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2.1 Uber dieses Handbuch

Dieses Handbuch, AKD CAN-BUS Kommunikation, beschreibt die Installation und
Inbetriebnahme, den Funktionsumfang und das Softwareprotokoll fiir die CANopen AKD
Produktreihe. Alle AKD CANopen-Servoverstarker sind mit integrierter CANopen-
Funktionalitat ausgestattet; eine zusatzliche Optionskarte ist daher nicht erforderlich.

Eine digitale Version dieses Handbuchs (PDF Format) befindet sich auf der mit dem
Servoverstarker gelieferten DVD. Aktualisierungen des Handbuchs kdnnen von der
Kollmorgen-Website heruntergeladen werden.

Zugehorige Dokumente der AKD-Reihe:

o AKD Betriebsanleitung. Dieses Handbuch enthalt Hinweise zur Installation und
Konfiguration des Servoverstarkers.

o AKDBenutzerhandbuch. Beschreibt, wie Sie lhren Verstarker in gangigen Anwendungen
verwenden. Es bietet auch Tipps zur Optimierung der Systemleistung mit dem .AKD Das
Benutzerhandbuch beinhaltet den Parameter and Command Reference Guide mit der
Dokumentation zu den Parametern und Befehlen, die fiir die Programmierung des AKD
verwendet werden.

e Zubehérhandbuch. Dieses Handbuch enthalt technische Daten und Mafzeichnungen von
Zubehor wie Kabeln und Bremswiderstanden, die mit AKD benutzt werden. Von diesem
Handbuch existieren regional unterschiedliche Versionen.

Weiterflihrende Dokumentation:

e CAN Application (CAL) for Industrial Applications (Herausgeber CiA e.V.)

o Draft Standards 301 (ab Version 4.0), 402 (Herausgeber CiA e.V.)

o CAN Specification Version 2.0 (Herausgeber CiA e.V.)

e SO 11898 ... Controller Area Network (CAN) for high-speed communication

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

¢ Installation: nur durch Fachleute mit elektrotechnischer Ausbildung.

¢ Inbetriebnahme: nur durch Fachleute mit weitreichenden Kenntnissen in den Bereichen
Elektrotechnik/Antriebstechnik.

e Programmierung: Software-Entwickler, Projektplaner

Das Fachpersonal muss die folgenden Normen kennen und anwenden:

e EN 12100, EN 60364 und EN 60664

o Nationale Unfallverhiitungsvorschriften
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2.3 Verwendete Symbole

Symbol Bedeutung

\ Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die,
wenn sie nicht vermieden wird, zum Tode
oder zu schweren, irreversiblen Verletzungen
fUhren wird.

Weist auf eine gefahrliche Situation hin, die,
wenn sie nicht vermieden wird, zum Tode
oder zu schweren, irreversiblen Verletzungen
fUhren kann.

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

Dieses Symbol weist auf eine Situation hin,
die, wenn sie nicht vermieden wird, zu
Beschadigung von Sachen flihren kann.
Dieses Symbol weist auf wichtige
Informationen hin.

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

Warnung vor geféhrlicher elektrischer
Spannung und deren Wirkung.

Warnung vor hangender Last.

Kollmorgen | Mai 2014 11




AKD CANopen |2 Allgemeines

2.4 Verwendete Abkiirzungen

Abkirzung |[Bedeutung

BTB/RTO Betriebsbereit (Standby)

coB Kommunikationsobjekt

COB-ID Kommunikationsobjekt-ldentifier

EEPROM Elektrisch |6schbarer programmierbarer
Speicher

EMV Elektromagnetische Vertraglichkeit

EMCY Emergency-Objekte (Notfall-Objekte)

ISO International Standardization Organization

km 1000 m

LED Leuchtdiode

LSB Niederwertiges Byte (oder Bit)

MB Megabyte

MSB Hdchstwertiges Byte (oder Bit)

NMT Netzwerkmanagement-Objekte

NSTOP Endschaltereingang Drehrichtung links

PC Personal Computer

PDO Prozessdatenobjekt

PSTOP Endschaltereingang Drehrichtung rechts

RAM Fllchtiger Speicher

ROD Inkrementaler Positionsgeber

RxPDO Receive PDO (Empfangs-PDO)

SDO Servicedatenobjekt

SYNC Synchronisationsobjekte

TXPDO Transmit PDO (Sende-PDO)

Kollmorgen | Mai 2014




AKD CANopen |3 Installation und Inbetriebnahme

3 Installation und Inbetriebnahme

3.1 Wichtige HINWeiSe ... . 14
3.2 CAN-Bus-Schnittstelle (X12/X13) ... 15
3.3 Leitfaden zur Inbetriebnahme . L 20

Kollmorgen | Mai 2014 13




AKD CANopen |3 Installation und Inbetriebnahme

3.1 Wichtige Hinweise

GEFAHR

Trennen Sie nie die elektrischen Verbindungen zum Verstarker, wahrend
dieser Spannung fuhrt. Es besteht die Gefahr von Lichtbogenbildung mit
Schaden an Kontakten und erhebliche Verletzungsgefahr.

Warten Sie nach dem Trennen des Servoverstarkers von der
Stromquelle mindestens 7 Minuten, bevor Sie Gerateteile, die potenziell
Spannung fuhren (z. B. Kontakte), berihren oder Anschlisse trennen.
Messen Sie zur Sicherheit die Spannung am DC-Bus-Zwischenkreis,
und warten Sie, bis die Spannung unter 60 V gesunken ist.

WARNUNG

Elektronische Gerate sind grundsatzlich nicht ausfallsicher. Der
Anwender ist daflir verantwortlich, dass bei Ausfall des Servoverstarkers
der Antrieb in einen maschinell und personell sicheren Zustand gefuhrt
wird, z. B. mit einer mechanischen Bremse. Antriebe mit CAN-Bus sind
fernbediente Maschinen. Sie konnen sich jederzeit ohne vorherige
Ankindigung in Bewegung setzen. Machen Sie das Bedienungs-
personal durch entsprechende Hinweise auf diese Gefahr aufmerksam.

Stellen Sie durch entsprechende Schutzmalinahmen sicher, dass ein
ungewolltes Anlaufen der Maschine nicht zu Gefahrensituationen ftir
Mensch und Maschine fihren kann. Software-Endschalter ersetzen nicht
die Hardware-Endschalter der Maschine.

INFO

Installieren Sie den Servoverstarker wie in der Betriebsanleitung beschrieben. Die
Verdrahtung des analogen Sollwerteingangs und des Positionsinterfaces nach dem
Anschlussbild in der Betriebsanleitung entfallen.

SchlieRen Sie die Ethernetleitung fur den PC mit der Konfigurations-Software nicht an die
EtherCAT-Schnittstelle X5/X6 an. Das Etheret-Konfigurationskabel muss an die
Serviceschnittstelle am Stecker X11 angeschlossen werden.

Der Status des Verstarkers muss durch die Steuerung Gberwacht werden, um kritische
Situationen zu erkennen. Verdrahten Sie den FEHLER-Kontakt in Reihe zur Not-Aus-
Schaltung der Anlage. Die Not-Aus-Schaltung muss das Netzschiitz betatigen.

