilpositionsgeschwindigkeit in Pro-
fileinheiten pro Sekunde. Der Wert wird in O_V gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch |O_V (ASCIl), ORDER (ASCII)

5.5.8.5 Attribut 0x05: Inkrementell

Beschreibung

Dieses Flag legt fest, ob die Bewegung inkrementell oder absolut ist.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0
Datentyp Boolean Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert
Bereich 0 = absolute Position Siehe auch | O_C (ASCII), ORDER (ASCII)
1 = inkrementelle Position
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Dieses Attribut wird vom SERVOSTAR 600 nicht unterstiitzt.

Beschreibung

Dieses Attribut ermdglicht direkten Zugriff auf den Parameter O_C ORDER.
O_C wird auch automatisch geandert, wenn der Blockbefehl (Objekt Befehls-
block, Attribut 0x01) auf Befehl 0x08 gesetzt wird.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Long Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 flich-
tig gespeichert

Bereich Siehe auch |O_C (ASCII), ORDER (ASCII)

5.5.8.7 Attribut 0x65: O_ACC

Dieses Attribut wird vom SERVOSTAR 600 nicht unterstiitzt.

Beschreibung

Dieses Attribut erméglicht direkten Zugriff auf den Parameter O_ACC ORDER.
O_ACC wird auch automatisch geandert, wenn der Blockbefehl (Objekt
Befehlsblock, Attribut 0x01) auf Befehl 0x08 gesetzt wird.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Long Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliich-
tig gespeichert

Bereich Siehe auch O_ACC (ASCII), ORDER (ASCII)

5.5.8.8 Attribut 0x66: O_DEC

Dieses Attribut wird vom SERVOSTAR 600 nicht unterstiitzt.

Beschreibung

Dieses Attribut ermdglicht direkten Zugriff auf den Parameter O_DEC ORDER.
O_DEC wird auch automatisch gedndert, wenn der Blockbefehl (Objekt
Befehlsblock, Attribut 0x01) auf Befehl 0x08 gesetzt wird.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Long Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
fliichtig, Instanzen 181-255 fliich-
tig gespeichert

Bereich Siehe auch O_DEC (ASCIl), ORDER (ASCII)

5.5.8.9 Attribut 0x67: O_TAB

Dieses Attribut wird vom SERVOSTAR 600 nicht unterstitzt.

Beschreibung

Dieses Attribut ermoglicht direkten Zugriff auf den Parameter O_TAB ORDER.
O_TAB wird auch automatisch geadndert, wenn der Blockbefehl (Objekt
Befehlsblock, Attribut 0x01) auf Befehl 0x08 gesetzt wird.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Long Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 flichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch |O_TAB (ASCIl), ORDER (ASCII)

5.5.8.10 Attribut 0x68: O_FT

Dieses Attribut wird vom SERVOSTAR 600 nicht unterstlitzt.

Beschreibung

Dieses Attribut ermdglicht direkten Zugriff auf den Parameter O_FT ORDER.
O_FT wird auch automatisch geandert, wenn der Blockbefehl (Objekt Befehls-
block, Attribut 0x01) auf Befehl 0x08 gesetzt wird.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Long Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch | O_FT (ASCIl), ORDER (ASCII)
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5.5.9 Befehl 0x09 — Tippbetrieb
Dieser Befehl wird vom S300/S700 nicht unterstitzt.

Dieser Befehl dient zum Ausfiihren eines Geschwindigkeitsprofils. Da die Bewegung von unbe-
grenzter Dauer ist (und andauert, bis sie gestoppt wird), kann der Block nicht mit einer Fol-
geaufgabe verkniipft werden.

5.5.9.1 Attribut 0x01: Blocktyp

Beschreibung |0x09 = Geschwindigkeitsanderung. Der Blockbefehl legt den vom Auf-
gabenblock durchzufiihrenden Befehl fest. Der Wert wird in einem anderen
Formatim niederwertigen Byte von O_C2 gespeichert (fiir weitere Infor-
mationen siehe Anhang).

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe N/A

Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
fliichtig, Instanzen 181-255 fllichtig
gespeichert

Bereich 0x09 = Befehl 09 Siehe auch | Anhang, O_C2 (ASCII), ORDER
(ASCII)

5.5.9.2 Attribut 0x02: Blockverkniipfungsnummer

Beschreibung |Dieses Attribut stellt normalerweise eine Verkniipfung zur nachsten, aus-
zuflhrenden Blockinstanz her. Da ein Befehl zur Geschwindigkeitsanderung
keinen Folgeblock aufweisen kann, sollte dieses Atftribut nicht gesetzt werden.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe 0

Datentyp Unsigned Short Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich 0 Siehe auch |O_FT (ASCII), ORDER (ASCII)

5.5.9.3 Attribut 0x03: Zielgeschwindigkeit

Beschreibung |Dieses Attribut definiert die Zielprofilpositionsgeschwindigkeit in Pro-
fileinheiten pro Sekunde. Der Wert wird in O_V gespeichert.

Zugriffsregel Get/ Set Vorgabe

Datentyp Double Integer Instanz Instanzen 1-180 werden nicht-
flichtig, Instanzen 181-255 fliichtig
gespeichert

Bereich Siehe auch | O_V (ASCIl), ORDER (ASCII)
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5.6 Objekt Digitaler Eingang (Klasse 0x08)
Dieses Objekt ermdglicht den Zugriff auf die vier digitalen Eingange des Servoverstarkers. Die
Instanzen 1-4 entsprechen den digitalen Eingangen 1-4.

5.6.1 Attribut 0x03: Wert

Beschreibung | Dieses Attribut lautet 1, wenn der digitale Eingang High ist. Die Instanzen 1-4
entsprechen den digitalen Eingangen 1-4.

Zugriffsregel Get Vorgabe keine

Datentyp Boolean Nichtfliichtig N/A

Bereich 0 = Eingang ist inaktiv Siehe auch IN1 IN4 (ASCII)
1 = Eingang ist aktiv

5.7 Objekt Digitaler Ausgang (Klasse 0x09)

Dieses Objekt ermdglicht den Zugriff auf die beiden digitalen Ausgange des Servover-

starkers. Die Instanzen 1-2 entsprechen den digitalen Ausgangen 1-2. Zum Konfigurieren des
Servoverstarkers fiir die DeviceNet-Steuerung der digitalen Ausgange setzen Sie O1MODE=23
und O2MODE=23.

5.7.1 Attribut 0x03: Wert

Beschreibung |Setzt Sie dieses Attribut auf 1, um den digitalen Ausgang auf High zu setzen.
Die Instanzen 1-2 entsprechen digitalen Ausgangen.

Zugriffsregel Set Vorgabe keine

Datentyp Boolean Nichtfliichtig | N/A

Bereich 0 = Ausgang auf low setzen Siehe auch | O1MODE / O2MODE (ASCII),
1 = Ausgang auf high setzen 01/02 (ASCII)

5.8 Objekt Analoger Eingang (Klasse 0x0A)

Dieses Objekt ermdglicht den Zugriff auf die beiden analogen Eingange des Servover-
starkers. Die Instanzen 1-2 entsprechen den analogen Eingadngen 1-2.

5.8.1 Attribut 0x03: Wert

Beschreibung |Spannung am analogen Eingang in Millivolt. Die Instanzen 1-2 entsprechen
den analogen Eingangen 1-2.

Zugriffsregel Get Vorgabe keine

Datentyp Integer Nichtfliichtig N/A

Bereich -10000 bis 10000 Siehe auch ANIN1 /ANIN2 (ASCII)
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5.9 Objekt Analoger Ausgang (Klasse 0x0B)

Dieses Objekt wird vom S300/S700 nicht unterstiitzt

Dieses Objekt ermdglicht den Zugriff auf die beiden analogen Ausgange des Servover-
starkers. Die Instanzen 1-2 entsprechen den analogen Ausgangen 1-2. Zum Konfigurieren des
Servoverstarkers fiir die DeviceNet-Steuerung der analogen Ausgange setzen Sie ANOUT1=6
und ANOUT2=6.

5.9.1 Attribut 0x03: Wert

Einstellen auf die gewlinschte Ausgangsspannung in Millivolt. Zum Kon-
Beschreibung |figurieren des Servoverstarkers fir die DeviceNet-Steuerung der analogen
Ausgéange setzen Sie ANOUT1=6 und ANOUT2=6. Der Wert wird in AN1TRIG

/ AN2TRIG gespeichert.
Zugriffsregel Set Vorgabe keine
Datentyp Integer Nichtfliichtig N/A
Bereich -1000 bis 10000 Siehe auch ANOUT1 /ANOUT2 (ASCII),
AN1TRIG / AN2TRIG (ASCII)

5.10 Objekt Identitait (Klasse 0x01)

Objekt "Identitat™ 0x01
Objektklasse ID Beschreibung Get | Set | Grenzwerte
Attribute Offen Revision

Max. Instanz

X Nichtunterstutzt Anzahl Instanzen
Optionale Attributliste
Optionale Serviceliste

Max. ID der Klassenattribute

N[Ol WOIN| =

Max. ID der Instanzattribute
DeviceNet Services Parameteroptionen
Services Get_Attributes_All

Reset

X Nicht unterstitzt Get_Attribute_Single

Find_Next_Object_instance

Beschreibung Get | Set | Grenzwerte
Lieferant =(452)
Geratetyp =(16)
Produktcode =(3)
Revision =(1,1)
Status (unterstitzte Bit)
Seriennummer

Produktname

Status
Konfigurationskonsistenzwert
10 Heartbeat-Intervall
DeviceNet Services Parameteroptionen
Services Get_Attributes_All

X Reset | 0,1

X Get_Attribute_Single

Set_Attribute_Single

)

Objektinstanz
Attribute Offen

XXX XX X]| X

SERVOSTAR

OIN|ODJOA RO IN|—~

©
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5.11 Objekt Message Router (Klasse 0x02)

Objekt "Message Router"” 0x02

Objektklasse

ID

Beschreibung

Get | Set |Grenzwerte

Attribute Offen

Revision

Max. Instanz

X Nicht unterstiitzt

Anzahl Instanzen

Optionale Attributliste

Optionale Serviceliste

Max. ID der Klassenattribute

N|oO|jalR|WIN| =~

Max. ID der Instanzattribute

DeviceNet Services

Parameteroptionen

Services Get_Attributes_All
X Nicht unterstitzt Get_Attribute_Single
Objektinstanz ID Beschreibung Get | Set |Grenzwerte
Attribute Offen 1 Objektliste
2 Maximal unterstitzte Verbindungen
X Nicht unterstutzt 3 Anzahl aktiver Verbindungen
4 Liste der aktiven Verbindungen

DeviceNet Services

Parameteroptionen

Services

Get_Attributes_All

Get_Attribute_Single

X Nicht unterstiitzt

Set_Attribute_Single

5.12 Objekt DeviceNet (Klasse 0x03)

Objekt "DeviceNet" 0x03

Objektklasse

ID

Beschreibung

Get Set | Grenzwerte

Attribute Offen

Revision

X

Max. Instanz

X Nicht unterstiitzt

Anzahl Instanzen

Optionale Attributliste

Optionale Serviceliste

Max. ID der Klassenattribute

NjojalhlwIN|-~

Max. ID der Instanzattribute

DeviceNet Services

Parameteroptionen

Services X Get_Attribute_Single
X Nicht unterstutzt
Objektinstanz ID Beschreibung Get Set | Grenzwerte
Attribute Offen 1 MAC ID X
2 Baudrate X
X Nichtunterstitzt |3 BOI X X
4 Zahler "Kommunikationsabbruch" X X
5 Zuordnungsinformationen X
6 Schalter MAC ID geandert
7 Schalter fir Baudrate geandert
8 Schalterwert MAC ID X
9 Schalterwert Baudrate X

DeviceNet Services

Parameteroptionen

Services X Get_Attributes_All
X Set_Attribute_Single

X Nichtunterstitzt | X "M/S Verbindung zuweisen" gesetzt
X "M/S Verbindung freigeben" gesetzt
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5.13 Objekt Verbindung Explizit (Klasse 0x05)

Objekt "Verbindung" 0x05

Objektklasse ID Beschreibung Get Set | Grenzwerte
Attribute Offen 1 Revision
2 Max. Instanz
X NichtUnter- |3 Anzahl Instanzen
stutzt
4 Optionale Attributliste
5 Optionale Serviceliste
6 Max. ID der Klassenattribute
7 Max. ID der Instanzattribute
DeviceNet Services Parameteroptionen
Services Reset
Create
Delete
X Nicht Unter- Get_Attribute_Single
stitzt
Find_Next_Object_instance
Objektinstanz Anschlusstyp Max. Verbindungsinstanzen
M/S explizite Meldung 1 Server Client 1 gesamt
Produktionsauslésung(en) Zykl. COSs Anwen-
dungsausl.
Transporttyp(en) Server | X Client
Transportklasse(n) 2 3 X
ID Beschreibung Get Set | Grenzwerte
Attribute Offen 1 Status X
2 Instanztyp X
3 Transportklassenauslésung X
4 ID der hergestellten Verb. X
5 ID der verwendeten Verb. X
6 Urspringliche Kommuni- X
kations-Eigenschaften
7 GroRe der hergestellten Verb. X
8 Grofke der verwendeten Verb. X
9 Erwartete Paketgeschw. X X
12 Wartezeit-Aktion Watchdog X X
13 Pfadlange der hergestellten Ver- X
bindung
14 Pfad der hergestellten Verb. X
15 Pfadlange der verwendeten Verb. X
16 Pfad der verwendeten Verb. X
17 Produktionssperrzeit
DeviceNet Services Parameteroptionen
Services X Reset
Delete
Apply_attributes
X Get_Attribute_Single
X Set_Attribute_Single
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5.14 Objekt "Verbindung Polled 1/0" (Klasse 0x05)

Objekt "Verbindung" 0x05

Objektklasse ID Beschreibung Get Set | Grenzwerte
Attribute Offen 1 Revision
2 Max. Instanz
X NichtUnter- |3 Anzahl Instanzen
stutzt
4 Optionale Attributliste
5 Optionale Serviceliste
6 Max. ID der Klassenattribute
7 Max. ID der Instanzattribute
DeviceNet Services Parameteroptionen
Services X Reset
Create
Delete
X Nicht Unter- Get_Attribute_Single
stitzt
Find_Next_Object_instance
Objektinstanz Anschlusstyp Max. Verbindungsinstanzen
M/S explizite Meldung 1 Server Client 1 gesamt
Produktionsauslésung(en) Zykl. X | COS Anwen-
dungsausl.
Transporttyp(en) Server | X Client
Transportklasse(n) 2 X 3
ID Beschreibung Get Set | Grenzwerte
Attribute Offen 1 Status X
2 Instanztyp X
3 Transportklassenauslésung X
4 ID der hergestellten Verb. X
5 ID der verwendeten Verb. X
6 Urspringliche Kommuni- X
kations-Eigenschaften
7 GroRke der hergestellten Verb. X
8 Grofie der verwendeten Verb. X
9 Erwartete Paketgeschw. X X
12 Wartezeit-Aktion Watchdog X X
13 Pfadlange der hergestellten Ver- X
bindung
14 Pfad der hergestellten Verb. X
15 Pfadlange der verwendeten Verb. X
16 Pfad der verwendeten Verb. X
17 Produktionssperrzeit
DeviceNet Services Parameteroptionen
Services X Reset
Delete
Apply_attributes
X Get_Attribute_Single
X Set_Attribute_Single
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6 Polled /0O Meldungen

6.1

Normalerweise werden Gruppenmeldungen (Polled I/O) fiir Echtzeitdaten und Bewe-
gungssteuerung verwendet. Weitere Informationen (= # 20, DeviceNet Ubersicht).

1/0-Befehlsgruppen

|

INFO

Polled I/O Messaging ist eine Methode zum Ubertragen einer Gruppe von Steuer-Bits und eines
Datenbefehls und Erhalten einer Gruppe von Status-Bits und einer Antwort mit einem Datenwert.
Diese Kommunikationsmethode ist bevorzugt, da mit Explicit Messaging nur jeweils ein Wert tGber-
tragen werden kann. Polled I/0O und Explicit Messaging kdnnen gleichzeitig fur die Kom-
munikation zwischen dem Controller und dem Verstarker verwendet werden. In diesem Abschnitt
wird das Format fiir jede Befehlsgruppe definiert. AuRerdem enthalt dieser Abschnitt Beispiele fir
jede Befehlsgruppe.

Befehlsgruppen enthalten Steuer-Bits, die fur jeden Befehlstyp identisch definiert sind. Zusatzlich
zu den Steuer-Bits kann eine Befehlsgruppe zum Senden von jeweils einem Datenbefehl ver-
wendet werden (Zielposition, Zielgeschwindigkeit, Beschleunigung, Geschwindigkeitsabnahme
oder Drehmoment). Der Befehlstyp wird im Feld Befehlsgruppentyp angegeben.

Der Servoverstérker reagiert auf jede eingegangene Befehlsgruppe mit der Ubertragung einer
Antwortgruppe (= # 63, I/O-Antwortgruppen). Die Antwortgruppe enthalt Steuer-Bits, die flr jeden
Antworttyp identisch definiert sind.

Zusatzlich zu den Status-Bits kann eine Antwortgruppe jeweils einen Datenwert (ibertragen

(Ist-Position, befohlene Position, Ist-Geschwindigkeit, Ist-Drehmoment oder Fehlercode). Der Ant-
worttyp wird im Feld Antwortgruppentyp der Befehlsgruppe angegeben. Eine Befehlsgruppe kann
sowohl einen Befehlsgruppentyp und einen Antwortgruppentyp enthalten, um einen Befehl zu
Ubertragen und eine Antwortin der selben Gruppe anzufordern.