Die Setup-Software kann verwendet werden, um die Einstellungen des Verstarkers zu
andern. Jede weitere Veranderung fihrt zum Erdschen der Garantie. Bedingt durch die
interne Darstellung der Lageregler-Parameter kann der Lageregler nur betrieben werden,
wenn die Enddrehzahl des Antriebs folgende Werte nicht Uberschreitet:

rotatorisch linear
Sinus2 Kommutierung: 7500 U/min Sinus2 Kommutierung: 4 m/s
Trapezférmige Kommutierung: 12000 U/min  Trapezférmige Kommutierung: 6,25 m/s

Alle Angaben Uber Aufldsung, Schrittweite, Positioniergenauigkeit etc. beziehen sich auf
rechnerische Werte. Nichtlinearitaten in der Mechanik (Spiel, Elastizitat etc.) sind nicht
berlicksichtigt. Wenn die Enddrehzahl des Motors verandert werden muss, missen alle
vorher eingegebenen Lageregelungs- und Fahrsatzparameter angepasst werden.
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3.2 CAN-Bus-Schnittstelle (X12/X13)
Fir die CAN-Bus-Verbindung werden zwei 6-polige RJ-12-Stecker (X12/X13) verwendet.

X13 CAN Out
X12 CAN In

X12 1 |Interner Abschluss-Widerstand| X13 1 |Interner Abschluss-Widerstand
X12 2 CAN-Schirm X13 2 CAN-Schirm

X12 3 CANH in X13 3 CANH out

X12 4 CANLin X13 4 CANL out

X12 5 GND X13 5 GND

X12 6 |Interner Abschluss-Widerstand| X13 6 |Interner Abschluss-Widerstand
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3.2.1 CAN-Bus Aktivierung bei AKD-CC Modellen

AKD-CC Modelle unterstiitzen das CANopen-Protokoll sowohl bei CAN-Bus- als auch
EtherCAT-Netzwerkverwendung. Setzen des Parameters DRV.TYPE aktiviert entweder
EtherCAT oder die CANopen.
Im Auslieferungszustand der AKD-CC Modelle ist die EtherCAT-Hardware aktiv gesetzt.
Um die CAN-Bus-Hardware zu aktivieren, missen Sie den Parameter DRV.TYPE andern.
1. Mit Software: Schlief3en Sie einen PC an den AKD und andern Sie den Parameter
DRV.TYPE im WorkBench Terminal (siehe DRV.TYPE Parameter Dokumentation) oder
2. Mit Hardware: Benutzen Sie die Drehschalter S1 & S2 in der Front und den Taster B1
oben auf dem Gerét.

Die folgenden Schritte beschreiben das Umschalten mit Hilfe der Drehschalter:
1. Stellen Sie den Wert 89 mit den Drehschaltern ein.

\u@ S1: MSB

2 {{\ S2: LSB

o

Drehen Sie S1 auf 8 und S2 auf 9

2. Dricken Sie die B1 Taste fur etwa 3 Sekunden.
B1 fur 3 Sekunden
driicken

Die 7-Segment Anzeige zeigt wahrend des Vorgangs Cn.
Schalten Sie die 24 V Spannungsversorgung nicht ab, solange das Display Cn
zeigt!

3. Warten Sie, bis das Display zurlick auf die Standardanzeige schaltet. Nun ist das Gerat
fir CANopen vorbereitet.
4. Schalten Sie die 24 V Spannungsversorgung aus und wieder ein.

INFO Die 7-Segmentanzeige zeigt Er (Error), wenn die Umschaltung nicht erfolgeich war. Schalten
Sie die 24 V Spannungsversorgung aus und wieder ein. Wiederholen Sie den Vorgang. Falls
der Fehler ermneut gemeldet wird, wenden Sie sich an den Kolimorgen Kundendienst.
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3.2.2 Baudrate fiir CAN-Bus

INFO

Sie kénnen festlegen, ob der Servoverstarker beim Einschalten eine feste Baudrate wahlen
oder einen Algorithmus zur automatischen Erkennung der Baudrate ausfihren soll. Die
Ubertragungsgeschwindigkeit kann tiber den Parameter FBUS.PARAMO1 eingestellt
werden. Die Einstellung des Parameters FBUS.PARAMO1 erfolgt in WorkBench oder tiber
einen Spezialmechanismus mithilfe der Drehschalter.

Baudrate [kBit/s] [|[FBUS.PARAMO1||Oberer Drehschalter S1 || Unterer DrehschalterS2
0 9 0

auto

125 125 9 1
250 250 9 2
500 500 9 3
1000 1000 9 4

Im Falle einer festen Baudrate sendet der Servoverstarker nach einem Aus- und
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung die Boot-Up Meldung mit der Baudrate, die im
nichtflichtigen Speicher abgelegt ist.

Im Falle einer automatischen Erkennung der Baudrate sucht der Servoverstarker nach einem
gultigen CAN-Frame auf dem Bus. Bei Empfang eines glltigen Frames sendet der
Servoverstarker die Boot-Up Meldung entsprechend der gemessenen Bit-Zeit. Anschliefsend
kann die Baudrate Uber das Objekt 1010 Sub 1 im nichtfllichtigen Speicher abgelegt werden.
Andernfalls wird immer die Funktion zur automatischen Erkennung verwendet.

Fir eine zuverlassige automatische Erkennung der Baudrate ist eine normgemaliie
Verkabelung fiir den CAN-Bus (Abschlusswiderstande, Masseanschluss (GND) usw.)
erforderlich. Wenn die automatische Erkennung der Baudrate verwendet wird, muss der
Servoverstarker gesperrt sein.

Gehen Sie zur Einstellung der Baudrate Uber die Drehschalter wie folgt vor:
1. Stellen Sie die Drehschalter auf eine der Adressen von 90 bis 94 ein (siehe Tabelle oben)

2. Driicken Sie mindestens 3 Sekunden lang die Taste B1 am AKD, bis die

Drehschaltereinstellung im AKD-Display erscheint.

B1 drucken zur Anzeige
der Baudrate

3. Wenn der Einstellwert des Drehschalters im Display blinkt, lassen Sie die Taste B1 los

und warten Sie, bis das Blinken aufhdrt. Wahrenddessen wird der Parameter
FBUS.PARAMO1 auf den neuen Wert gesetzt, und alle Parameter werden im
nichtflichtigen Speicher gespeichert. Die neue Einstellung wird mit dem nachsten
Einschalten des Servoverstarkers wirksam.

Wenn ein Fehler auftritt, blinken die folgenden Meldungen 5 mal:

o E1-Verstarkerist freigegeben
e E2 - Speichern der neuen Einstellungen fehlgeschlagen
o E3- Fehlerhafte Schalterstellung
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3.2.3 Stationsadresse fiir CAN-Bus

INFO

Nachdem Sie die Stationsadresse geandert haben, missen Sie die 24 V-Hilfsspannung fir
den Verstarker aus- und wieder einschalten.

Verwenden Sie wahrend der Konfiguration die Drehschalter an der Frontplatte des AKD, um
die Stationsadresse flir die Kommunikation voreinzustellen.