Alle acht Datenbyte werden ignoriert, wenn kein gultiger Gruppentyp in Byte 2 angegeben ist.
(Gultige Befehlsgruppentypen sind 0 bis 5.)

Daten auRerhalb des Bereichs des Attributs bewirken eine Fehlerantwortgruppe. Dies gilt fiir alle
Befehlsgruppen auRer Gruppe 5 (Drehmoment).

Der Servoverstarker muss referenziert werden, bevor eine Bewegung beginnt. Geschieht dies
nicht, I6st der Servoverstarker einen Antriebsalarm aus. Dieser Alarm muss geléscht werden,
bevor der Servoverstarker wieder in Betrieb genommen werden kann.
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6.1.1 Steuer-Bits und Datenfelder

Byte Bit7 Bit 6 Bit 4 Bit 3 Bit2 @ Bit1 Bit 0
0 | Aktivieren Reg. Sofortiger | Kontrollierter | Richtung | Inkre- | Start- | Laden /
aktivieren Stopp Stopp mentell | block | Start
1 Blocknummer
2 Befehlsachse =001 Typ der Eingangsbefehlsgruppe
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe
4 Daten niederwertiges Byte
5 Daten niederwertiges, mittleres Byte
6 Daten héherwertiges, mittleres Byte
7 Daten héherwertiges Byte

Aktivieren Das Setzen dieses Bit aktiviert den Verstarker. Siehe auch Enable
(Klasse 0x25 Lageregler, Attribut 0x11).

Registrierung akti- Registrierungseingang aktivieren.

vieren Dieses Bit wird vom S300/S700 nicht unterstitzt

Sofortiger Stopp Wenn dieses Bit gesetzt ist, wird der Antrieb sofort (ohne Verzdégerung)
gestoppt. Siehe auch “Sofortiger Stopp” (Klasse 0x25 Lageregler, Attribut
0x15).

Kontrollierter Stopp Wenn dieses Bit gesetztist, wird der Antrieb langsam gestoppt. Siehe
auch “Kontrollierter Stopp” (Klasse 0x25 Lageregler, Attribut 0x14).

VORSICHT: Geben Sie nur HARD STOP (sofortiger Stopp) oder nur SMOOTH STOP (kon-

trollierter Stopp) aus, um die Bewegung zu stoppen. Wenn Sie eines dieser Bits zur gleichen Zeit

wie das Bit "Trajektoriestart" andern, fuhrt dies zu unvorhergesehenen Aktionen der Steuerung.

Richtung Dieses Bit wird nur im Geschwindigkeitsmodus verwendet. Positiv = 1,
Negativ = 0 Siehe auch Objekt "Richtung" (Lageregler, Klasse 0x25, Attri-
but 0x17).

Inkrementell Dieses Bit wird nurim Positionsmodus verwendet. Dieses Bit zeigt an, ob

die in Byte 4 bis 7 der Befehlsgruppe 1 "Zielposition" festgelegte Position
absolut (0) oder relativ (1) ist.
Siehe Beschreibung des Flag fir "Relativmode".

Startblock Wenn dieses Bit High (1) und die Blocknummer auf Low (0) gesetzt ist,
werden zuvor erzeugte Programme ausgefiihrt und im Servoverstarker
gespeichert.

Das ausgefiihrte Programm wird durch die letzten vier Byte der Befehls-
gruppe definiert. Um die Programmausfiihrung zu stoppen, missen Sie
den Startblock High (1) und die Blocknummer High (1) setzen. Pro-
gramme kdnnen mit jeder Befehlsgruppe ausgefihrt werden. Siehe bei-
gefligtes Beispiel.

VORSICHT: Eine unkontrollierte Aktion tritt ein, wenn der Startblock High (1) gesetzt und gleich-

zeitig ein Zustandswechsel von 0 auf 1 fur "Trajektoriestart" ausgegeben wird.

Laden/Start Durch den Zustandswechsel dieses Bit von 0 auf 1 wird eine Bewegung
in Befehlsgruppe 1 "Zielposition" gestartet. Fiir alle anderen Befehls-
gruppen legt der Wechsel dieses Bit den Datenwert fest (d.h. Geschwin-
digkeit, Beschleunigung usw.).

Siehe auch Objektklasse "Trajektoriestart, Lageregler” (ID=37).

Blocknummer Dient, zusammen mit “Startblock” zur Ausfihrung einer zuvor im Ser-
voverstarker definierten Blockbefehlsfolge (Fahrsatz). Dieses Feld gibtan,
dass die Blockinstanz mit der Ausfuhrung beginnen soll, wenn der Start-
block von 0 auf 1 wechselt.

Das Feld Blocknummer wird nur verwendet um Blockbefehle aus-
zufihren, nicht um sie zu verandern. Um Blockbefehle zu editieren, sen-
den Sie explizite Objekte an den Blockbefehl. Siehe auch "Block"
(Klasse 0x26 “Blockfolgesteuerung”, Attribut 0x01).

Befehlsachse Der Servoverstarker unterstitzt nur eine Achse; daher muss dieser Wert
immer 1 sein. Alle anderen Werte verursachen die Fehlerantwort
COMMAND_AXIS_INVALID.
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Antwortachse Der Servoverstarker unterstlitzt nur eine Achse; daher muss dieser Wert
immer 1 sein. Alle anderen Werte verursachen die Fehlerantwort
RESPONSE_AXIS_INVALID.

Befehlsgruppen- Die Zielposition, Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und

typ Drehmoment kdnnen mit einer Befehlsgruppe modifiziert werden. Setzen
Sie den Befehlstyp auf die gewiinschte Befehlszahl (wie in den folgenden
Abschnitten beschrieben). Setzen Sie den Befehlstyp auf Null (0), um kei-
nen Befehl in der Gruppe zu geben.

Antwortgruppen- Setzen Sie den Antworttyp in der Befehlsgruppe, um festzulegen, welche

typ Daten in der Antwortgruppe zuriickgeliefert werden. Ist-Position, Ziel-
position, ist-Geschwindigkeit und Ist-Drehmoment sind verfiigbar. Siehe
Abgerufene I/O Antwortgruppe fiir weitere Informationen. Setzen Sie den
Antworttyp auf Null (0), um keine Datenantwort anzufordern (eine Ant-
wortgruppe mit glltigen Status-Bits wird dennoch zurlickgeliefert).

Daten-Bytes Laden Sie Daten fiir den gewlinschten Befehlstyp in die Datenfelder, mit
dem niederwertigsten Byte zuerst.

6.1.2 Ausfiihren einer gespeicherten Sequenz iiber DeviceNet

Eine Folge von Fahrsatzen kann im Setup Programm des Servoverstarkers oder iber DeviceNet
konfiguriert (siehe Objekt "Befehlsblock") und spater tber DeviceNet ausgefiihrt werden. Weitere
Anweisungen zum Erstellen einer Folge von Fahrsatzen finden Sie in der Online Hilfe der Inbe-
triebnahmesoftware.

Zur Durchfiihrung einer Fahrsatzfolge setzen Sie die Blocknummer gleich dem Index des zur Aus-
filhrung anstehenden Blocks. Das Bit "Startblock" muss eine positive Flanke aufweisen. "Akti-
vieren" muss ebenfalls eine positive Flanke aufweisen, wahrend die Stoppbits eine negative
Flanke haben missen.

Byte Bit7 Bit6 Bit 5 Bit 4 i Bit 2 Bit 1 Bit 0
Akti- | Reg. | Sofortiger | Kontrol- Richtung Inkre- Start- Trajekto-

0 |vieren| akti- Stopp lierter | (Geschwindig- | mentell block riestart
vieren Stopp keitsmodus)

1 Blocknummer

2 0 0 1 0 Typ der Eingangsbefehlsgruppe (0000)

3 0 0 1 0 Typ der Ausgangsantwortgruppe

4 0

5 0

6 0

7 0

Zum Stoppen der Ausfihrung einer Befehlssequenz setzen Sie das Bit fiir "kontrollierten Stopp"
oder "sofortigen Stopp" High.
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6.1.3 Data Handshaking

Data Handshaking dient zum Ubertragen von Datenbefehlen mit Polled /O Messaging. Zum Uber-
tragen eines Befehls an den Servoverstarker setzen Sie den Befehlstyp und laden Sie Daten in
die Datenfelder und wechseln Sie dann das Lade-/Start-Bit auf High. Der Servoverstarker akzep-
tiert Daten nur, wenn Laden/Starten von 0 auf 1 wechselt. Wenn die Daten erfolgreich geladen
wurden, setzt der Servoverstarker das Antwortflag “Laden abgeschlossen” auf High. “Laden abge-
schlossen” wird vom Servoverstarker geléscht, nachdem Laden/Starten vom Regler geldscht
wurde.

Wenn die Daten aufgrund eines Fehlers in der Befehlsgruppe nicht erfolgreich geladen werden,
ladt der Servoverstarker eine Fehlerantwort in die Antwortgruppe (Antworttyp = 0x14, Byte 4 =
Fehlercode, Byte 5 = Zusatzcode, Bytes 6-7 Echobefehlsgruppenbytes 2-3). Flr weitere Infor-
mationen siehe Polled I/O Antwortgruppe 0x14 — Befehl-/Antwortfehler.

Polled I/0-Handshaking-Sequenz Beispiel

1. Regler |adt einen giiltigen Befehlstyp und
Daten in die Befehlsgruppe mit Laden/Star-
ten auf Low (0).

Laden Sie einen Zielpositionsbefehl von 1000. C:
0x80 0x00 0x21 0x20 0xE8 0x03 0x00 0x00
Aktivieren=1, Laden/Starten=0, Befehlsachse=1,
Befehlstyp=1, Antwortachse=1,

Antworttyp=0 (keiner), Daten=1000

2. Servoverstarker I6scht das Flag “Laden
abgeschlossen” in der Befehlsgruppe, wenn
Laden/Starten in der Befehlsgruppe Low ist.

Antworten Sie mit Statusflags. Noch kein Befehl.
R: 0x84 0x00 0x00 0x20 0x00 0x00 0x00 0x00
Aktiviert=1, In Position=1, Laden abge-
schlossen=0, Antwortachse=1, Antworttyp=0 (kei-
ner), Daten=0

3. Controller prift, ob das Flag “Laden abge-
schlossen” in der Befehlsgruppe Low ist, um
sicherzustellen, dass der Servoverstarker fur
den Empfang von Daten bereit ist. Regler
setzt das Flag “Daten laden” in der Befehls-
gruppe.

Setzen Sie das Flag “Daten laden”.
C: 0x81 0x00 0x21 0x20 OxE8 0x03 0x00 0x00

Aktivieren=1, Laden/Starten=1, Befehlsachse=1,
Befehlstyp=1, Antwortachse=1, Daten=1000

4. Servoverstarker sieht Flagwechsel
“Laden/Starten” High und versucht, den im
Feld Befehlstyp angegebenen Befehl auf
den Daten in den Datenbytes auszufiihren.
Wenn dies erfolgreich ist, setzt der Ser-
voverstarker das Flag “Laden abge-
schlossen”. Wenn der Befehl fehlschlagt
oder die Befehlsgruppe ungliltig ist, setzt der
Servoverstarker den Antworttyp auf Fehler
und |adt die Fehlerinformation in die Ant-
wortgruppendatenfelder. Wenn der Befehl
der Betriebsart entspricht (z.B. Zielposition in
Positionierungsmodus), beginnt der Ser-
voverstarker die Bewegung.

Wenn kein Fehler auftritt, fihren Sie den ange-
forderten Befehl aus.

R: 0x81 0x00 0x80 0x20 0x00 0x00 0x00 0x00
Aktiviert=1, In Bewegung=1, Laden abge-
schlossen=1, Antwortachse=1,

Antworttyp=0 (keiner), Daten=0

Im Fehlerfall (z.B. Daten aufRerhalb des
Bereichs):

R: 0x80 0x00 0x00 0x34 0x09 OxFF 0x21 0x20

Aktiviert=1, Laden abgeschlossen=0, Ant-
wortachse=1, Antworttyp=0x14 (Fehler), Feh-
lercodes=0x09FF (Ungliltiges Attribut), Bytes 6-7
Echo 2-3.

5. Regler wartet, bis entweder das Flag
“Laden abgeschlossen” auf High wechselt
oder ein Fehlerantworttyp in der Ant-
wortgruppe aufscheint und I6scht dann
Laden/Starten. Bereit fiir den nachsten
Befehl.

Ldschen Sie Laden/Starten.
C: 0x80 0x00 0x21 0x20 0xE8 0x03 0x00 0x00

Aktivieren=1, Laden/Starten=0, Befehlsachse=1,
Befehlstyp=1, Antwortachse=1, Daten=1000
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6.1.4 Befehlsgruppe 0x01 — Zielposition

Mit dieser Polled I/O Befehlsgruppe wird eine Trajektorie (nur bei Betriebsart Lageregelung) des
festgelegten Abstands gestartet.

Die Trajektorie kann absolut oder relativ sein, abhangig vom Wert des Bits Relativ. Im Opmode
Lageregelung beginnt eine Bewegung, sobald die Zielposition geladen ist. Laden Sie die Ziel-
position daher zuletzt und erst nach Geschwindigkeit, Beschleunigung und Geschwin-
digkeitsabnahme. Die hier gespeicherte Zielposition entspricht dem Zielpositionsattribut des
Objekts “Lageregler” (Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0x06). Auf den Wert kann auch tber den
seriellen Terminalbefehl O_P zugegriffen werden. Diese Gruppe beeinflusst ausschliesslich Fahr-
auftrag 0, die Blockbefehle (Fahrsatze) 1 bis 255 bleiben unverandert.

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Akti- Reg. Sofortiger | Kontrol- | Richtung Inkre- Start- Laden/
0 vieren akti- Stopp lierter mentell block Start
vieren Stopp
1 Blocknummer
2 Befehlsachse = 001 Typ der Eingangsbefehlsgruppe (00001)
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe
4 Zielposition niederwertiges Byte
5 Zielposition niederwertiges, mittleres Byte
6 Zielposition hdherwertiges, mittleres Byte
7 Zielposition hdherwertiges Byte

Fir Bit-Beschreibungen siehe Steuer-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fiir die Servoverstarker des Typs Servoverstarker dargestellt. Die
Zielposition ist auf 1000 Positionseinheiten oder 0x000003E8 hex eingestellt. Das Bit Aktivieren
ist eingestellt, da diese Einstellung die Bewegung initiiert; das Bit Relativ ist eingestellt, um eine
relative Positionsbewegung anzugeben; das Bit Laden/Starten ist eingestellt, um mit dem Hands-
haking zu beginnen. In diesem Beispiel ist der Antwortgruppentyp auf Antwortgruppe 3 — Ist-
Geschwindigkeit eingestellt. Der Servoverstarker tGbertragt die Ist-Geschwindigkeit, wenn er auf
diesen Befehl antwortet.

Fiir Details zum Senden eines Polled I/O-Befehls siehe den obigen Abschnitt “Data Hands-
haking”. Befolgen Sie die korrekte Sequenz mit dem Befehlsgruppen-Bit Laden/Starten und dem
Antwortgruppen-Bit Laden abgeschlossen. Priifen Sie auf Fehlerantworten, indem Sie Feh-
lerantwortcode 0x14 im Feld Antwortgruppentyp der Antwortgruppe suchen.

Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

1 0

2 0 0 1 0 0 0 0 1
3 0 0 1 0 0 0 1 1
4 OxE8

5 0x03

6 0x00

7 0x00
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6.1.5 Befehlsgruppe 0x02 — Zielgeschwindigkeit

Diese Polled I/0 Befehlsgruppe dient zur Anderung der Zielgeschwindigkeit in Positionsoder
Geschwindigkeitsmodus. Das Bit “Richtung® setzt die gewlinschte Richtung im Geschwin-
digkeitsmodus und wird in allen anderen Modi ignoriert. Im Geschwindigkeitsmodus beginnt eine
Bewegung, sobald die Zielgeschwindigkeit geladen ist. Im Positionsmodus beginnt keine Bewe-
gung, wenn die Zielgeschwindigkeit geladen ist.

Im Lagereglermodus entspricht die hier gespeicherte Zielgeschwindigkeit dem Ziel-
geschwindigkeitsattribut des Objekts “Lageregler” (Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0x07). Im Dreh-
zahlreglermodus entspricht die hier gespeicherte Zielgeschwindigkeit dem
Tippgeschwindigkeitsattribut des Objekts “Lageregler” (Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0x16).
Diese Gruppe beeinflusst ausschliesslich Fahrauftrag 0, die Blockbefehle (Fahrsatze) 1 bis 255
bleiben unverandert.

Festlegung der Einheiten: Verstarkersetup (VUNIT, Lageregler-Attribute 40-41).

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Akti- Reg. Sofortiger | Kontrol- | Richtung Inkre- Start- Laden/
0 vieren akti- Stopp lierter mentell block Start
vieren Stopp
1 Blocknummer
2 Befehlsachse = 001 Typ der Eingangsbefehlsgruppe (00010)
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe
4 Zielgeschwindigkeit niederwertiges Byte
5 Zielgeschwindigkeit niederwertiges, mittleres Byte
6 Zielgeschwindigkeit héherwertiges, mittleres Byte
7 Zielgeschwindigkeit héherwertiges Byte

Fir Bit-Beschreibungen siehe Steuer-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fir Servoverstarker des Typs Servoverstarker dargestellt. Die Ziel-
geschwindigkeit ist auf 20000 Schritte pro Sekunde oder 0x00004E20 hex eingestellt. Das Bit
Aktivieren wird zum Aktivieren des Servoverstarkers eingestellt; die Bit Richtung wird geléscht, so
dass die Bewegung in negativer Richtung erfolgt, wenn der Servoverstarker in Geschwin-
digkeitsmodus ist; das Bit Laden/Starten ist eingestellt, um das Handshaking zu beginnen. Im
Geschwindigkeitsmodus beschleunigt der Servoverstarker sofort auf -20000 Schritte pro Sekunde
oder verringert die Geschwindigkeit um diesen Wert. Im Positionsmodus wird die Ziel-
geschwindigkeit fiir die Trajektorie geladen. In diesem Beispiel ist der Antwortgruppentyp auf Ant-
wortgruppe 1 — Ist-Position eingestellt. Der Servoverstarker Gbertragt die Ist-Position, wenn er auf
diesen Befehl antwortet (fir weitere Informationen siehe Antwortgruppe 0x01 — Ist-Position).