51 ‘:—'\ S1: MSB

N

uf=) S2:LSB

Die Drehschalter an der Frontplatte des AKD (S1 & S2) entsprechen der CAN-
Stationsadresse. Die Schalter S1 & S2 entsprechen auch der IP-Adresseneinstellung des
Verstarkers. Sowohl das CAN- als auch das IP-Netzwerkadressenschema missen
konfiguriert werden, um dieser Abhangigkeit Rechnung zu tragen, wenn das TCP/IP-und
das CAN-Netzwerk in einer Anwendung gleichzeitig ausgefuhrt werden.

Beispiel

Die Einstellung der IP Adresse kann mit Hilfe der WorkBench Software (Einstellungen ->
Feldbus-> TCP/IP) von den Drehschaltern entkoppelt werden.

3.2.4 CAN-Bus-Abschluss

INFO

Das letzte Busgerat an beiden Enden des CAN-Bus-Systems muss Uber
Abschlusswiderstande verfiigen. Der AKD verfligt Uber integrierte 132 Ohm Widerstande,
die aktiviert werden kénnen, indem die Pins 1 und 6 angeschlossen werden. Ein optionaler
Terminierungsstecker ist fiir den AKD verfligbar (P-AKD-CAN-TERM). Der optionale
Terminierungsstecker ist ein RJ-12-Stecker mit einer integrierten Drahtbriicke zwischen den
Pins 1 und 6. In den X13-Stecker des letzten Verstarkers im CAN-Netzwerk sollte ein
Terminierungsstecker platziert werden.

Entfernen Sie den Abschlussstecker, wenn der AKD nicht das letzte CAN-Busgerat ist und
verwenden Sie X13 zum Anschlie3en des nachsten CAN-Geréates.

3.2.5 CAN-Bus-Kabel

Um die Anforderungen der Norm 1ISO 11898 zu erflillen, muss ein Bus-Kabel mit einer
charakteristischen Impedanz von 120 Ohm verwendet werden. Die maximale verwendbare
Kabellange fur eine zuverlassige Kommunikation nimmt mit zunehmender
Ubertragungsgeschwindigkeit ab. Zur Orientierung kénnen Sie die folgenden Werte
verwenden, die von Kollmorgen gemessen wurden; diese Werte sind jedoch keine
garantierten Grenzwerte:

e Charakteristische Impedanz: 100 bis 120 Ohm

o Max. Kapazitat im Kabel: 60 nF/km

¢ Schleifenwiderstand: 159,8 Ohm/km

Ubertragungsgeschwindigkeit (kBaud) 1000 500 250

Maximale Kabellange (m) 10 70 115

Eine geringere Kapazitat im Kabel (max. 30 nF/km) und ein geringerer Leitungswiderstand
(Schleifenwiderstand, 115 Ohm/km) ermdglichen es, grofRere Abstande zu erzielen.

(Eine charakteristische Impedanz von 150 + 5 Ohm erfordert einen Abschlusswiderstand von
150 £ 5 Ohm).
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3.2.5.1 CAN-Bus Anschlussbild
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3.3 Leitfaden zur Inbetriebnahme

ITEE  Nur professionelles Personal mit umfangreichen Kenntnissen der Steuer- und
Antriebstechnik darf den Verstarker konfigurieren.

VORSICHT

Antriebe mit CAN-Bus sind fernbediente Maschinen. Sie kdnnen sich
jederzeit ohne vorherige Ankundigung in Bewegung setzen. Machen Sie
das Bedienungs- und Wartungspersonal durch entsprechende Hinweise
auf diese Gefahr aufmerksam.

Stellen Sie durch entsprechende Schutzmalinahmen sicher, dass ein
ungewolltes Anlaufen der Maschine nicht zu Gefahrensituationen fur
Mensch und Maschine fuhren kann. Software-Endschalter ersetzen nicht
die Hardware-Endschalter der Maschine.

1. Montage/Installation prifen. Prifen Sie, ob alle Sicherheitshinweise in der
Betriebsanleitung des Servoverstarkers und im vorliegenden Handbuch beachtet und
umgesetzt wurden. Priifen Sie die Einstellung fir die Stationsadresse und die Baudrate.

2. PC anschlieRen, WorkBench starten. Stellen Sie die Parameter fir den Servoverstarker
mit Hilfe der Konfigurationssoftware WorkBench ein.

3. Grundfunktionen in Betrieb nehmen. Nehmen Sie nun die Grundfunktionen des
Servoverstarkers in Betrieb und optimieren Sie Strom-, Drehzahl- und Lageregler. Dieser
Teil der Inbetriebnahme ist in der Online-Hilfe der Konfigurationssoftware genauer
beschrieben.

4. Parameter speichemn. Speichern Sie die Parameter nach erfolgter Optimierung im
Servoverstarker.

5. Kommunikation starten. Die gednderten Parameter werden erst nach einem Neustart
(24V-Versorgung aus- und wiedereinschalten) wirksam. Passen Sie die Ubertragungsrate
des AKD an die des Masters an.

6. Kommunikation testen. Prifen Sie die Boot-Up Meldung, wenn Sie den Verstarker
einschalten. Fuhren Sie einen SDO-Lesezugriff auf Index 1000 Subindex 0 aus
(DeviceType).

7. Inbetriebnahme des Lagereglers. Nehmen Sie den Lageregler in Betrieb, wie in der
WorkBench Online-Hilfe beschrieben.
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4 Grundlagen zu CANopen

4.1 Uber CANopen realisierte Grundfunktionen
4.2 Ubertragungsgeschwindigkeit und -verfahren
4.3 Verhalten bei BUSOFF-Kommunikationsstérungen

4.4 Wichtige Konfigurationsparameter
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4.1 Uber CANopen realisierte Grundfunktionen

Es wird vorausgesetzt, dass das Kommunikationsprofil in seiner grundlegenden
Funktionsweise bekannt ist und als Referenzdokumentation zur Verfiigung steht. Bei der
Arbeit mit dem in AKD eingebauten Lageregler stehen folgende Funktionen zur Verfligung:

Konfiguration und allgemeine Funktionen:

o Referenzfahrt, Referenzpunkt setzen
o Vorgabe digitaler Sollwerte fur die Drehzahl- und Momentenregelung
¢ Unterstitzung folgender Betriebsarten des CANopen-Profils DS402:
» Profile Position Mode, Profile Torque Mode, Profile Velocity Mode
= Homing Mode
= Interpolated Position Mode
= Cyclic synchronous position mode

Positionierungsfunktionen:

o Ausflhren eines Fahrauftrages aus dem Fahrsatzspeicher des Servoverstarkers
o Ausflhren eines Direktfahrauftrages
o Trajektorie absolut, ip-Mode oder csp-Mode

Dateniibertragungsfunktionen:

« Ubertragen eines Fahrauftrages in den Fahrsatzspeicher des Servoverstéarkers. Ein
Fahrauftrag besteht aus folgenden Elementen:
» Positionssollwert (Absolutauftrag) oder Wegsollwert (Relativauftrag)
= Geschwindigkeits-Sollwert
= Beschleunigungszeit, Bremszeit
» Art des Fahrauftrags (absolut/relativ)
= Nummer eines Folgefahrauftrags (mit oder ohne Zwischenstopp)
e Lesen eines Fahrauftrages aus dem Fahrsatzspeicher des Servoverstarkers
e Lesenvon Istwerten
o Lesen der Error Register (Emergency error codes)
e Lesen der Statusregister
e Lesen/ Schreiben von Regelparametern

4.2 Ubertragungsgeschwindigkeit und -verfahren

¢ Busankopplung und Busmedium: CAN-Standard ISO 11898 (High-Speed CAN)

« Ubertragungsgeschwindigkeit: max. 1MBit/s

o Maogliche Einstellungen des Verstarkers: 125 (Vorgabe), 250, 500 und 1000 kBit/s

¢ Die Einstellung der Baudrate erfolgt Uber den AKD-Parameter FBUS.PARAMO1. Der
Einstellwert wird wirksam, sobald dieser Parameterim NVRAM gespeichert und der
Servoverstarker neu gestartet wurde.