Fir Details zum Senden eines Polled I/O-Befehls siehe den obigen Abschnitt “Data Hands-
haking”. Befolgen Sie die korrekte Sequenz mit dem Befehlsgruppen-Bit Laden/Starten und dem
Antwortgruppen-Bit Laden abgeschlossen. Priifen Sie auf Fehlerantworten, indem Sie Feh-
lerantwortcode 0x14 im Feld Antwortgruppentyp der Antwortgruppe suchen.

1 0

2 0 0 1 0 0 0 1 0
3 0 0 1 0 0 0 0 1
4 0x20

5 Ox4E

6 0x00

7 0x00




S300-S600-S700 DeviceNet | 6 Polled I/O Meldungen

6.1.6 Befehlsgruppe 0x03 — Beschleunigung

Diese Polled I/0 Befehlsgruppe dient zur Anderung der Beschleunigung in Positionsoder
Geschwindigkeitsmodus.

Der hier gespeicherte Beschleunigungswert entspricht dem Beschleunigungsattribut des Objekts
“Lageregler” (Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0x08). Im Geschwindigkeitsmodus ist der Antrieb-
sparameter ACC eingestellt. Im Positionsmodus ist der Antriebsparameter ACCR eingestellt.

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1
Akti- Reg. Sofortiger | Kontrol- | Richtung Inkre- Start- Laden/
0 vieren akti- Stopp lierter mentell block Start
vieren Stopp
1 Blocknummer
2 Befehlsachse = 001 Typ der Eingangsbefehlsgruppe (00011)
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe
4 Beschleunigung niederwertiges Byte
5 Beschleunigung niederwertiges, mittleres Byte
6 Beschleunigung héherwertiges, mittleres Byte
7 Beschleunigung hoherwertiges Byte

Fur Bit-Beschreibungen siehe Steuer-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fir dargestellt. Die Beschleunigung ist auf 20000 Schritte/Sek? oder
0x00004E20 hex eingestellt. Das Bit Aktivieren ist eingestellt, um den Servoverstarker zu akti-
vieren; das Bit Laden/Starten ist eingestellt, um mit dem Handshaking zu beginnen. In diesem Bei-
spiel ist der Antwortgruppentyp auf Antwortgruppe 1 — Ist-Position eingestellt. Der Servoverstarker
Ubertragt die Ist-Position, wenn er auf diesen Befehl antwortet (fir weitere Informationen siehe Ant-
wortgruppe 0x01 — Ist-Position).

Fir Details zum Senden eines Polled I/O-Befehls siehe den obigen Abschnitt “Data Hands-
haking”. Befolgen Sie die korrekte Sequenz mit dem Befehlsgruppen-Bit Laden/Starten und dem
Antwortgruppen-Bit Laden abgeschlossen. Prifen Sie auf Fehlerantworten, indem Sie Feh-
lerantwortcode 0x14 im Feld Antwortgruppentyp der Antwortgruppe suchen.

Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

1 0

2 0 0 1 0 0 0 1 1

3 0 0 1 0 0 0 0 1

4 0x20

5 Ox4E

6 0x00

7 0x00
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6.1.7 Befehlsgruppe 0x04 — Verzégerung

Diese Polled /0 Befehlsgruppe dient zur Anderung der Geschwindigkeitsabnahme in Posi-
tionsoder Geschwindigkeitsmodus.

Der hier gespeicherte Wert fur die Geschwindigkeitsabnahme entspricht dem Geschwin-
digkeitsabnahmeattribut des Objekts “Lageregler” (Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0x09). Im
Geschwindigkeitsmodus ist der Antriebsparameter DEC eingestellt. Im Positionsmodus ist der
Antriebsparameter DECR eingestellt.

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Akti- Reg. Sofortiger | Kontrol- | Richtung Inkre- Start- Laden/
0 vieren akti- Stopp lierter mentell block Start
vieren Stopp
1 Blocknummer
2 Befehlsachse = 001 Typ der Eingangsbefehlsgruppe (00100)
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe
4 Verzbégerung niederwertiges Byte
5 Verzoégerung niederwertiges, mittleres Byte
6 Verzégerung hoherwertiges, mittleres Byte
7 Verzoégerung hoherwertiges Byte

Fir Bit-Beschreibungen siehe Steuer-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fur Servoverstarker dargestellt. Die Geschwindigkeitsabnahme ist
auf 20000 Schritte/Sek2 oder 0x00004E20 hex eingestellt. Das Bit Aktivieren ist eingestellt, um
den Servoverstarker zu aktivieren; das Bit Laden/Starten ist eingestellt, um mit dem Handshaking
zu beginnen. In diesem Beispiel ist der Antwortgruppentyp auf Antwortgruppe 1 — Ist-Position ein-
gestellt. Der Servoverstarker lbertragt die Ist-Position, wenn er auf diesen Befehl antwortet (fur
weitere Informationen siehe Antwortgruppe 0x01 — Ist-Position).

Fir Details zum Senden eines Polled I/O-Befehls siehe den obigen Abschnitt “Data Hands-
haking”. Befolgen Sie die korrekte Sequenz mit dem Befehlsgruppen-Bit Laden/Starten und dem
Antwortgruppen-Bit Laden abgeschlossen. Prifen Sie auf Fehlerantworten, indem Sie Feh-
lerantwortcode 0x14 im Feld Antwortgruppentyp der Antwortgruppe suchen.

Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

1 0

2 0 0 1 0 0 1 0 0
3 0 0 1 0 0 0 0 1
4 0x20

5 Ox4E

6 0x00

7 0x00
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6.1.8 Befehlsgruppe 0x05 — Drehmoment

Diese Polled I/0 Befehlsgruppe dient zur Anderung des Drehmoments. Diese Befehle kénnen nur
im Drehmomentmodus verwendet werden. Die Bewegung beginnt, sobald der Wert geladen ist.

Der hier gespeicherte Drehmomentwert entspricht dem Drehmomentattribut des Objekts “Lage-
regler” (Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0x19). Auf den Wert kann auch iber den seriellen Ter-
minalbefehl T zugegriffen werden.

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1
Akti- Reg. Sofortiger | Kontrol- | Richtung Inkre- Start- Laden/
0 vieren akti- Stopp lierter mentell block Start
vieren Stopp
1 Blocknummer
2 Befehlsachse = 001 Typ der Eingangsbefehlsgruppe (00101)
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe
4 Drehmoment niederwertiges Byte
5 Drehmoment niederwertiges, mittleres Byte
6 Drehmoment héherwertiges, mittleres Byte
7 Drehmoment h6herwertiges Byte

Fur Bit-Beschreibungen siehe Steuer-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fur Servoverstarker dargestellt. In diesem Beispiel ist das Dreh-
moment (Strom) auf 3,0 A in einem Servoverstarker mit einem Spitzenwert von 6,0 A gesetzt. Die
Einheiten fiir das Drehmoment sind auf einen Spitzenstrom von 3280 gewichtet, sodass der Soll-
wert 3280*3,0/6,0=1640 Drehmomenteinheiten (hexadezimal 0x00000668 Dreh-
momenteinheiten) betragt. Das Bit Aktivieren ist eingestellt, um den Servoverstarker zu aktivieren;
das Bit Laden/Starten ist eingestellt, um mit dem Handshaking zu beginnen. Im Dreh-
momentmodus beginnt die Bewegung, sobald der Drehmomentbefehl geladen ist. In diesem Bei-
spiel ist der Antwortgruppentyp auf Antwortgruppe 1 — Ist-Position eingestellt. Der Servoverstarker
Ubertragt die Ist-Position, wenn er auf diesen Befehl antwortet (fiir weitere Informationen siehe Ant-
wortgruppe 0x01 — Ist-Position).

Fir Details zum Senden eines Polled I/O-Befehls siehe den obigen Abschnitt “Data Hands-
haking”. Befolgen Sie die korrekte Sequenz mit dem Befehlsgruppen-Bit Laden/Starten und dem
Antwortgruppen-Bit Laden abgeschlossen. Priifen Sie auf Fehlerantworten, indem Sie Feh-
lerantwortcode 0x14 im Feld Antwortgruppentyp der Antwortgruppe suchen.

Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

1 0

2 0 0 1 0 0 1 0 1
3 0 0 1 0 0 0 0 1
4 0x68

5 0x06

6 0x00

7 0x00
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6.2 1/O-Antwortgruppen

Polled I/O Messaging ist eine Methode zum Ubertragen einer Gruppe von Steuer-Bits und eines
Datenbefehls und erhalten einer Gruppe von Status-Bits und einer Antwort mit einem Datenwert.
Diese Kommunikationsmethode ist bevorzugt, da mit Explicit Messaging nur jeweils ein Wert tiber-
tragen werden kann. Polled I/0-Messaging ist eine Methode zur Ubermittiung einer Gruppe spe-
zifischer Befehle an Gerate. Diese Kommunikationsmethode ist vorzuziehen, da sie schneller ist
als Explicit Messaging. Polled I/O und Explicit Messaging kénnen gleichzeitig fiir die Kom-
munikation zwischen dem Controller und dem Servoverstarker verwendet werden. In diesem
Abschnitt wird das Format fir jede Antwortgruppe definiert. Zudem enthalt dieser Abschnitt Bei-
spiele fir jede Gruppe.

Bei Polled I/O-Messaging Ubertragt der Servoverstarker eine Antwortgruppe, wenn er eine
Befehlsgruppe vom Servoverstarker erhalt. Die Antwortgruppe enthalt Steuer-Bits, die fiir jeden
Antworttyp identisch definiert sind. Zusatzlich zu den Status-Bits kann eine Antwortgruppe jeweils
einen Datenwert Ubertragen (Ist-Position, befohlene Position, Ist-Geschwindigkeit, Ist-Dreh-
moment oder Fehlerwerte). Der Antworttyp wird im Feld Antwortgruppentyp der Befehlsgruppe
angegeben. Eine Befehlsgruppe kann sowohl einen Befehlsgruppentyp und einen Ant-
wortgruppentyp enthalten, um einen Befehl zu tbertragen und einen Datenwertin der selben
Gruppe anzufordern.

6.2.1 Status-Bits und Datenfelder

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Status | Registrie- | Referenz- | Aktuelle | Allgemeiner In Block In
0 aktivi- rungs- fahrt- Richtung Fehler Position | in Aus- | Bewe-
eren ebene ebene fihrung | gung
Ausfiihrung der Blocknummer
2 Laden Block- Folge- | Negative Positive Negative | Positive | Fehler-
beendet| fehler fehler SW- SW- HW- HW- | eingang
Grenze Grenze Grenze | Grenze | aktiv
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe
4 Daten Niederwertiges Byte
5 Daten Niederwertiges, mittleres Byte
6 Daten Hoherwertiges, mittleres Byte
7 Daten Hoherwertiges Byte

Status aktivieren Dieses Bit gibt den Aktivierungsstatus des Servoverstarkers wieder.
Siehe "Aktivieren (Klasse 37: Lageregler, Attribut 17)".
Registrierungs- Die tatsachliche Stufe des Registrierungseingangs. Der digitale Eingang 2

ebene muss fiir diese Registrierung konfiguriert sein.

Referenzfahrt- Dieses Bit gibt die Ebene des Referenzfahrteingangs des Servoverstarkers
ebene wieder.

Aktuelle Rich- Dieses Bit gibt die tatsachliche Bewegungsrichtung an. Wenn der Antrieb
tung nichtin Bewegung ist, wird die Richtung der letzten Bewegung angezeigt.

Siehe auch “Richtung” (Klasse 0x25, Attribut 0x17).

Allgemeiner Feh- Dieses Bit zeigt an, ob ein Fehler aufgetreten ist. Siehe "Allgemeiner Fehler

ler (Klasse 36: Lageregler Uberwachung, Attribut 5)".

In Position Dieses Bit gibt an, ob sich der Motor in der zuletzt angestrebten Position (1-Im
Ziel) befindet. Siehe Beschreibung fir "Relative Position (Klasse 37: Lage-
regler, Attribut 12)".

Block in Aus- Wenn dieses Bit gesetzt ist, fiihrt der Servoverstérker ein Block-

fiihrung befehlprogramm durch. Siehe auch “Block ausfiihren” (Klasse 0x26 “Block-
folgesteuerung”, Attribut 0x02).

In Bewegung Dieses Bit gibt an, ob eine Trajektorie ablauft (1) oder beendet (0) ist. Das Bit
wird sofort fiir die Befehlsgruppen 1, 10 und 11 gesetzt und bleibt wahrend
der gesamten Bewegung gesetzt. Siehe Beschreibung fir "Trajektoriestart
(Klasse 37 Lageregler, Attribut 11)".

Laden beendet Dieses Bitzeig an, dass die Befehlsdaten in der Befehlsmeldung erfolgreich
in den Verstarker geladen wurden. Wird fiir das handshaking zwischen Steue-
rung und Verstarker verwendet, siehe auch Data Handshaking.



Blockfehler

Schleppfehler

Negative SW
Grenze
Positive SW
Grenze
Negative HW
Grenze
Positive HW
Grenze
Fehlereingang
aktiv
Antwortachse

Antwort-
gruppentyp

Daten-Bytes
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Dieses Bit wird gesetzt, um anzuzeigen, dass in der Befehls-
blockprogrammsequenz ein Fehler aufgetreten ist. Lesen Sie den Block-
fehlercode (Klasse 0x28 Blockfolgesteuerung, Attribut 0x05), um den Fehler
zu beseitigen. Siehe auch Blockfehler (Klasse 0x26 “Blockfolgesteuerung”,
Attribut 0x04).

Dieses Bit zeigt an, wann ein Schleppfehler (statisch oder dynamisch) auftritt.
Beseitigen Sie den Fehler, um mit der Bewegung fortzufahren (Klasse 0x24
Lageregleriberwachung, Attribut 0x64 — Fehler I6schen).

Dieses Bit zeigt an, wann die Position unter dem oder am negativen Soft-
wareendschalter ist.

Dieses Bit zeigt an, wann die Position unter dem oder am positiven Soft-
wareendschalter ist.

Dieses Bit zeigt den Status fiir den Endschaltereingang bei Linksdrehung an.

Dieses Bit zeigt den Status fiir den Endschaltereingang bei Rechtsdrehung
an.

Dieses Bit zeigt den Status fiir den Nothalteingang an. Einer der digitalen Ein-
gange 1 bis 4 muss als Nothalteingang definiert sein.

Der Servoverstarker unterstiitzt nur eine Achse; daher muss dieser Wert
immer 1 sein. Der Wert wird von der Befehlsgruppe gespiegelt.

Setzen Sie den Antworttyp in der Befehlsgruppe, um festzulegen, welche
Daten im Datenfeld der Antwortgruppe zurlckgeliefert werden. Die Ist-Posi-
tion, Position, Ist-Geschwindigkeit und das Ist-Drehmoment sind verflgbar.
Die Antwortgruppe spiegelt den Antwortgruppentyp von der Befehlsgruppe,
ausgenommen bei einem Fehler in der Befehlsgruppe. Wenn die Befehls-
gruppe ungliltig ist, wird der Antwortgruppentyp der Antwortgruppe auf 0x14
gesetzt (Fehlerantwort) und ein Fehlercode wird im Datenfeld ausgegeben.
Antwortdaten fiir den gewiinschten Antworttyp werden in die Datenfelder gela-
den, mitdem niederwertigsten Byte zuerst.
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6.2.2 Antwortgruppe 0x01 — Istposition

Mit dieser Polled I/O Antwortgruppe wird die Istposition des Motors (in Positionseinheiten) zurtick-
gegeben.

Die hier gelieferte Ist-Position entspricht dem Attribut der Ist-Position des Objekts “Lageregler”
(Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0xOD). Auf den Wert kann auch (iber den seriellen Ter-
minalbefehl PFB zugegriffen werden.

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Status | Registrie- | Referenz- | Aktuelle | Allgemeiner In Block In
0 aktivi- rungs- fahrt- Richtung Fehler Position | in Aus- | Bewe-
eren ebene ebene fihrung | gung
1 Ausfiihrung der Blocknummer
2 Laden Block- Folge- Negative Positive Negative | Positive | Fehler-
beendet| fehler fehler SW- SW- HW- HW- | eingang
Grenze Grenze Grenze | Grenze | aktiv
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe (00001)
4 Istposition Niederwertiges Byte
5 Istposition Niederwertiges, mittleres Byte
6 Istposition Hoherwertiges, mittleres Byte
7 Istposition Hoherwertiges Byte

Fur Definitionen der einzelnen Bits und Felder siehe Status-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fiir Servoverstarker dargestellt. Die Ist-Position ist auf 10.000 Posi-
tionseinheiten oder 0x00002710 hex eingestellt.

- Aktivierungszustand = 1 (aktiviert)

- Registrierungsebene = 0 (nicht aktiv)

- Referenzfahrtebene = 0 (nicht auf dem Referenzfahrt-Flag)

- Aktuelle Richtung = 1 (positive Richtung)

- Allgemeine Fehler = 0 (keine Fehler)

= In der Zielposition = 1 (in Position)

- Blockausfiihrung = 0 (Befehlsblockprogramm wird nicht ausgefiihrt)

- In Bewegung = 0 (nichtin Bewegung)

- Laden abgeschlossen = 1 (Befehlsgruppendaten erfolgreich geladen)
- Blockfehler = 0 (kein Fehler)

= Schleppfehler = 0 (kein Fehler)

- Negatives SW-Limit = 0 (nicht erreicht)

- Positives SW-Limit = 1 (erreicht)

- Negatives HW-Limit = 0 (Schalter fur negatives Richtungslimit inaktiv)
- Positives HW-Limit = 1 (Schalter fir positives Richtungslimit aktiv)

- Fehlereingang aktiv = 0 (Notstoppeingange inaktiv)

- Antwortachse = 001

- Antwortgruppentyp = 00001

- Daten =0x00002710

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1

1 0

2 1 0 0 0 0 1 0
3 0 0 1 0 0 0 0 1
4 0x10

5 0x27

6 0x00

7 0x00
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6.2.3 Antwortgruppe 0x02 — Sollposition

Mit dieser Polled I/O Antwortgruppe wird die Sollposition des Motors (in Positionsein-
heiten) zuriickgegeben.

Auf den Wert kann auch Uber den seriellen Terminalbefehl PTARGET zugegriffen werden.

Byte Bit7 Bit 6 Bit5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Status | Registrie- | Referenz- | Aktuelle | Allgemeiner In Block In
0 aktivi- rungs- fahrt- Richtung Fehler Position | in Aus- | Bewe-
eren ebene ebene fhrung | gung
Ausflihrung der Blocknummer
2 Laden Block- Folge- | Negative Positive Negative | Positive | Fehler-
beendet| fehler fehler SW- SW- HW- HW- | eingang
Grenze Grenze Grenze | Grenze | aktiv
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe (00010)
4 Befohlene Lage Niederwertiges Byte
5 Befohlene Lage Niederwertiges, mittleres Byte
6 Befohlene Lage Hoherwertiges, mittleres Byte
7 Befohlene Lage HOoherwertiges Byte

Fur Definitionen der einzelnen Bits und Felder siehe Status-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fir Servoverstarker dargestellt. Die befohlene Position ist auf 10.000
Positionseinheiten oder 0x00002710 hex eingestellt.

- Aktivierungszustand = 1 (aktiviert)

- Registrierungsebene = 0 (nicht aktiv)

- Referenzfahrtebene = 0 (nicht auf dem Referenzfahrt-Flag)

- Aktuelle Richtung = 1 (positive Richtung)

= Allgemeine Fehler = 0 (keine Fehler)

= In der Zielposition = 1 (in Position)

- Blockausfiihrung = 0 (Befehlsblockprogramm wird nicht ausgefiihrt)

- In Bewegung = 0 (nichtin Bewegung)

- Laden abgeschlossen = 1 (Befehlsgruppendaten erfolgreich geladen)
- Blockfehler = 0 (kein Fehler)

- Schleppfehler = 0 (kein Fehler)

- Negatives SW-Limit = 0 (nicht erreicht)

- Positives SW-Limit = 1 (erreicht)

- Negatives HW-Limit = 0 (Schalter fiir negatives Richtungslimit inaktiv)
- Positives HW-Limit = 0 (Schalter fiir positives Richtungslimit inaktiv)

- Fehlereingang aktiv = 0 (Notstoppeingange inaktiv)

- Antwortachse = 001

= Antwortgruppentyp = 00010

- Daten =0x00002710

Byte Bit 7 Bit 6 =11 45) Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1

1 0

2 1 0 0 0 1 0 0 0
3 0 0 0 0 0 1 0
4 0x10

5 0x27

6 0x00

7 0x00
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6.2.4 Antwortgruppe 0x03 — Istgeschwindigkeit

Diese Polled I/O Antwortgruppe gibt die Istgeschwindigkeit des Motors (in Positionseinheiten/s)
wieder. Die Einheiten werden durch des Verstarkersetup (VUNIT, Lageregler-Attribute 40-41) fest-
gelegt.

Die hier gelieferte Ist-Geschwindigkeit entspricht dem Attribut der Ist-Geschwindigkeit des Objekts
“Lageregler” (Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0xOE). Auf den Wert kann auch tber den seriellen
Terminalbefehl PV zugegriffen werden.

Byte Bit7 Bit 6 Bit5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Status | Registrie- | Referenz- | Aktuelle | Allgemeiner In Block In
0 aktivi- rungs- fahrt- Richtung Fehler Position | in Aus- | Bewe-
eren ebene ebene fihrung | gung
Ausfiihrung der Blocknummer
2 Laden Block- Folge- Negative Positive Negative | Positive | Fehler-
beendet| fehler fehler SW- SW- HW- HW- | eingang
Grenze Grenze Grenze | Grenze aktiv
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe (00011)
4 Istgeschwindigkeit Niederwertiges Byte
5 Istgeschwindigkeit Niederwertiges, mittleres Byte
6 Istgeschwindigkeit Hoherwertiges, mittleres Byte
7 Istgeschwindigkeit Hoherwertiges Byte

Fur Definitionen der einzelnen Bits und Felder siehe Status-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fur Servoverstarker dargestellt. Die Ist-Geschwindigkeit ist auf
10.000 Positionseinheiten/Sekunde oder 0x00002710 hex eingestellt.

- Aktivierungszustand = 1 (aktiviert)

- Registrierungsebene = 0 (nicht aktiv)

- Referenzfahrtebene = 0 (nicht auf dem Referenzfahrt-Flag)

- Aktuelle Richtung = 1 (positive Richtung)

- Allgemeine Fehler = 0 (keine Fehler) In der Zielposition = 1 (in Position)
- Blockausfiihrung = 0 (Befehlsblockprogramm wird nicht ausgefiihrt)

- In Bewegung = 0 (nichtin Bewegung)

- Laden abgeschlossen = 1 (Befehlsgruppendaten erfolgreich geladen)
- Blockfehler = 0 (kein Fehler)

= Schleppfehler = 0 (kein Fehler)

- Negatives SW-Limit = 0 (nicht erreicht)

- Positives SW-Limit = 1 (erreicht)

- Negatives HW-Limit = 0 (Schalter fur negatives Richtungslimit inaktiv)
- Positives HW-Limit = 0 (Schalter fir positives Richtungslimit inaktiv)

- Fehlereingang aktiv = 0 (Notstoppeingange inaktiv)

- Antwortachse = 001

- Antwortgruppentyp = 00011

- Daten =0x00002710

Byte Bit7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1

1 0

2 1 0 0 0 0 0 0
3 0 0 1 0 0 0 1 1
4 0x10

5 0x27

6 0x00

7 0x00
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6.2.5 Antwortgruppe 0x05 — Drehmoment
Diese Polled I/O Antwortgruppe gibt das Istdrehmoment (Strom) des Motors wieder.

Das hier gelieferte Ist-Drehmoment entspricht dem Drehmomentattribut des Objekts “Lageregler”
(Klasse 0x25, Instanz 1, Attribut 0x19). Auf den Wert kann auch tber den seriellen Terminalbefehl
T zugegriffen werden.

Byte Bit7 Bit 6 Bit5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Status | Registrie- | Referenz- | Aktuelle | Allgemeiner In Block In
0 aktivi- rungs- fahrt- Richtung Fehler Position | in Aus- | Bewe-
eren ebene ebene fihrung | gung
1 Ausfiihrung der Blocknummer
2 Laden Block- Folge- Negative Positive Negative | Positive | Fehler-
beendet| fehler fehler SW- SW- HW- HW- | eingang
Grenze Grenze Grenze | Grenze | aktiv
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe (00101)
4 Drehmoment Niederwertiges Byte
5 Drehmoment Niederwertiges, mittleres Byte
6 Drehmoment Hoherwertiges, mittleres Byte
7 Drehmoment Hoherwertiges Byte

Fur Definitionen der einzelnen Bits und Felder siehe Status-Bits und Datenfelder.

Im Folgenden ist ein Beispiel fur Servoverstarker dargestellt. Das Istdrehmoment (Strom) betragt
3,0 Afiir einen Servoverstarker mit einem Spitzenwert von 6,0 A. Die Einheiten fir das Dreh-
moment sind auf einen Spitzenstrom von 3280 gewichtet, so dass der Ist-Drehmomentwert
3280%3,0/6,0=1640 Drehmomenteinheiten (hexadezimal 0x00000668 Drehmomenteinheiten)
betragt.

- Aktivierungszustand = 1 (aktiviert)

- Registrierungsebene = 0 (nicht aktiv)

- Referenzfahrtebene = 0 (nicht auf dem Referenzfahrt-Flag)

- Aktuelle Richtung = 1 (positive Richtung)

- Allgemeine Fehler = 0 (keine Fehler)

= In der Zielposition = 1 (in Position)

- Blockausfiihrung = 0 (Befehlsblockprogramm wird nicht ausgefiihrt)

- In Bewegung =1 (in Bewegung)

- Laden abgeschlossen = 0 (keine Daten von der Befehlsgruppe geladen)
- Blockfehler = 0 (kein Fehler)

- Schleppfehler = 0 (kein Fehler)

- Negatives SW-Limit = 0 (nicht erreicht)

- Positives SW-Limit = 0 (nicht erreicht)

- Negatives HW-Limit = 0 (Schalter fur negatives Richtungslimit inaktiv)
- Positives HW-Limit = 0 (Schalter fiir positives Richtungslimit inaktiv)

- Fehlereingang aktiv = 0 (Notstoppeingange inaktiv)

- Antwortachse = 001

= Antwortgruppentyp = 00101

- Daten = 0x00000668

Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1

1 0

2 0 0 0 0 0 0 0
3 0 0 1 0 0 1 0 1
4 0x68

5 0x06

6 0x00

7 0x00




6.2.6 Antwortgruppe 0x14 — Befehl-/Antwortfehler

Diese Polled I/O Antwort identifiziert einen aufgetretenen Fehler. Diese Antwort wird immer als
Reaktion auf eine ungiiltige Befehlsgruppe ausgegeben. Das Feld Antwortgruppentyp der Ant-
wortgruppe spiegelt normalerweise das entsprechende Feld aus der vorigen Befehlsgruppe

wider. Im Fall einer ungultigen Befehlsgruppe wird das Feld Antwortgruppentyp der Ant-
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wortgruppe auf 0x14 gesetzt und Fehlercodes werden im Datenfeld ausgegeben.

Byte Bit7 Bit 6 Bit5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Status | Registrie- | Referenz- | Aktuelle | Allgemeiner In Block In
0 aktivi- rungs- fahrt- Richtung Fehler Position | in Aus- | Bewe-
eren ebene ebene fihrung | gung
1 Ausfiihrung der Blocknummer
2 Laden Block- Folge- | Negative Positive Negative | Positive | Fehler-
beendet| fehler fehler SW- SW- HW- HW- | eingang
Grenze Grenze Grenze | Grenze | aktiv
3 Antwortachse = 001 Typ der Ausgangsantwortgruppe (10101)
4 Allgemeiner Fehlercode
5 Zusatzlicher Code
6 Kopie der Befehlsmeldung Byte 2
7 Kopie der Befehlsmeldung Byte 3
Fehlercode (hex) Zusatzlicher Code (hex) DeviceNet-Fehler
0 FF NO ERROR
2 FF RESOURCE_UNAVAILABLE
5 FF PATH_UNKNOWN
5 1 COMMAND_AXIS_INVALID
5 2 RESPONSE_AXIS_INVALID
8 FF SERVICE_NOT_SUPP
8 1 COMMAND_NOT_SUPPORTED
8 2 RESPONSE_NOT_SUPPORTED
9 FF INVALID_ATTRIBUTE_VALUE
B FF ALREADY_IN_STATE
C FF OBJ_STATE_CONFLICT
D FF OBJECT_ALREADY_EXISTS
E FF ATTRIBUTE_NOT_SETTABLE
F FF ACCESS_DENIED
10 FF DEVICE_STATE_CONFLICT
11 FF REPLY_DATA_TOO_LARGE
13 FF NOT_ENOUGH_DATA
14 FF ATTRIBUTE_NOT_SUPP
15 FF TOO_MUCH_DATA
16 FF OBJECT_DOES_NOT_EXIST
17 FF FRAGMENTATION_SEQ_ERR
20 FF INVALID_PARAMETER
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Im Folgenden ist ein Beispiel fir Servoverstarker dargestellt. Fiir die vorangegangene Befehls-
gruppe waren der Befehl 0x06 (nicht unterstiitzt) und die Antwort 0x01 erforderlich. Der Ser-
voverstarker gibt Antwortgruppe 0x14 (Befehls-/Antwortfehler) mit dem allgemeinen Fehler = 0x08
und zusatzlichen Code = 0x01 (COMMAND_NOT_SUPPORTED) zurtck. Die Bytes 2 und 3 aus
der Befehlsgruppe werden in der Fehlerantwortgruppe gespiegelt.

Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

0 1 0 0 1 0 1 0 1

1 0

2 0 0 0 0 0 0 0 0
3 0 0 1 1 0 1 0 0
4 0x08

5 0x01

6 0x26

7 0x21
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7 Anhang

7.1 DeviceNet SPS-Beispiele
7.1.1 Ubersicht

DeviceNet bietet drei Methoden der Bewegungssteuerung:

- Explizite Meldungen (Explicit Messaging, verwendet fur die Konfiguration des Ser-
voverstarkers)

- Gruppenmeldungen (Polled I/O, verwendet fiir die Bewegungssteuerung)

- Befehlsblockfolgesteuerungen (wenn gespeicherte Bewegungssequenzen ohne Uber-
maRige SPS-Involvierung ausgefiihrt werden kénnen)

Die meisten SPSs unterstlitzen sowohl explizite Meldungen als auch Polled I/O Meldungen
gleichzeitig. Die in Abschnitt 4 beschriebenen Objekte werden allesamt Uber Explicit Messaging
aufgerufen. In Abschnitt 5 finden Sie eine Beschreibung der Verwendung von Polled I/O Befehls-
und Antwortgruppen. Befehlsblockfolgesteuerungen kénnen tber explizite Meldungen ein-
gerichtet und dann entweder iber explizite Meldungen oder Polled I/O Meldungen gesteuert wer-
den.

Explizite Meldungen ermdglichen den Zugriff auf jeweils einen einzelnen Parameterwert. Der
gewunschte Parameter wird durch die Angabe der Klassennummer, der Instanznummer und der
Attributnummer in einer expliziten Meldung ausgewahlt. Gruppenmeldungen kombinieren viele
Steuer- und Status-Bits in 8-Byte-Befehle und Antwortmeldungen. Sie sind nicht so vielseitig wie
explizite Meldungen (nur bestimmte Parameter sind zugreifbar), aber es kénnen mehrere Steu-
erwerte innerhalb einer Meldung gedndert werden. Daher eignen sich explizite Meldungen bes-
ser fur die Konfiguration und Gruppenmeldungen besser zur Bewegungs-

steuerung.

Die meisten Antriebskonfigurationen erfolgen innerhalb des Lageregler-Objekts, das die meisten
fiir die Bewegungssteuerung notwendigen Parameter umfasst. Modifizieren Sie Parameter in die-
sem Objekt, um die Betriebsart (Drehmoment, Geschwindigkeit, Position) einzustellen und Bewe-
gung im Servoverstarker zu konfigurieren. Zeigen Sie Parameter in diesem Objekt an, um die
Antriebsparameter und Statusworter zu lesen. Eine zusatzliche Antriebskonfiguration kann Gber
ein weiteres unterstitztes Objekt, das Parameterobjekt, erfolgen. Dabei handelt es sich um ein
vom Lieferanten definiertes Objekt, das Lieferanten-Konfigurationsparameter umfasst. Alle
Antriebsparameter mit einer DPR-Nummer von weniger als 256 (siehe ascii.chm-Referenz) kon-
nen lUber das Parameterobjekt aufgerufen werden.

Polled I/0-Gruppenmeldungen werden fir die meisten Bewegungssteuerungen verwendet. Pol-
led I/O bestehen aus einer Befehlsgruppe vom SPS zum Servoverstarker und einer Ant-
wortgruppe vom Servoverstarker zum SPS. Steuer-Bits in einer Befehlsmeldung werden zur
Aktivierung des Servoverstarkers, Durchfiihrung eines kontrollierten Stopps des Motors, zum Ini-
tileren von Bewegung und zum Initiieren von gespeicherten Fahrsatzen verwendet. Befehls-
meldungen kénnen darlber hinaus die Parameter fiir Zielposition, Zielgeschwindigkeit,
Beschleunigung, Geschwindigkeitsabnahme oder Drehmoment festlegen. Status-Bits in einer Ant-
wortmeldung zeigen Fehlerstati und den allgemeinen Status des Servoverstarkers. Ant-
wortmeldungen kdnnen daruber hinaus die Ist-Position, die befohlene Position, die Ist-
Geschwindigkeit oder das Drehmoment anzeigen.

Bewegungssequenzen oder Aufgaben kénnen (ber die Objekiklasse “Befehlsblock” vorab in den
Servoverstarker programmiert werden. Diese Blocks entsprechen den Servoverstarker-Fahr-
auftragen. Positionierbewegungen, Zeitverzogerungen und Parameter-Modifizierungs-

blocks kdnnen verknipft werden, um einen im Servoverstarker gespeicherten Fahrsatz zu erstel-
len. Sobald das gespeicherte Blockprogramm konfiguriert wird, kann es entweder uber das
Objekt “Blockfolgesteuerung” oder mit dem Blocknummernfeld “Polled I/O Befehlsmeldung” und
dem Startblockbit ausgefiihrt werden.
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7.1.2 Verstarkersetup fiir die Beispiele

Zum Testen unserer Beispiele konfigurieren Sie zunachst lhren Servoverstarker entsprechend
unserer Beispieleinstellung:

Auf der Bildschirmseite “Basiseinstellungen”:
- Beschleunigungseinheiten = ms->VLIM

- Geschwindigkeitseinheiten = U/min
- Positionseinheiten = Schritte

Auf dem Bildschirm “Position->Lagedaten”:
= Auflésung = 1000 Schritte/Umdrehung
Auf der Bildschirmseite “I/O digital™:
- DIGITAL-OUT 1 = 23: Reserviert
Die digitale Ausgangsfunktion 23 stellt den digitalen Ausgang unter die Kontrolle des Feldbus.