4.3 Verhalten bei BUSOFF-Kommunikationsstérungen

Die Kommunikationsstérung BUSOFF wird direkt von der Schicht 2 (CAN-Steuerung)
Uberwacht und gemeldet. Diese Meldung kann verschiedene Ursachen haben. Beispiele:

e Telegramme werden gesendet, obwohl kein anderer CAN-Knoten angeschlossen ist.

o CAN-Knoten haben unterschiedliche Ubertragungsgeschwindigkeiten.

o Defekte Busleitung

¢ Reflexionen auf den Leitungen aufgrund fehlerhafter Leitungsabschliisse

Ein BUSOFF wird vom AKD nur gemeldet, wenn ein weiterer CAN-Knoten angeschlossen
ist und mindestens ein Objekt zu Beginn erfolgreich Ubertragen werden konnte. Der Zustand
BUSOFF wird mit der Fehlermeldung 702 signalisiert. Sollte die Endstufe beim Auftreten
dieses Fehlers freigegeben sein, wird sie gesperrt.
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4.4 Wichtige Konfigurationsparameter

FBUS.PARAMO1 siehe "Ubertragungsgeschwindigkeit und -verfahren" auf S. 22
FBUS.PARAMO2| 0 | kein PLL fiir Synchronisation verwendet.
1 | PLL far Synchronisations-Modi verwendet, IP (7), CSP (8), erzeugt
eine Warnung n125 bei PLL-Freigabe.
FBUS.PARAMO4| 0 | Der Eingang von SYNC-Meldungen in zyklisch synchronisierter
Anwendung wird nicht tberwacht.
1 |Der Eingang von SYNC-Meldungen in zyklisch synchronisierter
Anwendung wird Uberwacht (nach 3 fehlenden SYNC-Telegrammen
wird der Fehler F125 erzeugt).
FBUS.PARAMO5| 1 | Fehler kdnnen nur mit Steuerwort Bit 7 zurlickgesetzt werden.
Bit 0| 0 |Der Reset kann auch tber Telnet oder einen digitalen Eingang

erfolgen. Die DS402 Statusmaschine spiegelt diesen Zustand.
Bit 1| 1 |Der Status der Hardware-Freigabe andert nicht den Zustand
Loperation Enable” (Betrieb freigegeben) der Statusmaschine.
0 {Wenn der Zustand ,Operation Enable” oder ,Switched on*
(Eingeschaltet) aktiv ist, fallt er zurlick in den Zustand ,Switch On
Disabled” (gesperrt), wenn die Hardware-Freigabe auf 0 wechselt.
Bit 2| 1 | WorkBench/Telnet kann den Servoverstarker nicht Uber die
Software freigeben, wenn CANopen/EtherCAT in Betrieb sind.
0 |WorkBench/Telnet kann den Servoverstarker tber die Software
freigeben.
HINWEIS: Wahrend der Inbetriebnahme sollte dieses Bit auf 1
gesetzt sein, um Beeinflussung der D402 Statusmaschine zu
verhindern. Der Feldbus sollte auch nicht in Betrieb sein, um
Einfliisse auf die Workbench Testfunktionen zu vermeiden.
Bit 3| 1 |Die DS402 Statusmaschine wird nicht beeinflusst, wenn die
Software-Freigabe Uber Telnet deaktiviert wird.
0 |Die DS402 Statusmaschine wird beeinflusst, wenn die Software-
Freigabe Uber Telnet deaktiviert wird.
Bit 4| 1 |Skalierung erfolgt tiber spezielle DS402-Objekte (unabhangig von
den Einheiten)
0 |Skalierung fur Positions-, Geschwindigkeits- und
Beschleunigungsobjekte erfolgt Uber UNIT-Parameter .
Bit 5 reserviert
Bit 6| 1 |Zugriff auf Bit 0 von MT.CNTL (Objekt 35B9 Sub 0) mdglich
0 |Bit 0 von MT.CNTL (Objekt 35B9 Sub 0) wird ausschlieRlich fir
DS402 Steuerwort verwendet.
Bit 7 reserviert
Bit 8 DS402-Status EINGESCHALTET: Endstufe abgeschaltet.
DS402-Status EINGESCHALTET: Endstufe eingeschaltet.
SDO Inhalt von Objekt 0x6063 ist identisch mit PDO Inhalt.
SDO Inhalt von Objekt 0x6063 hangt von AKD Einheiten
Parametern ab.

Bit 10| 1 | Status "Eingeschaltet" kann unabhangig vom Spannungspegel

(nur aktiv, wenn erreicht werden.

Bit 8 gesetzt ist.)| O | Status "Eingeschaltet" kann nur erreicht werden, wenn der obere
Spannungspegel erreicht ist; ansonsten bleibt der Verstarker im
Status "Einschaltbereit".

Bit 9

O|=|0| -
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5.1 Allgemeine Erlauterungen zu CAN

INFO

Dieses Kapitel beschreibt die grundlegenden Dienste und Kommunikationsobjekte des
CANopen-Kommunikationsprofils DS 301, die vom AKD verwendet werden.

Es wird vorausgesetzt, dass das Kommunikationsprofil in seiner grundlegenden
Funktionsweise bekannt ist und als Referenzdokumentation zur Verfiigung steht.

Das hier verwendete Ubertragungsverfahren ist in der ISO 11898 (Controller Area Network
[CAN] fur Hochgeschwindigkeits-Kommunikation) definiert.

Das in allen CAN-Bausteinen implementierte Schicht 1/2-Protokoll (Physikalische
Schicht/Sicherungsschicht) stellt u. a. die Anforderung von Daten zur Verfligung.

Datentransport bzw. Datenanforderung erfolgen iber ein Datentelegramm (Data Frame) mit
bis zu 8 Byte Nutzerdaten bzw. iber ein Datenanforderungstelegramm (Remote Frame).

Kommunikationsobjekte (COBs) werden durch einen 11-Bit-ldentifier (ID) gekennzeichnet,
der auch die Prioritat von Objekten bestimmt.

Um die Applikation von der Kommunikation zu entkoppeln, wurde ein Schicht-7-Protokoll
(Anwendungsschicht) entwickelt. Die von der Anwendungsschicht bereitgestellten
Dienstelemente ermoglichen die Realisierung einer Gber das Netzwerk verteilten
Applikation. Diese Dienstelemente sind im ,CAN Application Layer (CAL) for Industrial
Applications” (CAN Anwendungsschicht fur Industrieanwendungen) beschrieben.