Speichern Sie die Parameter und starten Sie den Servoverstarker erneut.

In den Beispielen in diesem Abschnitt wird vorausgesetzt, dass diese Einheiten eingerichtet wur-
den. Der Servoverstarker muss ebenfalls entsprechend eingestellt und konfiguriert werden, ehe
Sie fortfahren kénnen.

Wenn der Servoverstarker entsprechend konfiguriert ist, fihren Sie testweise die folgende
Befehlssequenz vom seriellen Terminal aus. Die Motorwelle sollte in 1 Sekunde 1 Umdrehung
zurticklegen, wenn der Befehl MOVE 0 eingegeben wird.

Befehl Beschreibung

OPMODE 8 Einstellen des Lagemodus.

EN Aktivieren

MH Referenzfahrt

O_C 8193 Relative Bewegung unter Verwendung von Benutzereinheiten
O_P 1000 Bewegung 1000 Schritte (1 Umdrehung)

O_V60 Geschwindigkeit=60 U/MIN

O_ACC110 Beschleunigung = 10ms auf Zielgeschwindigkeit
O_DEC1 10 Geschwindigkeitsabnahme = 10ms auf Zielgeschwindigkeit
MOVE 0 Ausfihren von Fahrsatz 0

7.1.3 Polled 1/0-Gruppen

Eine ausfiihrliche Beschreibung von Gruppen finden Sie in den folgenden Abschnitten: “Typische
Verwendung von expliziten Meldungen und Gruppenmeldungen”, “Befehlsgruppen” und “Ant-
wortgruppen”. In diesen Abschnitten finden Sie Informationen Uber die Struktur und die Ver-
wendung von Befehlsund Antwortgruppen.

Fir Polled 1/0-Gruppenmeldungen initiiert der SPS die Kommunikation mit einer Befehlsgruppe
und der Servoverstarker antwortet mit einer Antwortgruppe. Der SPS sendet diese Meldungen in
regelméRigen “Polling-Abstédnden”. Uber ein Handshaking-Protokoll wird sichergestellt, dass die
Daten korrekt Ubertragen werden — fur eine Beschreibung dieses Protokolls siehe den Abschnitt
“‘Data Handshaking”.
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7.1.3.1 Senden von Befehlsgruppen — ControlLogix

Der Servoverstarker kann von Allen Bradleys SPSs der Logix 5000-Reihe mit DeviceNet Scan-
nern (1756-DNB) unter Verwendung von Polled I/O Meldungen gesteuert werden. Befehls-
gruppen werden vom SPS an den Servoverstarker gesendet, um die Antriebsbewegung zu
steuern. Das Format der Befehlsgruppe wird in (=» # 55, Steuer-Bits und Datenfelder) dargestellt.
Fir die Kommunikation mit dem Servoverstarker tber Gruppen muss der Servoverstarker
zunachst in der SPS-Scan-Liste gemappt werden (das Mappingverfahren wird in diesem Doku-
ment nicht beschrieben). Zudem muss die Befehlsgruppe im Ausgabespeicher des SPS gemappt
werden. Informationen zur Erzeugung einer Scan-Liste und zum Mapping des Eingangs- und Aus-
gangsspeichers mit RSNetworx finden Sie im Handbuch lhres DeviceNet Scanner. Achten Sie
darauf, die richtige Steckplatznummer zu verwenden. Der Befehl und die Antwortgruppen sind
jeweils acht Byte lang und werden als je zwei 32-Bit-Worter im SPS gemappt. Byte 0-3 der
Gruppe werden in Byte 0-3 von Wort 0 und Byte 4-7 der Gruppe werden in Byte 0-3 von Wort 1
gemappt.

Wenn Sie nur einen Servoverstarker in der SPS-Scan-Liste haben und sich der Scanner in Steck-
platz 1 befindet, kann das Mapping der Ausgangsdatei etwa so aussehen:

Ausgangswort Beschreibung

Local:1:0.Data DN Scanner-Ausgangsspeicher

Local:1:0.Data[0] DN Befehlswort 0 (Steuerflags, Blocknummer, Befehlsauswahl, Ant-
wortauswahl)

Local:1:0.Data[1] DN Befehlswort 1 (Befehlsdaten)

Local:1:0.Data[2-123] | Nicht gemappter Bereich des DN Scanner (fiir andere Gerate)

Sobald die Ausgange gemappt sind, kdnnen Sie die an den Servoverstarker zu sendende
Befehlsgruppe modifizieren, indem Sie in die entsprechenden Ausgangsworter schreiben. Die
neuen Daten werden beim nachsten und jedem folgenden Scanzyklus Gbertragen, bis die Aus-
gangsdatei wieder modifiziert wird. Setzen Sie die Zielgeschwindigkeit testweise auf 1000. Der
Wert kann iiber das Terminal {iberpriift werden, indem Sie Befehl O_V eingeben. Andern Sie die
SPS-Ausgangsbefehlsgruppe (Scanner-Ausgangsdaten) wie folgt:

Byte Funktion Datenwert (hex)

0 Befehlsflags — Deaktivieren 0x00
1 Blocknummer 0x00
2 Achseninstanz, Befehlsgruppe 2 — Zielgeschwindigkeit 0x22
3 Achseninstanz, Antwortgruppe 1 — Istposition 0x21
4 Zielgeschwindigkeit — niederwertiges Wort niederwertiges Byte OxE8
5 Zielgeschwindigkeit — niederwertiges Wort héherwertiges Byte 0x03
06 Zielgeschwindigkeit — héherwertiges Wort niederwertiges Byte 0x00
7 Zielgeschwindigkeit — hdherwertiges Wort hdherwertiges Byte 0x00

Das Mapping im SPS-Speicher sollte etwa so aussehen wie die folgende Tabelle:
Ausgangswort Datenwert (hex)

Local:1:0.Datal0] 0x2122_0000

Local:1:0.Data[1] 0x0000_03E8

Sie kénnen die Daten zum Testen direkt auf Bildschirmseite “Programm-Tags” modifizieren:

Der Befehl und die Daten werden nun bei jedem Scanzyklus an den Servoverstarker tibertragen,
doch das Data Handshaking-Protokoll muss zum Laden der Daten verwendet werden (Infor-
mationen dazu finden Sie bei Befehlsgruppen, Unterabschnitt “Data Handshaking”). Warten Sie,
bis die Befehlsgruppe tibertragen wurde. Setzen Sie dann das Lade-Bit auf High, indem Sie
0x2122_0001 in Befehlswort 0 (Local:1:0.Data[0]) schreiben. Verwenden Sie nun das serielle
Terminal zum Lesen des Werts von O_V — dieser sollte gleich 1000 sein.
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7.1.3.2 Lesen von Antwortgruppen — ControlLogix

Eine Antwortgruppe ist eine Polled I/O-Meldung, die vom Servoverstarker als Antwort auf eine
Befehlsgruppe an den SPS gesendet wurde. Der Servoverstarker sendet dann jedes Mal, wenn
eine Befehlsgruppe vom SPS eingeht, eine Antwortgruppe. Wenn die Befehlsgruppe gliltig ist
und das Antwortgruppentypfeld einen gultigen Antworttyp aufweist, ladt der Servoverstarker die
angeforderten Daten auch in die Antwortgruppe. Die Daten werden bei jedem Polled I/O-Zyklus
aktualisiert, bis sich die Befehlsgruppe andert. Das Format dieser Gruppe wird in (=» # 63, Status-
Bits und Datenfelder) dargestellt. Die Antwortgruppe muss im Eingangsspeicher des SPS
gemappt werden. Informationen zur Erzeugung einer Scan-Liste und zum Mapping des Spei-
chers mit RSNetworx finden Sie im Handbuch lhres DeviceNet Scanner. Achten Sie darauf, die
richtige Steckplatznummer zu verwenden.

Wenn Sie nur einen Servoverstarker in der SPS-Scan-Liste haben und sich der Scanner in Steck-
platz 1 befindet, kann das Mapping der Eingangsdatei etwa so aussehen:

Eingangswort Beschreibung

Local:1:0.Data DN Scanner-Eingangsspeicher

Local:1:0.Data[0] DN Antwortwort 0 (Statusflags, Blocknummer, Antwortauswahl)
Local:1:0.Data[1] DN Antwortwort 1 (Antwortdaten)

Local:1:0.Data[2-123] | Nicht gemappter Bereich des DN Scanner (fiir andere Gerate)

Sobald die Eingange gemappt sind, kdnnen Sie die neueste vom SPS erhaltene Antwortgruppe
lesen, indem Sie aus der entsprechenden Eingangsdatei lesen. Die Eingangsdateien werden
vom SPS bei jedem Scan-Zyklus aktualisiert, bei dem Daten vom Servoverstarker GUbertragen wer-
den. Verwenden Sie testweise die Ausgangsbefehlsgruppe aus dem vorhergegangenen
Abschnitt. Die beispielhafte Befehlsgruppe fordert die Istposition an (Antwortgruppentyp = 1). War-
ten Sie nach dem Schreiben dieser Befehlsgruppe in die Ausgangsdatei, bis der Scan-Zyklus
abgeschlossen ist. Lesen Sie dann die Eingangsdatei, um die neueste Antwortgruppe zu erhal-
ten. Die Antwortgruppe sollte etwa wie folgt aussehen; die Istposition des Motors findet sich in

Bytes 4-7.

Byte ' Funktion Datenwert (hex)
0 Antwortflags A — Deaktiviert, in Position 0x04

1 Block wird ausgefiihrt — keine 0x00

2 Antwortflags B — Laden abgeschlossen, keine Fehler 0x80

3 Achseninstanz, Antwortgruppe 1 — Istposition 0x21

4 Istposition — niederwertiges Wort niederwertiges Byte 0x00

5 Istposition — niederwertiges Wort hoherwertiges Byte 0x00

6 Istposition — héherwertiges Wort niederwertiges Byte 0x00

7 Istposition — hdherwertiges Wort hdherwertiges Byte 0x00

Das Mapping im SPS-Speicher sollte etwa so aussehen wie die folgende Tabelle:
Eingangswort Datenwert (hex)

Local:1:1.Data[0] 0x2180_0004

Local:1:l.Data[1] 0x0000_0000

Der Wert in Local:1:l.Data[1] sollte sich &ndern, wenn Sie die Motorwelle manuell bewegen.
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7.1.3.3 Data Handshaking - ControlLogix

Data Handshaking dient zum Ubertragen von Befehlen mit Befehlsgruppen. Zum Ubertragen
eines Befehls an den Servoverstarker setzen Sie den Befehlstyp, laden Sie Daten in die Daten-
felder und wechseln Sie dann das Lade-/Start-Bit auf High. Der Servoverstarker akzeptiert Daten
nur, wenn Laden/Starten von 0 auf 1 wechselt. Wenn die Daten erfolgreich geladen wurden, setzt
der Servoverstarker das Antwortflag “Laden abgeschlossen” auf High. “Laden abgeschlossen”
wird vom Servoverstarker geldscht, nachdem Laden/Starten vom Regler geldscht wurde. Die
Unterroutine LoadData kann zur Vereinfachung des Data Handshaking verwendet werden. Die
Unterroutine wird im Folgenden gezeigt.

Um LoadData zu verwenden, kopieren Sie zunachst eine entsprechende Befehlsgruppe in
Local:1:0.Data[0-1]. Setzen Sie dann LoadState=1 und rufen Sie die Unterroutine LoadData auf,
bis LoadState auf 0 zurlickgesetzt wurde.
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7.1.3.4 Senden von Befehlsgruppen — SLC500

Der Servoverstarker kann von Allen Bradleys SPSs der SLC -5/0X-Reihe mit DeviceNet Scannern
(1756-DNB) unter Verwendung von Gruppenmeldungen gesteuert werden. Befehlsgruppen wer-
den vom SPS an den Servoverstarker gesendet, um die Bewegung zu steuern. Das Format der
Befehlsgruppe wird in (= # 55, Steuer-Bits und Datenfelder) dargestellt.

Fir die Kommunikation mit dem Servoverstarker iber Gruppen muss der Antrieb zunachstin der
SPS-Scan-Liste gemappt werden. (Das Mappingverfahren wird in diesem Dokument nicht
beschrieben.) Zudem muss die Befehlsgruppe im Ausgabespeicher des SPS gemappt werden.
Informationen zur Erzeugung einer Scan-Liste und zum Mapping des Eingangs- und Aus-
gangsspeichers mit RSNetworx finden Sie im Handbuch Ihres DeviceNet Scanner. Achten Sie
darauf, die richtige Steckplatznummer zu verwenden. Der Verstarker-Befehl und die Ant-
wortgruppen sind jeweils acht Byte lang und wPlease concentrate on Berden als je vier 32-Bit-
Wodrter im SPS gemappt.

Wenn Sie nur einen Servoverstarker in der SPS-Scan-Liste haben und sich der Scanner in Steck-
platz 1 befindet, kann das Mapping der Ausgangsdatei so aussehen:

Word 0
Byte 1 Byte 0
Byte 0
Byte 1
Byte 2
Byte 3
Word 1
Byte 3 Byte 2
Word 2
Byte 5 Byte 4
Byte 4
Byte 5
Byte 6
Byte 7
Word 3
Byte 7 Byte 6
Ausgangswort Beschreibung
0:1.0 Steuerwort DN Scanner
0:1.0/0 Ausgéange des DN Scanner aktivieren
0O:141 DN Befehlswort 0 (Steuerflags, Blocknummer)
0:1.2 DN Befehlswort 1 (Befehl, Antwort)
0:1.3 DN Befehlswort 2 (Daten “least significant word - LSW")
014 DN Befehlswort 3 (Daten “most significant word - MSW”)
0:1.5-31 Nicht gemappter Bereich des DN Scanner (fiir andere Gerate)

Sobald die Ausgange gemappt sind, kdnnen Sie die an den Servoverstarker zu sendende
Befehlsgruppe modifizieren, indem Sie in die entsprechende Ausgangsdatei schreiben. Die
neuen Daten werden beim nachsten und jedem folgenden Scanzyklus tibertragen, bis die Aus-
gangsdatei wieder modifiziert wird.
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Setzen Sie die Zielgeschwindigkeit testweise auf 1000. Der Wert kann tber das Terminal tber-
priift werden, indem Sie Befehl O_V eingeben. Andern Sie die SPS-Ausgangsbefehls-
gruppe (Scanner-Ausgangsdaten) wie folgt:

Byte | Funktion Datenwert (hex)

0 Befehlsflags — Deaktivieren 0x00
1 Blocknummer 0x00
2 Achseninstanz, Befehlsgruppe 2 — Zielgeschwindigkeit 0x22
3 Achseninstanz, Antwortgruppe 1 — Istposition 0x21
4 Zielgeschwindigkeit — niederwertiges Wort niederwertiges Byte OxES8
5 Zielgeschwindigkeit — niederwertiges Wort héherwertiges Byte 0x03
6 Zielgeschwindigkeit — niederwertiges Wort niederwertiges Byte 0x00
7 Zielgeschwindigkeit — hoherwertiges Wort hoherwertiges Byte 0x00

Das Mapping im SPS-Speicher sollte etwa so aussehen wie die folgende Tabelle:

Ausgangswort Datenwert (hex)

0:11 0000
0:1.2 2122
0:1.3 03E8
0:1.4 0000

Sie kénnen die Daten zum Testen direkt auf Bildschirmseite “Programm-Tags” modifizieren:
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Ebenso kann ein Leiterprogramm die gewlinschten Werte in die Ausgangsworter laden (beach-
ten Sie, dass die Daten hier in Dezimalen angegeben sind).
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n
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¥
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¥
Commatd ard Bespotice
Types
oW
Mome
Sonace 2226
?
Drect #0:12
¥
Lrata (L)
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¥
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Der Befehl und die Daten werden nun bei jedem Scanzyklus an den Servoverstarker Gbertragen,
doch das Data Handshaking-Protokoll muss zum Laden der Daten verwendet werden. Warten
Sie, bis die Befehlsgruppe Ubertragen wurde. Setzen Sie dann das Lade-Bit auf High, indem Sie
0x0001 in Befehlswort 0 (Ausgangswort O:1.1) schreiben. Verwenden Sie nun das serielle Ter-
minal zum Lesen des Werts von O_V — dieser sollte gleich 1000 sein.
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7.1.3.5 Lesen von Antwortgruppen - SLC500

Eine Antwortgruppe ist eine Polled I/O-Meldung, die vom Servoverstarker als Antwort auf eine
Befehlsgruppe an den SPS gesendet wurde. Der Servoverstarker sendet dann jedes Mal, wenn
eine Befehlsgruppe vom SPS eingeht, eine Antwortgruppe. Wenn die Befehlsgruppe gliltig ist
und das Antwortgruppentypfeld einen gultigen Antworttyp aufweist, ladt der Servoverstarker die
angeforderten Daten auch in die Antwortgruppe. Die Daten werden bei jedem Polled 1/O-Zyklus
aktualisiert, bis sich die Befehlsgruppe andert.

Das Format dieser Gruppe wird in (=» # 63, Status-Bits und Datenfelder) dargestellt.

Die Antwortgruppe muss im Eingangsspeicher des SPS gemappt werden. Informationen zur
Erzeugung einer Scan-Liste und zum Mapping des Speichers mit RSNetworx finden Sie im Hand-
buch lhres DeviceNet Scanner. Achten Sie darauf, die richtige Steckplatznummer zu verwenden.
Wenn Sie nur einen Servoverstarker in der SPS-Scan-Liste haben und sich der Scanner in Steck-
platz 1 befindet, kann das Mapping der Eingangsdatei so aussehen:

Eingangswort Beschreibung

1:1.0 Statuswort DN Scanner

1:1.1 DN Antwortwort 0 (Steuerflags, Blocknummer)

1:11.2 DN Antwortwort 1 (Befehl, Antwort)

1:1.3 DN Antwortwort 2 (Daten “least significant word - LSW”)

I:1.4 DN Antwortwort 3 (Daten “most significant word - MSW”)

1:1.5-31 Nicht gemappter Bereich des DN Scanner (steht fir andere Gerate zur Ver-
figung)

Sobald die Eingdnge gemappt sind, kdnnen Sie die neueste vom SPS erhaltene Antwortgruppe
lesen, indem Sie aus der entsprechenden Eingangsdatei lesen. Die Eingangsdateien werden
vom SPS bei jedem Scan-Zyklus aktualisiert, bei dem Daten vom Servoverstarker Gbertragen wer-
den.

Verwenden Sie testweise die Ausgangsbefehlsgruppe aus dem vorhergegangenen Abschnitt.
Die beispielhafte Befehlsgruppe fordert die Istposition an (Antwortgruppentyp = 1). Warten Sie
nach dem Schreiben dieser Befehlsgruppe in die Ausgangsdatei, bis der Scan-Zyklus abge-
schlossen ist. Lesen Sie dann die Eingangsdatei, um die neueste Antwortgruppe zu erhalten. Die
Antwortgruppe sollte etwa wie folgt aussehen; die Istposition des Motors findet sich in Bytes 4-7.

Byte | Funktion Datenwert (hex)
0 Antwortflags A — Deaktiviert, in Position 0x04
1 Block wird ausgefihrt — keine 0x00
2 Antwortflags B — Laden abgeschlossen, keine Fehler 0x80
3 Achseninstanz 1, Antwortgruppe 1 — Istposition 0x21
4 Istposition — niederwertiges Wort niederwertiges Byte 0x00
5 Istposition — niederwertiges Wort h6herwertiges Byte 0x00
6 Istposition — héherwertiges Wort niederwertiges Byte 0x00
7 Istposition — hoherwertiges Wort hOherwertiges Byte 0x00
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Das Mapping im SPS-Speicher sollte etwa so aussehen wie die folgende Tabelle:

Eingangswort Datenwert (hex)

I:1.1 0000
I:1.2 2180
1:1.3 0000
1.4 0000

Sie kénnen die Daten einfach in der Bildschirmseite “Programm-Tags” anzeigen.
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7.1.3.6 Data Handshaking - SLC500

Data Handshaking dient zum Ubertragen von Datenbefehlen mit Befehlsgruppen. Zum Uber-
tragen eines Befehls an den Servoverstarker setzen Sie den Befehlstyp und laden Sie Daten in
die Datenfelder und wechseln Sie dann das Lade-/Start-Bit auf High. Der Servoverstarker akzep-
tiert Daten nur, wenn Laden/Starten von 0 auf 1 wechselt. Wenn die Daten erfolgreich geladen
wurden, setzt der Servoverstarker das Antwortflag “Laden abgeschlossen” auf High. “Laden abge-
schlossen” wird vom Servoverstarker geldscht, nachdem Laden/Starten vom Regler geloscht
wurde. Fur weitere Informationen siehe Abschnitt “Data Handshaking”.

Die Unterroutine LoadData kann zur Vereinfachung des Data Handshaking verwendet werden.
Die Unterroutine wird im Folgenden gezeigt.

Um LoadDaten zu verwenden, kopieren Sie zun&chst eine entsprechende Befehlsgruppe in 1:1.1-
4. Setzen Sie dann N47:0=1 und rufen Sie die Unterroutine LoadData auf, bis N47:0 auf O zurlick-
gesetzt wurde.



S300-S600-S700 DeviceNet|7 Anhang

7.1.4 Explizite Meldungen
Eine ausfihrliche Beschreibung von expliziten Meldungen finden Sie in den folgenden Abschnit-
ten: “Typische Verwendung von expliziten Meldungen und Gruppenmeldungen”, “Explizite Mel-
dungen”," Unterstiitzte Dienste". In diesen Abschnitten finden Sie Informationen Uber die Struktur

und die Verwendung von expliziten Meldungen.

Anders als bei Polled I/O-Gruppenmeldungen werden explizite Meldungen nur dann gesendet,
wenn diese explizit vom SPS-Programm angefordert werden. Der Servoverstarker beantwortet

jede explizite Meldung mit Erfolg oder Fehlermeldung.
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7.1.4.1 Explizite Meldungen und ControlLogix

Verwenden Sie die ControlLogix Meldungsanweisung MSG zum Ubertragen einer expliziten Mel-
dung an den Servoverstarker.

Das im MSG-Block (SetModeMsg im Beispiel) verwendete Tag hat Typ MESSAGE und kann
durch Klicken auf die Schaltflache “...” im MSG-Block konfiguriert werden.

Der Meldungstyp fiir DeviceNet ist “CIP Generic”. Im Abschnitt “Unterstitzte Dienste” finden Sie
eine Beschreibung der im Servoverstarker verfligbaren Dienste. Die am haufigsten verwendeten
Dienste sind “Set Attribute Single” und “Get Attribute Single”. Wahlen Sie die Werte fiir Klasse,
Instanz und Attribut fur die festzulegenden bzw. zu holenden Parameter. Diese Werte werden im
Abschnitt “Explizite Meldungen” bereitgestellt. Die Beispielabbildung verwendet Klasse 0x25 —
Lageregler-Objekt, Instanz 1 (einzige giiltige Instanz fiir das Lageregler-Objekt), Attribut 3
(OpMode).

Setzen Sie fir einen “Set Attribute Single”-Befehl das Quellelement auf eine Variable mitdem zu
Ubertragenden Wert und die Quellenlange auf den Byte-Zahler des Parameters. Setzen Sie fur
einen “Get Attribute Single”-Befehl das Ziel auf die Variable, in der der Parameterwert gespei-
chert werden soll.

Klicken Sie dann auf die Registerkarte “Communication” und geben Sie den Pfad auf den Ser-
voverstarker ein. Klicken Sie auf “Browse”, um lhren Scanner zu suchen. Das zweite Element des
Pfades macht normalerweise 2 aus und bezieht sich auf die externe DeviceNet-Verbindung.
Mehr Informationen dazu entnehmen Sie bitte Inrem Scanner-Handbuch. Das dritte Element ist
die Knotenadresse (MACID) des Servoverstarker.

Im Fall eines Kommunikationsfehlers wird der ER-Ausgang vom MSG-Block gesetzt und der Feh-
lercode wird auf der unteren Halfte des Meldungskonfigurationsbildschirms ausgegeben. Fur wei-
tere Informationen siehe Abschnitt “Fehlermeldungen”.
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7.1.4.2 Explizite Meldungen und SLC500

Mit einem SLC500-Prozessor werden explizite Meldungen Ubertragen, indem sie in die MO-Datei
geschrieben werden. Der Erhalt erfolgt durch Lesen aus der M1-Datei. Wenn sich der Scanner in
Einsteckplatz 1 befindet, ist die Struktur der expliziten Meldungsanforderung ein 32-Byte-Bereich
in M0:1.224-255 und die Struktur der expliziten Meldungsantwort ein 32-Byte-Bereich in
M1:1.224-255. Weitere Informationen entnehmen Sie lhrem Scanner-Handbuch.

Erstellen Sie fur dieses Beispiel einen 32-Byte-Ausgangspuffer und einen 32-Byte-Ein-
gangspuffer. Explizite Meldungsanforderungen sind in den Ausgangspuffer eingebaut und wer-
den dann in die MO-Datei kopiert. Die Antwortmeldung in M1 wird zur weiteren Verarbeitung in
den Eingangsspeicher kopiert.

7.1.4.2.1 Struktur von expliziten Meldungsanforderungen bei SLC500

Byte 1 Byte 0 SPS-Ausgangspuffer MO-Speicher
TX_ID=1 TX_CMD =14 WORD 0 WORD 224
PORT=0 MSG_SIZE (in Byte) WORD 1 WORD 225
SERVICE MAC ID (Knotenadresse) WORD 2 WORD 226

CLASS WORD 3 WORD 227
INSTANCE WORD 4 WORD 228
ATTRIBUTE WORD 5 WORD 229
LOWER DATA WORD WORD 6 WORD 230
UPPER DATA WORD WORD 7 WORD 231
TX_ID Die Transaktions-ID ist ein Index fir die explizite Meldungswarteschlange des

Scanners. Der Scanner unterstitzt Warteschlangen fir Meldungen an meh-
rere Gerate und sendet diese, sobald dies moglich ist.

Fir unsere Zwecke in diesem Beispiel verwenden wir immer Transaktions-ID
1.

TX_CMD Der Transaktionsbefehl zum Ausfiihren auf dem durch TX_ID festgelegten
Befehl.
01: Explizite Meldung senden.
04: Antwortpuffer I6schen (vor dem Senden einer neuen Meldung mit der-
selben TX_ID erforderlich).

PORT 0 — Kanal A (typische Auswahl)
1-Kanal B
MSG_SIZE GroRe aller Daten nach MAC ID in Byte (Wort 3-7). Fiir eine Meldung, die

einen Booleeschen Parameter (1 Byte) festlegt, ist die Meldungsgrofe 7, mit
jeweils 2 Bytes pro Klasse, Instanz und Attribut plus 1 Byte fur den Datenwert.

SERVICE Der auszuflihrende DeviceNet-Dienst. Fiir weitere Informationen siehe
Abschnitt “Unterstlitzte Dienste”.
OxOE — Get.
0x10 — Set.

MAC ID Die Adresse des Servoverstarker, wie durch die beiden MACID-Schalter fest-
gelegt.

| INFO | Wenn die Schalter auf 25 eingestellt sind (die Schalter werden als dezimal
gelesen), dann wird dieser Wert auf 19 hex. gesetzt.

CLASS DeviceNet-Klasse, auf die zugegriffen werden soll. Beispiele:

Objekt “Parameter” — OxOF
Lageregler-Uberwachung — 0x24
Lageregler-Objekt— 0x25
INSTANCE DeviceNet-Instanznummer. Beispiele:
Immer 0x01 fiir das Lageregler-Objekt.
Parameternummer (DPR-Nummer in ascii-Referenz) fir Parameter-Objekt.
Portnummer fir analoge und digitale 1/O.
ATTRIBUTE Die Attributnummer des Attributs, auf das zugegriffen wird (“Set” oder “Get”)
LOWER/UPPER Der Datenwert fiir einen Set-Dienst.

DATA WORD
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expliziten Meldungsantworten bei SLC500

Byte 1 Byte 0 SPS-Eingangspuffer M1 Speicher
TX_ID TX_STATUS WORD 0 WORD 224
PORT=0 MSG_SIZE (in Byte) WORD 1 WORD 225
SERVICE MAC ID (in Byte) WORD 2 WORD 226
DATA WORD 3 - 31 WORD 227 - 255
TX_ID Transaktions-ID. Entspricht der TX_ID in der Anforderungsmeldung.

TX_STATUS Der Transaktionsstatus fir den durch TX_ID festgelegten Transaktionsblock.

0 — Block ignorieren (leer)
1 — Transaktion erfolgreich abgeschlossen
2-15 — Scanner Fehler (siehe Scanner Dokumentation)

PORT 0 — Kanal A (typische Auswahl)

1-Kanal B

MSG_SIZE GroRe aller Daten nach MAC ID (dem Datenfeld) in Byte.
SERVICE Spiegelt den Servicecode von der Befehlsmeldung, Einstellung des hoher-

wertigen Bit fir eine Antwort.

Ox1E — Get.
0x90 — Set.
0x94 — DeviceNet-Fehler. Der Fehlercode folgtim Abschnitt “Daten”.
MAC ID Die Adresse des Servoverstarker, wie durch die beiden MACID-Schalter fest-
gelegt.
DATEN Antwortdaten (Lange in Byte wie mit MSG_SIZE angegeben)

7.1.4.2.3 Explizite Mel

1.

dungsfolge bei SLC500

Erstellen Sie 32-Byte-Anforderungsund Antwortpuffer. Das Beispiel verwendet N11 fiir einen
Anforderungspuffer (Ausgang) und N12 fir einen Antwortpuffer (Eingang).

2. Loschen Sie den Scanner-Transaktionsblock, den Sie verwenden mdchten (durch das Feld

TX_ID ausgewahlt), indem Sie TX_CMD 0x04 laden (den Antwortpuffer I6schen). Um etwa
Transaktionsblock 1 zu I6schen, setzen Sie TX_ID=0x01 und TX_CMD=0x04 im Aus-
gangspuffer (WORT 0 = 0x0104), und kopieren Sie dann den Anforderungspuffer in
MO0:1.224-255.

3. Erstellen Sie im Ausgangspuffer eine explizite Meldungsanforderung. Setzen Sie TX_

ID=0x01, um Transaktionsblock 1 zu verwenden, und setzen Sie TX_CMD=0x01 (Ubertragt
explizite Meldung). Verwenden Sie die Kopieranweisung (COP), um die Daten in M0:1.224-
255 zu kopieren.

4. Warten Sie, bis das Explizite Meldungsantwort verfligbar-Bit auf 1 wechselt und damit

anzeigt, dass eine explizite Antwortmeldung empfangen wurde. Das Flag ist Bit 1 des 1747-
SDN Moduls Status Register (normalerweise in Wort 0 der Eingangsdatei gemappt, so dass
das Bit 1:1/155 ist.)

5. Verwenden Sie die Anweisung zum Kopieren der Datei (COP), um die Daten von M0:1.224-

255 in Antwortspuffer6 zu kopieren.

6. Prifen Sie das TX_ID-Feld, um sicherzustellen, dass es der in der Anforderungsmeldung fest-

gelegten TX_ID entspricht. Testen Sie den TX_STATUS-Wert auf einen Fehler (1 = Erfolg).
Testen Sie den SERVICE-Wert auf einen DeviceNet-Fehlercode (0x94 zeigt einen Fehler
an).

7. Léschen Sie den Scanner-Transaktionsblock, indem Sie TX_CMD=0x04 in den Anfor-

derungspuffer laden und den Puffer in M0:1.224-255 kopieren. Nach dem Laden der Daten
sollte das Explizite Meldungsantwort verfligbar-Bit auf 0 wechseln.

8. Senden Sie die nachste explizite Anforderungsmeldung, indem Sie bei Schritt 3 fortsetzen.

Hinweis: Bei den SLC500 SPSs dauert es manchmal bis zu 2 Sekunden, bis ein expliziter Mel-

du

ngsbefehl verarbeitet wird. Diese Verzogerung wird in keinster Weise vom Servover-

starker gesteuert, da dieser in weniger als 5 ms auf den expliziten Meldungsbefehl reagiert.
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7.1.4.2.4 Beispielcode fiir Explicit Messaging bei SLC500
Das SLC500-Beispielprogramm enthalt die Unterroutine EXP_MSG, um die meisten expliziten
Meldungssequenzen verarbeiten zu kdnnen. Um die Unterroutine zu verwenden, erstellen Sie
einfach eine explizite Anforderungsmeldung im Anforderungspuffer N11. Ignorieren Sie WORT 0
(TX_ID und TX_CMD), da dies von der Unterroutine gesteuert wird. Setzen Sie N13:0 = 1, um die
EXP_MSG Maschine zu starten. N13:0 wird auf 0 zurlickgesetzt, nachdem die Antwortmeldung in
den Antwortpuffer geladen und die Unterroutine beendet wurde.
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7.1.5 Beispiel 1: Simple Move

Dieses Beispiel fihrt einen einfachen Vorgang bestehend aus folgenden Aufgaben durch:

. Auswahlen des Positionsmodus

. Aktivieren des Servoverstarkers

. Referenzfahrt

Bewegen um eine Umdrehung

Warten, bis die Bewegung abgeschlossen ist
. Setzen des digitalen Ausgangs 1 auf EIN
Verzégern um 2 Sekunden

Setzen des digitalen Ausgangs 1 auf AUS

. Zuruickbewegen um eine halbe Umdrehung

©ENDOAWN S
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7.1.5.1 Serielle Befehlssequenz

Dieses Beispiel kann mit folgenden Befehlen manuell vom seriellen Terminalfenster in der Inbe-
triebnahmesoftware des Servoverstarkers ausgefiihrt werden.