Das Kommunikationsprofil CANopen und das Antriebsprofil sind auf CAL aufgesetzt.

Das folgende Diagramm zeigt die grundlegende Struktur eines Kommunikationsobjekts:

S |COB-ID |R|CTRL |Datensegment CRC |A|EOM
O
M T C
R K
SOM Start of Message (Anfang der Mitteilung)
COB-ID Kommunikationsobjekt-ldentifier (11 Bit)
RTR Remote Transmission Request (Dezentrale
Ubertragungsanforderung)
CTRL Kontrollfeld (z. B. Data Length Code)
Datensegment 0 bis 8 Byte (Daten-COB)
0 Byte (Remote-COB)
CRC Cyclic Redundancy Check (Zyklische
Redundanzpriifung)
ACK Acknowledge-Slot
EOM End of Message (Ende der Mitteilung)
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5.2 Aufbau des Kommunikationsobjekt-ldentifiers

INFO

Kollmorgen | Mai 2014

Die folgende Grafik zeigt den Aufbau des COB-Identifiers (COB - ID). Der Funktionscode
legt die Bedeutung und die Prioritat des jeweiligen Objekts fest.

10{98|7[6]|5/4]3]|2[1]0
Funktionscode Modul-ID
Bit0.. 6

Modul-ID (CAN-Bus-Adresse des Verstarkers, Bereich 1 bis 127; wird in WorkBench oder
am Servoverstarker eingestellt)

Bit7..10
Funktionscode (Nummer des im Server definierten Kommunikationsobjekts)

Wird eine ungultige Stationsnummer eingestellt (=0), dann wird die Modul-ID intern auf 1
gesetzt.

Die folgenden Tabellen zeigen die Standardbelegung der COB-Identifier nach dem
Einschalten des Verstarkers. Die Objekte, die mit einem Index (Kommunikationsparameter
mit Index) versehen sind, kdnnen nach der Initialisierungsphase mit einem neuen Identifier
versehen werden. Die Indizes in Klammern sind optional.

Vordefinierte Broadcast-Objekte (Senden an alle Stationen):

Objekt Funktionscode Resultierende Kommunikations-

COB-IDs Parameter
(binar) Dez. @ Hex. mit Index
NMT 0000 0 0 —
SYNC 0001 128 80 (1005)
Zeit 0010 256 100 | Nicht unterstitzt

Vordefinierte ,Peer to Peer“-Objekte (Senden Station zu Station):

Funktionscode Resultierende Kommunikations- Prioritat

COB-IDs Parameter

(binar) Dez. Hex. mit Index
EMERGENCY 0001 129...255 | 81...FF — Hoch
TPDO 1 0011 385...511 |181..1FF 1800
RPDO 1 0100 513...639 |201...27F 1400
TPDO 2 0101 641...767 |281...2FF 1801
RPDO 2 0110 769...895 |301...37F 1401
TPDO3 0110 897...1023 |381...3FF 1802
RPDO 3 1000 1025...1151|401...47F 1402
TPDO4 1001 1153...1279|481...4FF 1803
RPDO4 1010 1281...1407|501...57F 1403
SDO (tx*) 1011 1409...1535|581...5FF
SDO (rx*) 1100 1537...1663|601...67F
Nodeguard 1110 1793...1919|701...77F (100E) Niedrig

*tx = Ubertragungsrichtung: AKD => Master
rx = Ubertragungsrichtung: Master => AKD
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5.3 Definition der verwendeten Datentypen

Dieses Kapitel definiert die verwendeten Datentypen. Jeder Datentyp kann mit Hilfe von Bit-
Sequenzen beschrieben werden. Diese Bit-Sequenzen werden in ,Oktetts” (Bytes)
zusammengefasst. Fur numerische Datentypen wird das ,Little-Endian“-Format (Intel)
verwendet (s.auch DS301 Anwendungsschicht ,Allgemeine Beschreibung von Datentypen
und Codierungsregeln®).

5.3.1 Basisdatentypen

5.3.1.1 Ganzzahl ohne Vorzeichen (Unsigned Integer)

Daten vom Basisdatentyp UNSIGNEDnN definieren ausschlieRlich positive Ganzzahlen.
Der Wertebereich ist 0 bis 2"-1. Die Bitsequenz b = by bis b_, definiert den Wert
UNSIGNEDn(b)=b . 2"1 +bis + b, 21 +b 20

Beispiel: Der Wert 266 = 10Ah wird mit dem Datentyp UNSIGNED 16 in Form von zwei
,Oktetts® Ubertragen (1.Oktett = 0Ah, 2.0ktett = 01h).

Ubertragungssyntax fiir den Datentyp UNSIGNEDnN

Oktett-Nr.

Unsigned8 b7 bis b0

UNSIGNED16 b7 bis b0 b15bis b8

UNSIGNED24 b7 bis b0 b15bis b8 b23 bis b16

UNSIGNED32 b bis b0 b15 bis be b23 bis b16 b31 bis b,,,
UNSIGNEDA40 b bis bO b15 bis b8 b23 bis b16 b31 bis b,,,
UNSIGNEDA48 b bis b0 b15 bis b8 b23 bis b16 b31 bis b,,,,
UNSIGNED56 b bis b, b, - bis by b23 bis b, b31 bis b,,,,
UNSIGNED64 b_ bis b, b, - bis by b, bis b, . b,, bisb,,

Oktett-Nr. 6 | 8 |

UNSIGNEDS8

UNSIGNED16

UNSIGNED24

UNSIGNED32

UNSIGNED40 b39 bis b32

UNSIGNEDA48 b39 bis b32 b, bis b40

UNSIGNEDS6 b39 bis b32 b, bisb, b, bisb,,

UNSIGNEDG6G4 b, bis b, b, bisb,, b, bisb,, by, bis b
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5.3.1.2 Ganzzahl mit Vorzeichen (Signed Integer)

Daten vom Basisdatentyp INTEGERnN definieren ausschlief3lich positive Ganzzahlen.
Der Wertebereich ist -211-1 bis 2M-1-1. Die Bitsequenz b= b bis b definiert den Wert
INTEGERN(b)=b_,2"2+to+b 21 +b, 20 mitb . =0

Negative Zahlen werden im Zweier-Komplement dargestellt, d.h.:

INTEGERN(b) = - INTEGERN(b) - 1 mit bn_1 =1
Beispiel: Der Wert -266 = FEF6h wird mit dem Datentyp INTEGER 16 in Form von zwei

,Oktetts” Ubertragen (1.Oktett = F6h, 2.Oktett = FEh).
Ubertragungssyntax fir den Datentyp INTEGERnN

OkietiNr

INTEGERS b_ bis b,

INTEGER16 b_ bis b, b, bis by

INTEGER24 b_ bis b, b, bis by b,, bis b,

INTEGER32 b_ bis b, b, bis by b,, bisb, . b, bisb,,
INTEGER40 b_ bis b, b, bis by b,, bisb, . b,, bisb,,
INTEGER48 b_ bis b, b, bis by b,, bisb, . b,, bisb,,
INTEGERS6 b_ bis b, b, bis by b,, bisb, . b,, bisb,,
INTEGERG4 b_ bis b, b, bis by b,, bis b, b,, bisb,,

Okieti\T

INTEGERS

INTEGER16

INTEGER24

INTEGER32

INTEGER40 b, bis b,

INTEGER48 b,y bis b, b,, bisb,,

INTEGERS6 b,y bis b, b,, bisb,, b, bisb,g

INTEGERG4 b,y bis b, b,, bisb,, b, bisb,g b4 bis b

5.3.2 Gemischte Datentypen

Gemischte Datentypen nutzen Basisdatentypen (INTEGERnNn, UNSIGNEDnN, REAL). Es
werden zwei gemischte Datentypen unterschieden:

o STRUCT: Dieser Datentyp setzt sich aus unterschiedlichen Basisdatentypen
zusammen.
o ARRAY: Dieser Datentyp setzt sich aus gleichen Basisdatentypen zusammen.
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5.3.3 Erweiterte Datentypen
Erweiterte Datentypen werden aus Basisdatentypen und gemischten Datentypen abgeleitet.
Im Folgenden werden die unterstiitzten Datentypen definiert.

5.3.3.1 Octet String

Der Datentyp OCTET_STRING definiert sich aus dem Datentyp ARRAY. ,Length“ist die
Lange des Oktett-Strings.

| ARRAY[length] OF UNSIGNEDS OCTET_STRINGIlength

5.3.3.2 Visible String

Der Datentyp VISIBLE_STRING kann sich aus dem Datentyp UNSIGNEDS8 oder aus dem
Datentyp ARRAY definieren. Die zuldssigen Werte sind 00h und der Bereich erstreckt sich
von 20h bis 7Eh. Die Daten werden als 7 Bit ASCII Code interpretiert (gemal 1SO 646-1973
(E)). ,Length®ist die Lange des sichtbaren Strings.

UNSIGNEDS8 VISIBLE_CHAR
ARRAYT length] OF VISIBLE_CHAR |VISIBLE_STRINGIength

5.4 Kommunikationsobjekte

Kommunikationsobjekte werden mit Hilfe von Dienstelementen und Protokollen
beschrieben. Es werden zwei grundlegende Dienstelemente verwendet:

e Unbestatigte Dienste PDO
o Bestatigte Dienste SDO

Samtliche Dienste setzen eine fehlerfreie Funktion der Sicherungsschicht (Data Link Layer)
und der physikalischen Schicht (Physical Layer) voraus.

AKD unterstitzt die Kommunikationsobjekte, die in den folgenden Kapiteln detailliert
beschrieben werden:

o Netzwerkmanagementobjekte (NMT)
e Synchronisationsobjekt (SYNC)

o Emergency-Objekt (EMCY)

¢ Prozessdatenobjekt (PDO)

o Servicedatenobjekt (SDO)

o Nodeguard/Heartbeat
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5.4.1 Netzwerkmanagementobjekte (NMT)
Im nachfolgenden Schaubild ist das NMT-Telegramm dargestellit:

Der Antrieb unterstlitzt folgende Funktionen des Netzwerkmanagements:

cs = 129, Reset Knoten:

Erzeugt einen Neustart der Kommunikation. Setzt alle all Kommunikation/Mapping
Parameter zurlick.

cs = 130, reset communication node:

Stoppt die PDO-Kommunikation und erzeugt eine neue Bootup-Meldung.

cs = 1, start remote node:

Startet den CAN-Knoten, d.h. die PDOs des Antriebs sind fiir den Betrieb freigegeben. Ab
diesem Zeitpunkt werden Sende-PDOs ereignisgesteuert gesendet und der zyklische
Prozessdatenbetrieb kann beginnen.

cs = 2, stop remote node:

Stoppt den CAN-Knoten, d.h. der Antrieb reagiert nicht mehr auf empfangene PDOs und
sendet keine mehr.

5.4.2 Synchronisationsobjekt (SYNC)

Das SYNC-Objekt wird meist als periodisches Broadcast-Objekt verwendet und gibt den
Basistakt fir den Bus vor. Um konstante Zeitintervalle zu gewahrleisten, besitzt das SYNC
eine hohe Prioritat. Die Anwendung dieses Protokolls wird im Anhang ab Seite beschrieben.
Mit Hilfe des SYNC-Objekts kdnnen z. B. auch Fahrauftrdge mehrerer Achsen gleichzeitig
gestartet werden.

5.4.3 Zeitstempelobjekt (TIME)
Dieses Kommunikationsobjekt wird vom AKD nicht unterstitzt.
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5.4.4 Emergency-Objekt (EMCY)

Das EMCY wird ereignisgetriggert aufgrund einer internen Fehlersituation generiert. Fir
jeden Fehler wird dieses Objekt emeut Ubertragen. Da die Fehlercodes gerateabhangig sind,
werden sie im Kapitel "CANopen Notfall-Meldungen und Fehlercodes” (= S. 40)
beschrieben. Die letzten 10 Fehlercodes kénnen lber Objekt 1003 gelesen werden.

5.4.4.1 Verwendung des Emergency-Objekts

Das Verhalten im Fehlerfall ist von der Fehlerart abhangig und somit unterschiedlich. Aus
diesem Grund wird das Verhalten mit Hilfe einer Fehlerstatusmaschine beschrieben. Es
werden die Fehlerzustande ,error free“ (fehlerfrei) und ,error occurred” (Fehler aufgetreten)
unterschieden. Definierte Ubergénge:

Ubergang 0: Nach der Initialisierung wird der Zustand ,error free* eingenommen, falls kein
Fehler erkannt wurde.
In diesem Zustand wird keine Fehlermeldung generiert.

Ubergang 1: Der AKD erkennt einen internen Fehler und zeigt diesen in den ersten drei
Bytes des Notfall-Telegramms an (,error code“ (Fehlercode) in Byte 0,1 und ,error register”
(Fehlerregister) in Byte 2).

Ubergang 2: Einer, aber nicht alle Fehler sind zuriickgesetzt worden. Das EMCY-
Telegramm enthalt Fehlercode 0000 und das Error Register zeigt die restlichen noch
anstehenden Fehler an. Der herstellerspezifische Bereich ist auf Null gesetzt.

Ubergang 3: Ein neuer Fehler ist aufgetreten. Der AKD verbleibt im Fehlerzustand und
Ubertragt ein EMCY-Objekt mit dem entsprechenden Fehlercode. Der neue Fehlercode wird
in den Bytes 0 und 1 eingetragen.

Ubergang 4: Alle Fehler wurden zuriickgesetzt. Das EMCY-Telegramm beinhaltet den
Fehlercode 0000, das Fehlerregister zeigt keine weiteren Fehler an. Der
herstellerspezifische Bereich ist auf Null gesetzt.