Befehl Beschreibung

OPMODE 8 |Wechseln in Positionsmodus

EN Aktivieren des Servoverstarker

MH Referenzfahrt

ACCR 10 Beschleunigungszeit = 10ms

DECR 10 Verzdgerungszeit = 10ms

0O V60 Zielgeschwindigkeit = 60 min-1

O_P 1000 Zielposition = 1000 Schritte (1 Umdrehung)

O_C 10240 |Befehlswort=0x2800 - Benutzereinheiten fiir Position und Geschwindigkeit;
absolute Bewegung; Interpretation O_C2

0_C2 256 sekundares Befehlswort = 0x100 - Verwenden Sie ACCR und DECR fiir diesen
Fahrsatz

MOVE 0 Ausfiihren von Bewegungsaufgabe 0 (warten Sie, bis die Bewegung abge-
schlossen ist)

011 Setzen des digitalen Ausgangs 1 auf High (warten Sie 2 Sekunden auf die
gewlnschte Verzégerung)

010 Setzen des digitalen Ausgangs 1 auf Low

O_P 500 Setzen der Zielposition auf 500 Schritte (eine halbe Umdrehung)

MOVE 0 Ausfiihren von Bewegungsaufgabe 0

Testen Sie das Beispiel manuell, ehe Sie fortfahren, um sicherzustellen, dass der Servoverstarker

korrekt konfiguriert ist.
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7.1.5.2 DeviceNet-Befehlssequenz
DeviceNet-Befehl

Serial Terminal
Verifizierung

Explizite Msg Request: Service = 0x10, Klasse = 0xOF, Instanz = 141
(MH-Befehl in der ascii-Referenz), Attribut = 0x01, Daten = 0x01

Setze OpMode = Position_Mode OPMODE
Explizite Msg Request: Service = 0x10, Klasse = 0x25, Instanz=0x01, 8

Attribut = 0x03, Daten = 0x00

Aktiviere den Servoverstarker

Polled I/O Befehlsgruppe: Setzen Sie das “Enable”-Flag = 1 (Byte 0, Bit 7) READY
Wort 0 = 0x2020_0080 1

Wort 1 = 0x0000_0000

Move Home DRVSTAT

Bit 0x2000 ist gesetzt

Wait Until Homed — Read Drive Status Word
Explizite Msg Anforderung: Service 0x0OE, Klasse 0x25, Instanz = 0x01, Attribut = 0x66

Homing ist beendet

Setze Acceleration Rate = 10
Polled I/O Befehlsgruppe: Verwenden Sie Befehl 0x03
Wort 0 = 0x2023_0080

Wort 1 = 0x0000_03E8
Wechseln Sie von Bit 0 High auf Low und starten Sie die Bewegung (Data Handshaking)

ACCR
Wort 1 = 0x0000_000A 10
Wechseln Sie von Bit 0 High auf Low (Data Handshaking)
Setze Deceleration Rate = 10
Polled I/O Befehlsgruppe: Verwenden Sie Befehl 0x04
Wort 0 = 0x2024_0080 DECR
Wort 1 = 0x0000_000A 10
Wechseln Sie von Bit 0 High auf Low (Data Handshaking)
Setzen Sie Target Velocity = 60
Polled I/O Befehlsgruppe: Verwenden Sie Befehl 0x02
Wort 0 = 0x2022_0080 oV
Wort 1 = 0x0000_003C 60
Wechseln Sie von Bit 0 High auf Low (Data Handshaking)
Setze Target Position = 1000 OoP
Polled I/O Befehlsgruppe: Verwenden Sie Befehl 0x01 1000
Wort 0 = 0x2021_0080 o_C

10240 = 0x2800
(User unit, 1 Umdr.)

Beobachte das Flag Response Assembly — In Motion (Byte 0, Bit 0).

Warten bis dieses Bit auf “Low” wechselt (was anzeigt, dass die Bewegung beendet wurde).

Das Flag “In Motion”
sollte “High” sein,
sobald der Antrieb in
Bewegung ist.

Setze Digital Output 1 Ein
Explizite Msg Request: Service = 0x10, Klasse = 0x09,
Instanz = 0x01 (flir Ausgang1), Attribut = 0x03, Daten = 0x01

o1
1

2 Sekunden warten

(Setzen Sie den SPS-
Timer auf eine Ver-
zbgerung von 2s)

Wort 1 = 0x0000_01F4
Wechseln Sie von Bit 0 High auf Low und starten Sie die Bewegung (Data Handshaking)

Setze Digital Output 1 Aus (o)
Explizite Msg Request: Service = 0x10, Klasse = 0x09, 0
Instanz = 0x01 (fir Ausgang 1), Attribut = 0x03, Daten = 0x00

Setze Target Position = 500 OP
Polled I/O Befehlsgruppe: Verwenden Sie Befehl 0x01 500
Wort 0 = 0x2021_0080 OoC

10240 = 0x2800
(User unit, %2 Umdr.)
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7.1.5.3 ControlLogix Programm

Ein ControlLogix-Programm namens S600_Example_1.ACD zur Implementierung dieses Bei-
spiels ist auf der Website verfligbar. Das Beispiel geht davon aus, dass ein DeviceNet-Scanner in
Steckplatz 1 installiert ist und dass ein Servoverstarker auf Adresse 1 in den niederwertigsten Wor-
tern des Scanners gemappt ist.

Um mit der Beispielssequenz zu beginnen, konfigurieren Sie den Servoverstarker wie auf Seite
(=>» # 72) beschrieben, laden Sie das Programm auf den Prozessor herunter, gehen Sie in den
Ausfiihrungsmodus und setzen Sie Ex1State=1.

7.1.5.4 SLC500 Programm

Ein SCL500-Programm namens S600_Example_1.RSS zur Implementierung dieses Beispiels ist
auf der Website verfiigbar. Das Beispiel geht davon aus, dass ein DeviceNet-Scanner in Steck-
platz 1 installiertist und dass ein Servoverstarker auf Adresse 1 in den niederwertigsten Wortern
des Scanners gemappt ist.

Um mit der Beispielssequenz zu beginnen, konfigurieren Sie den Servoverstarker wie auf Seite
(=>» # 72) beschrieben, laden Sie das Programm auf den Prozessor herunter, gehen Sie in den
Ausfilihrungsmodus und setzen Sie Ex1State (N16:0) = 1.

7.2 Schaltereinstellungen fir die Baudrate

Fir Servoverstarker kann die Baudrate auf 0 (125 KBaud), 1 (250 KBd) oder 2 (500 KBd) gesetzt
werden. Wenn der Schalter auf einen héheren Wert als 2 gesetzt wird, ist die Baudrate Uber den
Terminal-Parameter DNBAUD und tber DeviceNet konfigurierbar. Wird der Schalter von 0 auf 2
gesetzt, kann die Baudrate nicht mit DNBAUD oder DeviceNet gesteuert werden.

7.3 Konfiguration der MAC ID-Schalter

Werte zwischen 0 und 63 sind zuldssig. Wenn diese Schalter auf einen héheren Wert als 63
gesetzt werden, istdie MAC lber den Terminal-Parameter DNMACID und (iber DeviceNet kon-
figurierbar. Wenn die Schalter von 0 auf 63 gesetzt werden, kann die Baudrate nicht mit DNBAUD
oder DeviceNet gesteuert werden.

7.4 Netzwerk LED
Die Netzwerk LED Zeigt den Geratezustand und den Status im DeviceNet-Netzwerk an.

Geritezustand LED Details

Nicht ein- aus |Das Geréatist nicht online.Entweder ist das Netzwerk abgeschaltet
geschaltet/ nicht oder das Gerat hatden Dup_MAC_ID-Test noch nicht abgeschlossen.
online

Das Gerat lauftim normalen Zustand, ist online, und die Ver-

blinkt| bindungen sind nichtim etablierten Zustand. Das Geréat hatden Dup_
grin | MAC_ID-Test bestanden und ist online, aber die Verbindungen zu
anderen Knoten sind nicht hergestellt. Dieses Gerat ist keinem Master
zugewiesen.

Online, verbunden| griin | Das Gerat lauftim normalen Zustand, ist online, und die Ver-
bindungen sind im etablierten Zustand. Das Gerat ist einem Master

Online, nicht ver-
bunden

zugewiesen.
Connection time- | blinkt| Die abgefragte I/O verbindung istim Zustand "Time-out"
out rot
Kritischer Ver- rot Das Gerat hat einen Fehler festgestellt, der die Kommunikation mit
bindungsfehler dem Netzwerk verhindert (z. B. doppelte MAC ID oder BUSOFF).

7.5 DeviceNet Befehle

Dieser Anhang bietet Querverweise von den DeviceNet-Meldungen (sowohl Explicit Message
Klasse-/Instanz-/Attributzuordnungen und Polled I/O Befehls-/Antwortfelder) zu den seriellen Ter-
minal-Befehlen. Fur Informationen Uber jeden der seriellen Befehle lesen Sie den ent-
sprechenden Abschnittin der ASCII-Referenz.
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Typ Beschreibung Lange (byte) Min Max
BOOL Boolean 1

SINT Short Integer 1 -128 127
BYTE Bit-Zeichenkette — 8 Bits 1

USINT Unsigned Short Integer 1 0 255
INT Integer 2 -32768 32767
UINT Unsigned Integer 2 0 655351
WORD Bit-Zeichenkette -16 Bits 2

DINT Double Integer 4 -231 2311
UDINT Unsigned Double Integer 4 0 232-1
DWORD Bit-Zeichenkette -32 Bits 4

LINT Long Integer 8 -263 263-1
ULINT Unsigned Long Integer 8 0 264-1
LWORD Bit-Zeichenkette -64 Bits 8

EPATH DeviceNet-Pfadsegmente variabel

7.5.2 Explizite Meldungen

Services:
Reset = 0x05, Get = Ox0E, Set=0x10

Klassen:

0x01 = Objekt identifizieren, 0x24 = Lageregler-Uberwachung, 0x25 = Objekt Lageregler,
0x26 = Blockfolgesteuerung, 0x27 = Befehlsblock, 0xOF = Parameterobjekt

Name KI. Inst. Attr. Di. Daten Bemerkung

Objektklasse Identitét

Reset 0x01 0x01 0x00| R |keine |Auf1 setzen fir Neustart. COLDSTART.

Default 0x01 0x01 0x01] R |keine |Auf1 setzen fir Defaultparameter laden und
Neustart. RSTVAR, SAVE, COLDSTART.

Seriennummer 0x01 0x01 0x06| G |UDINT | SERIALNO

Objektklasse Lageregler Uberwachung

Allgemeiner Fehler 0x24 0x01 0x05| G |BOOL |lIst1 beiallen Verstarkerfehlern und bei Warn-
meldungen n3, n8 und n9.

Fehler I6schen 0x24 0x01 0x65| G/S |BOOL |Auf1 setzen, um Fehler zu lI6schen.
CLRFAULT.

Fehlercode 0x24 0x01 0x64| G |DINT |ERRCODE. Fehlercode im Hex-Format

Objektklasse Lageregler

Mode 0x25 0x01 0x03| G/S |USINT |O0=Position (OPMODE 8). 1= Geschwindigkeit
(OPMODE 0). 2=Drehmoment (OPMODE 2).

Zielposition 0x25 0x01 0x06| G/S |DINT |O_P. Setzt O_C Bits 0x2800 und O_C2 Bits
0x100 so dass Einheiten Sl sind und
ACCR/DECR O_ACC1/0O_DEC1 ubersteuern.

Zielgeschw. 0x25 0x01 0x07| G/S |DINT |O_V.Einheitwird von Verstarker vorgegeben.

Beschleunigung 0x25 0x01 0x08| G/S |DINT | Geschwindigkeitsmodus: ACC. Posi-
tionsmodus: ACCR. Einheiten werden von
ACCUNIT/PGEARI vorgegeben

Verzbégerung 0x25 0x01 0x09| G/S |DINT |Geschwindigkeitsmodus: DEC Posi-
tionsmodus: DECR. Einheiten werden von
ACCUNIT/PGEARI vorgegeben

Inkrementelles Flag 0x25 0x01 Ox0a| G/S |BOOL |O_C Bit0.0->ABS, 1->INCR.

Load/Profile Handshake 0x25 0x01 0xOb| G/S |BOOL |Auf1 setzen, um Bewegung zu starten, bleibt
auf 1 bis Bewegung abgeschlossen.

In Position 0x25 0x01 0xOc| G |BOOL |INPOS

Istposition 0x25 0x01 0x0d | G/S |DINT | Get: Istposition auslesen (PFB). Set: Position
neu definieren. ROFFS=X, NREF=0, MH
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Name
Istgeschwindigkeit

KL
0x25

Inst.
0x01

Attr.
0x0e

Di.
G

Daten
DINT

Bemerkung
abs(PV)

Enable

0x25

0x01

0x11

G/S

BOOL

EN

Kontrollierter Stopp

0x25

0x01

0x14

G/S

BOOL

STOP mit Verzégerungsrate von DECR. 0 als
Antwort.

Sofortiger Stopp

0x25

0x01

0x15

GIS

BOOL

Nothalt, Verzégerungsrate von DECSTOP. Ant
wort 0.

Tippgeschw.

0x25

0x01

0x16

GIS

DINT

Positiver Wert, Richtung abh. von Attribut23 /
J, Einheiten durch Verstarker, verwendetim
Geschwindigkeitmodus

Richtung

0x25

0x01

0x17

GIS

BOOL

Get: aktuelle Bewegungsrichtung (nicht das
Flag). S: Richtungs-Flag fir J.
1->Pos Richtung. 0->neg Richtung

Referenzrichtung

0x25

0x01

0x18

GIS

BOOL

DIR (invers). 1=pos, 0=neg (0 -> CW ist posi-
tiv), nur bei disabeltem Verstarker einstellbar,
dann speichern und Neustart

Drehmoment

0x25

0x01

0x19

GIS

DINT

Drehmomentbefehl im Drehmomentmodus,
interne Einheit,
3280 = Maximaldrehmoment

Parameter Speichern

0x25

0x01

0x65

GIS

BOOL

SAVE. Auf 1 setzen, um Parameter im EPROM
zu speichern, erhalt 0 als Antwort

Antriebsstatus

0x25

0x01

0x66

DINT

DRVSTAT

Trajektoriestatus

0x25

0x01

0x67

DINT

TRJSTAT

Objektklasse Blockfolgesteuerung

Block

0x26

0x01

0x01

GIS

USINT

1-255. Nummer des auszufihrenden Blocks
(ORDER# fir MOVEX).

Block ausfiihren

0x26

0x01

0x02

GIS

BOOL

startet die Blockausflihrung, bleibt auf 1, bis
die Bewegung abgeschlossen ist. MOVE x.

Aktueller Block

0x26

0x01

0x03

GIS

USINT

Nummer des aktuell ausgefiihrten Blocks. 0
im Tippbetrieb. TASKNUM.

Blockfehler

0x26

0x01

0x04

G/S

BOOL

Blockfehler, wird beim Auslesen des Block-
fehlercodes zuruckgesetzt

Blockfehlercode

0x26

0x01

0x05

G/S

USINT

0 = kein Fehler, 1 = ungiiltiger oder leerer
Block, 2 = Wartezeit Gberschritten,
3 = Ausfiihrungsfehler

Zahler

0x26

0x01

0x06

G/S

DINT

(positiver) Zahler fiir Blockschleifen.
M LOOPCNT.

Objektklasse Befehisblock

(fur al

le Befehle)

Blocktyp

0x27

0x01-0xff

0x01

GIS

USINT

auszufiihrendes Kommando. Der Wert von
Blockbefehl bestimmt das Format von Attribut
3-7.

Der Blockbefehl wird in de unteren 2 Byte von
O_C2 gespeichert. Fur Fahrsatze wird bit
0x100 in O_C2 gesetzt, so dass ACCR und
DECR als Beschleunigungs-/Ver-
zbgerungsraten verwendet werden. Einstellen
des Blockbefehls andertauch O_C - setzt
0x800 (erweiterter Fahrauftrag) fiir die meis-
ten Fahrauftrage und 0x2800 fiir Stan-
dardfahrsatze.

Blockverknipfungsnummer

0x27

0x01-0xff

0x02

GIS

USINT

O_FN - Instanznummer des nachsten aus-
zufiihrenden Blocks, nachdem dieser Block
erledigtist. 0 bedeutet keine Folgeaufgabe.

Objektklasse Befehlsblock (fiir Befehl 01 "Attribut &ndern™)

Attribut andern — Legt den Wert eines fir DeviceNet zugreifbaren Attributs fest. Einstellen des Blockbefehls (Attribut
1) = Attribut andern setzt auch O_C Bit 0x800 und O_C2=6.
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. Bemerkung
Zielklasse 0x27 | 0x01-0Oxff |0x03| G/S |USINT |Klasse, auf die zugegriffen werden soll (z.B.
0x25 fur Objekt Lageregler) Wird im hdher-
wertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.

Zielinstanz 0x27 | 0x01-0Oxff | 0x04 | G/S |USINT |Instanz, auf die zugegriffen werden soll. Wird
in O_DEC1 gespeichert.

Attributnummer 0x27 | 0x01-Oxff | 0x05| G/S |USINT |Attribut, auf das zugegriffen werden soll (ein-
stellbar). Wird im unteren Byte von O_ACCA1
gespeichert.

Attributdaten 0x27 | 0x01-Oxff |0x06| G/S |DINT |Neue Attributdaten. Wird in O_P gespeichert.
Objektklasse Befehlsblock (fiir Befehl 02 "Wartezeit gleich™)

Warten bis Parameter-Wert — Verzogert, bis ein fur DeviceNet zugreifbares Attribut einem gewiinschten Wert ent-
spricht. Einstellen des Blockbefehls (Attribut 1) = 2 setzt auch O_C Bit 0x800 und O_C2=2.

Zielklasse 0x27 | 0x01-Oxff | 0x03 | G/S |USINT |Klasse, auf die zugegriffen werden soll (z.B.
0x25 fiir Objekt Lageregler) Wird im hoher-
wertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.

Zielinstanz 0x27 | 0x01-Oxff | 0x04 | G/S |USINT |Instanz, auf die zugegriffen werden soll. Wird
in O_DEC1 gespeichert.
Attributnummer 0x27 | 0x01-0Oxff |0x05| G/S |USINT | Attribut, auf das zugegriffen werden soll (ein-

stellbar). Wird im niederwertigen Byte von O_
ACC1 gespeichert.

Wartezeit 0x27 | 0x01-Oxff |Ox06| G/S |DINT | Maximale Wartezeitin mx. Fehler bei Errei-
chen der Zeitliberschreitung. 0 = keine Zeit-
tberschreitung. Wird in O_FT gespeichert.
Daten vergleichen 0x27 | 0x01-0Oxff |0x07 | G/S |DINT |Wert, aufden gewartet werden soll. Wird in O_
P gespeichert.

Objektklasse Befehisblock (fiir Befehl 03 "Verkniipfung groBer als™)

Grofer als Test— Testet den Wert eines fur DeviceNet zugreifbaren Attributs und verzweigt zu einem alternativen
Block, wenn der Attributwert grof3er als der Testwert ist. Einstellen des Blockbefehls (Attribut 1) = 3 setzt auch O_C Bit
0x800 und O_C2=3.