5.4.4.2 Zusammensetzung des Emergency-Objekts

Das Emergency-Objekt setzt sich aus 8 Bytes zusammen und ist folgendermalfien
aufgeteilt:

Wurde ein Emergency-Objekt generiert, wird im Anschluss daran der Fehlerzustand der
Statusmaschine gemeldet (fehlerfrei / Fehler aufgetreten), indem ein zweites Emergency-
Objekt generiert wird. Hier sind nur die ersten 4 Bytes relevant (Emergency Error Code, Error
Register, Kategorie). Byte 0/1 enthélt den Fehlerreset-Code (0000h) und Byte 2 zeigt an, ob
noch ein méglicher Fehler ansteht. Enthalt das Error Register 00, dann lautet der
Fehlerzustand ,fehlerfrei“. Byte 3 enthalt die Kategorie. Die Bedeutung der Fehlernummern
(Fehlercode) und Fehlerkategorien werden im Kapitel ,Emergency-Objekt* beschrieben. Das
Error Register wird tiber das Objekt ,1001 definiert.
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5.4.5 Servicedatenobjekte (SDO)

INFO

Mit Hilfe der SDOs erfolgt der Zugriff auf das Objektverzeichnis. Die SDOs werden zur
Parametrierung und zur Statusabfrage (Polling) verwendet. Der Zugriff auf ein einzelnes
Objekt erfolgt mit einem Multiplexer tGber Index und Subindex des Objektverzeichnisses.
AKD unterstiitzt die folgenden Kommunikationsprotokolle:

¢ Initiate SDO Download Protocol (Protokoll ,SDO-Download starten®)

e Download SDO Segment Protocol (Protokoll ,SDO-Segment herunterladen®)
o Initiate SDO Upload Protocol (Protokoll ,SDO-Upload starten®)

e Upload SDO Segment Protocol (Protokoll ,SDO-Segment hochladen®)

e Abort SDO Transfer Protocol (Protokoll ,SDO-Transfer abbrechen®)

Die Definition der einzelnen Kommunikationsdienste und der Protokolle finden Sie in DS301.
Beispiele zur Handhabung von SDOs finden Sie im Anhang ab Seite = S. 146.

Da es sich bei einem SDO um einen bestatigten Dienst handelt, muss das System immer
auf das SDO-Antworttelegramm warten, bevor ein neues Telegramm gesendet werden kann.

5.4.5.1 Zusammensetzung des Servicedatenobjekts
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Ein SDO setzt sich aus folgenden Komponenten zusammen:

[ Byie [t 2] 3] 4 [5]6]7]8]

Inhalt |R/W| Index |Subindex Daten

1. Steuerbyte (Byte 1):

Das Steuerbyte bestimmt, ob Uiber das SDO schreibend oder lesend auf den Eintrag im
Objektverzeichnis zugegriffen wird. Eine Darstellung des gesamten Objektverzeichnisses
fur AKD finden Sie <» S. 123. Der Datenaustausch mit dem AKD hélt sich an den Standard
CMS Multiplexed Domain Protocols, wie erim CAN-Standard DS 202 beschrieben wird.
Um Daten zu lesen, muss ein Schreibzugriff entsprechend folgender Darstellung auf das
Steuerbyte erfolgen:

ccs => Client Command Specifier (ccs = 2 => Initiate Upload Request)
X => beliebig

Der Wert 0100 0000 (binar) oder 40h muss im Kontroll-Byte tbertragen werden.
Der Servoverstarker antwortet entsprechend mit einem Antwortbyte:

Inhalt scs=2 X n e s

scs =>Server Command Specifier (scs = 2 => Initiate Upload Response)

n =>nur gultig bei e = s = 1. Ist dies der Fall, so steht in n die Zahl der Bytes, die keine Daten
enthalten.

X =>beliebig

Wenn der Lesezugriff erfolgreich war, sind im Antwortbyte immer die Bits 0 und 1 auf 1
gesetzt (e=s=1).

Kodierte Byte-Lange in der SDO-Antwort:

0x43 -4 Bytes

0x47 - 3 Bytes

0x4B - 2 Bytes

0x4F - 1 Byte.

Wenn ein Fehler auftritt, wird scs auf 4 gesetzt, das Antwort-Byte ist 0x80 und die
Fehlerinformation
ist im 4-Byte Datenfeld enthalten. Zur Aufschlisselung des Fehlers = S. 40.
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Um Daten zu schreiben, muss ein Schreibzugriff entsprechend folgender Darstellung auf
das Steuerbyte erfolgen:

Client Initiate Domain Download Server
Byte 1 2/3|4|5|6|7]|8
Anfrage | 7 | 6 | 5 |4 |3 |2 ]| 1] 0|70]|7-0{7-0|7-0|{7-0|7-0{7-0| Anzeige
=> ccs=1 X n e|s m d =>
S>> =S3 =33 =33 =S>S3S> =S> S3S> => =35> =5 =555 =5 =5

n,e und s sind wie im Lesefall definiert, m: Index + Subindex, d: Datenfeld mit 4 Bytes
Die Datenlange eines Objekts finden Sie im Objektverzeichnis im Anhang.

Das Steuerbyte sollte sein:
0x23 fiir 4-Byte-Zugriff

0x27 fur 3-Byte-Zugriff

0x2B fir 2-Byte-Zugriff

0x2F fur 1-Byte-Zugriff

Client <= <= <= <= <= <=<=<=<=<=<=<=<=<=<=<=<=<=<=<=<=| Server
Byte 1 2 |3|4|5|6|7|8
Bestatigen | 7 | 6 | 5|4 |3 |2|1]0|70/7-0/70|7-0|7-0|7-0|7-0| Antwort
<= scs=3 X min reserviert <=

2. Index (Byte 2 und 3):

Der Index ist der Haupteintrag im Objektverzeichnis und teilt die Parameter in Gruppen ein.
(Beispiel: Index 1018h ist das Identitatsobjekt.) Wie bei allen CAN-Daten wird der Index in
umgekehrter Reihenfolge in den Bytes abgelegt.

(Beispiel: Index 6040h bedeutet: Byte 2 = 40h, Byte 3 = 60h)

3. Subindex (Byte 4):
Der Subindex unterteilt die Parameter innerhalb einer Parametergruppe.

4. Datenfeld (Bytes 5 bis 8):

Uber diese Komponenten werden Benutzerdaten ausgetauscht. In den Telegrammen zur
Leseaufforderung an den AKD sind diese auf 0 gesetzt. In der Schreibbestatigung vom AKD
haben diese Daten bei erfolgreichem Transfer keinen Inhalt, bei fehlgeschlagenem
Schreibzugriff enthalten sie einen Fehlercode.=» S. 40.
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5.4.5.2

5.4.5.3

5.4.5.4

5.4.5.5

5.4.5.6

Initiate SDO Download Protocol

Das Protokoll ,SDO-Download starten® wird fiir Schreibzugriffe auf Objekte mit bis zu 4 Byte
Benutzerdaten (,Expedited Transfer“) oder zum Einleiten eines Segmenttransfers (,Normal
Transfer) verwendet.

Download SDO Segment Protocol

Das Protokoll ,SDO-Segment herunterladen® wird flir Schreibzugriffe auf Objekte mit mehr
als 4 Byte Benutzerdaten (,Normal Transfer“) verwendet.