Zielklasse 0x27 | 0x01-0xff |0x03| G/S |USINT |Klasse, auf die zugegriffen werden soll (z.B.
0x25 fir Objekt Lageregler) Wird im héher-
wertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.

Zielinstanz 0x27 | 0x01-0xff | 0x04 | G/S |USINT |Instanz, auf die zugegriffen werden soll. Wird
in O_DEC1 gespeichert.
Attributnummer 0x27 | 0x01-0xff | 0x05| G/S |USINT | Attribut, auf das zugegriffen werden soll (ein-

stellbar). Wird im niederwertigen Byte von O_
ACC1 gespeichert.

Verknipfungsnummer ver- | 0x27 | 0x01-0xff |0x06 | G/S |USINT |Block, zu dem im TRUE-Fall verzweigt wird.
gleichen Wird in O_DEC2 gespeichert.

Daten vergleichen 0x27 | 0x01-Oxff | 0x07 | G/S |DINT |Wenn das Attribut gréRer als Daten ver-
gleichen ist, wird die normale Verknupfung
(Attribut 2) ignoriert und zur alternativen Ver-
knlUpfung verzweigt (Attribut 6). Wird in O_P
gespeichert.

Objektklasse Befehisblock (fiir Befehl 04 "Verkniipfung weniger als™)

Kleiner als Test— Testet den Wert eines fiir DeviceNet zugreifbaren Attributs und verzweigt zu einem alternativen
Block, wenn der Attributwert kleiner als der Testwert ist. Einstellen des Blockbefehls (Attribut 1) = 4 setztauch O_C
Bit 0x800 und O_C2=4.

Zielklasse 0x27 | 0x01-Oxff |0x03 | G/S |USINT |Klasse, auf die zugegriffen werden soll (z.B.
0x25 fiir Objekt Lageregler) Wird im hoher-
wertigen Byte von O_ACC1 gespeichert.

Zielinstanz 0x27 | 0x01-Oxff | 0x04 | G/S |USINT |Instanz, auf die zugegriffen werden soll. Wird
in O_DEC1 gespeichert.
Attributnummer 0x27 | 0x01-Oxff | 0x05| G/S |USINT |Attribut, auf das zugegriffen werden soll (ein-

stellbar). Wird im niederwertigen Byte von O_
ACC1 gespeichert.
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Inst. Attr. Di. Daten Bemerkung
Verknipfungsnumer ver- 0x27 | 0x01-Oxff | 0x06| G/S |USINT |Block, zu dem bei “Wahr” verzweigt werden
gleichen soll. Wird in O_DEC2 gespeichert.

Daten vergleichen 0x27 | 0x01-Oxff | 0x07 | G/S |DINT |Wenn das Attribut kleiner als Daten ver-
gleichen ist, wird die normale Verknupfung
(Attribut 2) ignoriert und zur alternativen Ver-
knlUpfung verzweigt (Attribut 6). Wird in O_P
gespeichert.

Objektklasse Befehisblock (fur Befehl 05 "Zédhler herunterzdhlen™)

Zahler herunterzahlen — Dieser Block verringert den globalen Zahler im Objekt “Befehlsblockfolgesteuerung”. Fir die
sen Befehlstyp werden keine weiteren Attribute definiert. Einstellen des Blockbefehls (Attribut 1) = 5 setzt auch O_C
Bit 0x800 und O_C2=9.

Objektklasse Befehisblock (fiir Befehl 06 "Verzégerung")

Verzoégerung — Dieser Block bewirkt, dass die Folgesteuerung fir eine bestimmte Anzahl von Millisekunden ver-
zogert wird, ehe mit dem nachsten Block fortgefahren wird. Der Block muss eine Blockverknipfung in Attribut 2 auf-
weisen. Einstellen des Blockbefehls=6 setzt auch O_C Bits 0x800 und O_C2=1.

Verzbégerung 0x27 | 0x01-0xff |Ox03| G/S | DINT |Verzogerungszeitin ms. Wird in O_FT gespei-
chert.

Objektklasse Befehisblock (fiir Befehl 08 "Trajektorie™)

Trajektorie — FUhrt eine Positionierungsbewegung aus. Einstellen des Blockbefehls=8 setzt auch O_C Bit 0x3800 (Sl
Einheiten, erweiterte Aufgabe) und O_C2=0x100 (Verwenden von globaler Beschleunigungsund Geschwin-
digkeitsabnahmerate).

Zileposition 0x27 | 0x01-0xff |0x03| G/S |DINT |O_P

Zielgeschw. 0x27 | 0x01-0xff |0x04| G/S |[DINT |O_V

Inkrementell 0x27 | 0x01-0xff |Ox05| G/S |BOOL |O_C Bit0.0->abs. Bewegung,
1->rel. Bewegung.

Objektklasse Befehisblock (fiir Befehl 09 "Geschwindigkeit @&ndern™)

Geschwindigkeitsanderung — Flhrt ein Geschwindigkeitsprofil aus. Einstellen des Blockbefehls=9 setzt auch O_
C2=0x165 und O_C2 Bits 0x3800. Dieser Blocktyp kann keine Verknipfung auf einen Folgeblock aufweisen, da das
Geschwindigkeitsprofil kein definitives Ende hat.

Zielgeschw. | 0x27 | 0x01-0xff |0x03| G/S |[DINT |O_V

Objektklasse Parameter

Die Instanznummer im Parameterobjekt entspricht der DPR-Nummer, die in der seriellen ASCII-Ter-
minalbefehlsreferenz fiir Antriebsparameter angegeben ist. Nur die Parameter 1-255 sind zugreifbar.

Parameterwert O0xOF | Ox01-OxFF | Ox01| G/S | Typ Istwert des Parameters. Der Wert ist schreib-
geschitzt, wenn Bit 4 von Attr#4 (Deskriptor-
ReadOnly-Bit) 1 ist.

Zugriff OxOF | Ox01-OxFF | 0x04| G |WORD | Schreibgeschiitzt, wenn Bit 0x10 gesetztist.
Datenlange O0xOF | 0x01-0xFF | 0x06| G |USINT |Lange der Daten in Bytes.

Objektklasse Diskreter Eingangspunkt

Wert 0x08 | 0x01-0x04 | 0x03| G |BOOL |0=Aus; 1=Ein.

Instanz 1-4 —> IN1, IN2, IN3, IN4.

Dies sind die digitalen Onboard-Eingange,
die auf Stecker X3 verfugbar sind.

Objektklasse Diskreter Ausgabepunkt

Wert 0x09 | 0x01-0x02 |0x03| S |BOOL |0=Aus; 1=Ein. Einstellbar nur wenn O1MODE-
E=23 / O2MODE=23, sonst Fehler 0x10
Device-Konflikt. Wird bei jedem Fehler auf 0
zuriickgesetzt.

Instanz 1,2 —> 01, O2.

Objektklasse Diskreter Eingangspunkt

Wert 0x0A | 0x01-0x02 |Ox03| G |INT Spannung am Eingang in Millivolt.
Instanz 1,2 —> ANIN1, ANIN2.

Objektklasse Analoger Ausgabepunkt
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Wert

Inst.
0x0B | 0x01-0x02 |0x03| S

Attr. Di. Daten

INT

Bemerkung

Instanz 1,2 —> AN1TRIG,AN2TRIG. Setzt
ANOUT1/2 = 6 fiir DeviceNet-Steuerung. Wert
ist die Spannung fiir den Ausgang in Millivolt.
Bei ANOUT1/2 6 wird Fehler 0x10 Device-Kon

flikt ausgegeben.

7.5.3 Polled 1/0-Meldungen

Name Byte Bit Wert Bemerkung

Befehlsgruppe

Daten laden / 0 0 0/1 | Zum Laden der Daten in den Servoverstarker setzen Sie den Befehlstyp

Profil starten und die Datenfelder, dann wechseln Sie dieses Bit 0->1, um Data Hands-
haking zu initiieren.
Wenn der Befehl akzeptiert wird, setzt der Servoverstarker das Bit Gela-
dene Daten in der Antwortgruppe. Wenn der Befehlstyp der Antriebsart
entspricht, beginnt die Bewegung (Positionsbefehl in Positionsmodus,
Drehmomentbefehl in Drehmomentmodus, Geschwindigkeitsbefehl in
Geschwindigkeitsmodus).

Startblock 0 1 0/1 | Wechsel 0->1 zum Ausfiihren eines Befehlsblo__cks oder einer Kette. Die
Blocknummer istin Byte 1 der Befehlsgruppe. Ahnlich MH [BlockNumber]

Relativ 0 2 0/1 | O_C Bit0. 0->absolute Position. 1 = relativ. (Nur in Positionsmodus)

Richtung 0 3 0/1 | Steuertdie Ric_htung des Motors im Geschwindigkeitsmodus. 1 = vorwarts,
0 = rickwarts. Andert die Richtung des Motors,
wenn das Bit sich andert, selbst wenn die Bewegung bereits |auft. Glltig
nur im Geschwindigkeitsmodus. Setzt das Vorzeichen von VJOG.

Kontrollierter Stopp| 0 4 0N STOP. Sofortiger kontrollierter Stopp. Verwendet DECR als Rate.

Sofortiger Stopp 0 5 0N DECSTOP. Sofortiger schneller Stopp.

Reg Arm 0 6 0N Registrierung aktivieren.

Aktivieren 0 7 01 EN. 1 = Antrieb aktivieren. 0 = Deaktivieren und Bewegung stoppen.

Blocknummer 1 1-7 | 0-255 | Blocknummer zum Ausfiihren auf einer positiven Startblockflanke. MOVE
[BlockNumber]

Befehlstyp 2 |04 0-5 |Befehlstypen folgen noch. Setzen Sie das Bit Daten laden/Trajektorie star-
ten, um den Befehl zu laden.

x00 Keine Aktion 2 |04 0 Es soll nichts getan werden.

x01 Zielposition 2 |04 1 O_P. Die Bewegung beginnt, wenn dieser Befehl im Positionsmodus gela-|
den wird.

x02 Ziel- 2 | 04 2 Positionsmodus: O_V. Geschwindigkeitsmodus: VJOG und Bewegung

geschwindigkeit beginnen, wenn dieser Befehl geladen wird.

x03 Beschleu- 2 | 04 3 Geschwindigkeitsmodus: ACCR. Positionsmodus: O_ACC1. Einheiten

nigung gesetzt von ACCUNIT,PGEARI. Schritte/s?

x04 Verzégerung 2 |04 4 Geschwindigkeitsmodus: DECR. Positionsmodus: O_DEC1. Einheiten
gesetzt von ACCUNIT,PGEARI. Schritte/s?

x05 Drehmoment 2 |04 5 T. Funktioniert nur im Drehmomentmodus.

Befehlsachse 2 | 57 1 Muss immer 1 sein. Jeder andere Wert macht die Befehlsgruppe ungliltig.

Antworttyp 3 | 0-4 | 0-3,5, | Antworttypen folgen noch. Die Antwortdaten werden in der nachsten Ant-

0x14 |wortgruppe sein.

x00 Keine Aktion 3 |04 0 Es soll nichts getan werden. Antwortdaten werden Nullen sein.

x01 Istposition 3 | 04 1 PFB

x02 Sollposition 3 |04 2 PTARGET

x03 Ist- 3 | 04 3 abs(PV). Schritte/s. Absoluter Wert der Geschwindigkeit.

geschwindigkeit

x05 Drehmoment 3 |04 5 |
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Name Byte Bit Wert Bemerkung

x14 Gruppenfehler | 3 | 0-4 | 0x14 |Fehlercode in Antwortgruppe: Bytes 4-5=Fehlercode, 6-7=Befehlsbytes 2-
3 spiegeln.
FEHLERCODES... Weniger als 8 Bytes: x13 ff. Nicht unterstutzter Befehl:
x08 01. Nicht unterstitzte Antwort: x08 02. Nicht unterstutzte Befehl-
sachse: x05 01. Nicht unterstitzte Antwortachse: x05 02. Nicht unter-
stltztes Attribut holen: x14 02. Nicht unterstutztes Attribut setzen: x14 01.
Nicht einstellbares Attribut setzen: xOE FF. Unglltigen Wert setzen: x09
FF.

Antwortachse 3 | 57 1 Muss immer 1 sein. Jeder andere Wert macht die Befehlsgruppe ungiiltig.

Befehlsdaten 4-7 Daten abhéngig vom Befehlstyp. Datenbytes sind in umgekehrter Rei-
henfolge — das niederwertigste Byte zuerst.

Antwortgruppe

Profil lauft ab 0 0 0N 1 = eine Bewegung wurde befohlen und ist noch nicht beendet. DRVSTAT
Bit 0x10000

Block in Aus- 0 1 0N 1 = ein Block istin Ausfiihrung. Blocknummer in Byte 1 angegeben.

flihrung

In Position 0 2 0N INPOS. 1 = in Position

Allgemeiner Fehler | 0 3 (04 1 = Alarm. Fehler, Warnungen n3, n8, n9. ERRCODE.

Aktuelle Richtung 0 4 0/1 | Aktuelle Richtung. 1 = Vorwarts. V positiv oder negativ.

Referenzfahrt-Flag 0 5 0N 1=Flag aus, 0=Flag ein. Ebene des Referenzfahrt-Eingangs. DRVSTAT Bit
0x40000

Reg.ebene 0 6 0N Registrierungseingangsebene. IN2MODE muss = 26

Aktivieren 0 7 01 1 = aktiviert. READY.

Ausflhrung Block- 1 0-7 | 0-255 |Block derzeitin Ausfiihrung. 0=Keine Blockausfiihrung. TASKNUM.

nummer
1 = Fehlereingang ist aktiv. Verwenden von Notstoppeingangen. Priifen

Fehlereingang 2 0 0/1  |auf Eingang mit INXMODE=27 und Eingangsebene nieder (aktive Ebene
“Nieder” ist ein Fehler).

Positives HW-Limit | 2 1 0/1 | DRVSTAT Bit 0x200. 1=aktiv.

Negatives HW-Limit| 2 2 0/1 | DRVSTAT Bit 0x400. 1=aktiv.

Positives SW-Limit | 2 3 0/1 | DRVSTAT Bit 0x40. 1=aktiv.

Negatives SW-Limit| 2 4 01 DRVSTAT Bit 0x20. 1=aktiv.

Schleppfehler 2 5 0/1 | Schleppfehler. DRVSTAT Bit 0x04.

Blockfehler 2 6 0N Fehler bei der Ausfiihrung eines Blocks. 1 = Fehler. Lesen von Objek-
tattribut #5 “Blockfolgesteuerung® zum Léschen.

Laden beendet 2 7 0N Laden beendet. Befehlsdaten erfolgreich geladen. Zurticksetzen wenn Bit
Laden/Starten "Nieder" ist.

Antworttyp 3 | 0-4 | 0-3,5, | Spiegelt Antworttyp von Befehlsgruppe. Siehe obige Beschreibung.

0x14

Antwortachse 3 5-7 1 Spiegelt Antwortachse von Befehlsgruppe.

Antwortdaten 4-7 Daten abhéngig vom Antworttyp. Datenbytes sind in umgekehrter Rei-
henfolge — das niederwertigste Byte zuerst.
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7.6 Default I/O Konfiguration

Die Servoverstarker haben diese Konfiguration:

O1MODE=23 (DeviceNet-Steuerung des digitalen Ausgangs 1)
O2MODE=23 (DeviceNet-Steuerung des digitalen Ausgangs 2)
ANOUT1=6 (DeviceNet-Steuerung des analogen Ausgangs 1)

7.7 Fehlermeldungen

DeviceNet Fehlermeldungen werden ausgegeben, wenn eine Befehlsgruppe oder eine explizite
Anforderungsmeldung vom Servoverstarker nicht erfolgreich verarbeitet werden kann. Das ist oft
auf eine unglltige Meldung oder einen ungliltigen Antriebszustand zurtickzufihren.

Der Servoverstarker tUbertragt eine Fehlerantwortgruppe als Antwort auf eine fehlerhafte Befehls-
gruppe. Bei dieser Antwort wird Befehl-/Antwort-Fehlergruppentyp 0x14 in das Ant-
wortgruppentypfeld und die Fehlercodes in Byte 4-5 geladen. Weitere Informationen finden Sie
im Abschnitt (=» # 69, Antwortgruppe 0x14 — Befehl-/Antwortfehler).

Der Servoverstarker tibertragt eine explizite Fehlerantwortmeldung als Antwort auf eine feh-
lerhafte explizite Anforderungsmeldung. Diese Antwort hat Servicecode 0x94 und die Feh-
lercodes in den ersten beiden Datenbytes.

Fehlercode (hex) zusatzlicher Code (hex) DeviceNet Fehler
0 FF NO ERROR
2 FF RESOURCE_UNAVAILABLE
5 FF PATH_UNKNOWN
5 1 COMMAND_AXIS_INVALID
5 2 RESPONSE_AXIS_INVALID
8 FF SERVICE_NOT_SUPP
8 1 COMMAND_NOT_SUPPORTED
8 2 RESPONSE_NOT_SUPPORTED
9 FF INVALID_ATTRIBUTE_VALUE
B FF ALREADY_IN_STATE
Cc FF OBJ_STATE_CONFLICT
D FF OBJECT_ALREADY_EXISTS
E FF ATTRIBUTE_NOT_SETTABLE
F FF ACCESS_DENIED
10 FF DEVICE_STATE_CONFLICT
11 FF REPLY_DATA_TOO_LARGE
13 FF NOT_ENOUGH_DATA
14 FF ATTRIBUTE_NOT_SUPP
15 FF TOO_MUCH_DATA
16 FF OBJECT_DOES_NOT_EXIST
17 FF FRAGMENTATION_SEQ_ERR
20 FF INVALID_PARAMETER
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