Initiate SDO Upload Protocol

Das Protokoll ,SDO-Upload starten® wird fur Lesezugriffe auf Objekte mit bis zu 4 Byte
Benutzerdaten (,Expedited Transfer”) oder zum Einleiten eines Segmenttransfers (,Normal
Transfer) verwendet.

Upload SDO Segment Protocol

Das Protokoll ,SDO-Segment hochladen® wird fir Lesezugriffe auf Objekte mit mehr als 4
Byte Benutzerdaten (,Normal Transfer®) verwendet.

Abort SDO Protocol

Das Protokoll ,SDO abort* wird bei einer fehlerhaften SDO-Ubertragung verwendet und zeigt
den Fehler, der zum Abbruch der Ubertragung gefihrt hat, in Form eines Abbruchcodes
(Fehlercode) an. Der Fehlercode ist als UNSIGNED32-Wert kodiert. Die folgende Tabelle
listet die mdglichen Ursachen fir einen SDO-Abbruch auf:

Abbruchcode [Beschreibung

0504 0000h SDO-Zeitliberschreitung

0504 0001h Command Specifier ungliltig

0504 0002h SDO segmentiert: unguiltige Bausteingrofie

0504 0004h SDO segmentiert: unglltige Baustein-CRC

0504 0005h SDO segmentiert: Speicherplatz unzureichend

0601 0001h | Versuchter Lesezugriff auf ein Objekt, das nurim Schreibzugriff
zuganglich ist

0601 0002h | Versuchter Schreibzugriff auf ein Objekt, das nurim Lesezugriff
zuganglich ist

0602 0000h Objekt nicht im Objektverzeichnis vorhanden

0604 0041h Objekt kann nicht einem PDO zugeordnet werden

0604 0042h Grole und Anzahl der zugeordneten Objekte Ubersteigt die zulassige
PDO-Lange

0604 0043h Allgemeine Parameter-Inkompatibilitat

0606 0000h SDO Hardware-Fehler

0607 0010h Datentyp inkompatibel, Lange des Dienstparameters inkompatibel

0609 0011h Subindex existiert nicht

0609 0030h Wertebereich des Parameters Uiberschritten (nur flr Schreibzugriffe)

0609 0031h Wert des Parameters zu grof3

0609 0032h Wert des Parameters zu klein

0800 0020h Daten kénnen nicht Ubertragen oder gespeichert werden

0800 0022h Daten kénnen auf Grund des Geratestatus nicht tibertragen oder
gespeichert werden

Nicht aufgefiihrte Abbruchcodes sind reserviert.
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5.4.6 Prozessdatenobjekt (PDO)

PDOs werden fur die Echtzeit-Datenkommunikation verwendet. Zum Beispiel lassen sich
uber PDOs ahnliche Steuerungen einrichten wie sie bei analogen Verstarkern verwendet
werden. Anstelle der dort verwendeten +/-10 VDC Sollwertvorgabe und ROD-
Istwertausgabe koénnen hier digitale Drehzahlsollwerte und Ist-Positionsausgaben Uber
PDOs realisiert werden.

Die PDO-Daten werden dazu ohne Protokoll-Overhead tibertragen und der Empfang nicht
bestatigt. Dieses Kommunikationsobjekt nutzt einen unbestatigten Kommunikationsdienst.
PDOs sind Uber das Objektverzeichnis fir den AKD definiert. Die Zuordnung erfolgt mit
Hilfe von SDOs wahrend der Konfiguration. Die Lange wird Gber die zugeordneten Objekte
definiert.

Die Definition des PDO-Dienstes und des Protokolls finden Sie in DS301. Beispiele zur
Handhabung von PDOs sind im Anhang = S. 146.
Grundsatzlich werden je nach Ubertragungsrichtung zwei Arten von PDOs unterschieden:

e Sende-PDOs (TPDOs) (AKD => Master)
Die TPDOs ubertragen Daten vom AKD zur Steuerung (z. B. Istwertobjekte,
Geratestati).

o Empfangs-PDOs (RPDOs) (Master =>AKD)
Die RPDOs Uibertragen Daten von der Steuerung zum AKD (z. B. Sollwerte).

AKD unterstutzt firr jede Ubertragungsrichtung vier unabhangige PDO-Kanéle. Die Kanale
sind mit den Kanalnummern 1 bis 4 gekennzeichnet.

Zur Konfiguration der vier mdglichen PDOs stehen jeweils zwei Parameterséatze zur
Verfligung, die Uber entsprechende SDOs eingestellt werden kénnen:

1. Mapping-Parameter, Uber die ermittelt werden kann, welche Daten im ausgewahlten PDO
verfugbar (= zugeordnet) sind und Uber die festgelegt werden kann, welche Daten enthalten
sein sollen.

2. Kommunikationsparameter, die festlegen, ob die PDOs im synchronisierten Betrieb oder
ereignisgesteuert arbeiten sollen (Objekte 1400h bis 1403h, 1800h bis 1803h).
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5.4.6.1 Ubertragungsmodi
Es werden folgende PDO-Ubertragungsmodi unterschieden:

 Synchrone Ubertragung
 Asynchrone Ubertragung

Zur Synchronisierung der Antriebe wird periodisch das vordefinierte SYNC-Objekt Gibertragen
(Bustakt). Synchrone PDOs werden innerhalb eines vordefinierten Zeitfensters im
Anschluss an das SYNC-Objekt tibertragen.

Die Einstellung der Ubertragungsmodi erfolgt mit Hilfe der PDO-Kommunikationsparameter.

5.4.6.2 Triggermodi
Es werden drei Triggermodi unterschieden:

« Ereignisgesteuert: Die Ubertragung der Telegramme wird iiber ein objektspezifisches
Ereignis ausgel6st.

o Zeitgesteuert: Bei ereignisgesteuerten Signalen, die eine zu hohe Buslast erzeugen
wurden, kann mit Hilfe der Sperrzeit (Kommunikationsparameter, Subindex 03h)
festgelegt werden, nach welcher Mindestzeit wieder ein PDO gesendet werden darf.

« Ereigniszeitgeber-gesteuert: Wenn ein PDO auch ohne Anderung wahrend eines
bestimmten Zeitintervalls gesendet werden soll, kann dieses Intervall mit einem
speziellen SDO definiert werden.
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5.4.7 Nodeguard

Das Node Guarding-Protokoll dient zur Funktionsuberwachung des Antriebs. Hierzu muss in
regelmafigen Intervallen durch den CANopen-Master auf den Antrieb zugegriffen werden.
Der maximale zeitliche Abstand, der zwischen zwei Nodeguard-Telegrammen liegen darf,
wird durch das Produkt der Guard Time (Objekt 100Ch) und des Lifetime Faktors (Objekt
100Dh) bestimmt. Ist einer dieser beiden Werte 0, dann ist die Ansprechiiberwachung
deaktiviert.

Wird innerhalb der durch die Objekte 100Ch und 100Dh definierten Zeit nicht auf den Antrieb
zugegriffen, erscheint die Fehlermeldung F129 (Ansprechiberwachung) am Antrieb, der
Antrieb wird bis zum Stillstand abgebremst und jede weitere Bewegung verhindert.

Nachfolgend ist die zeitliche Abfolge fiir das Nodeguarding dargestellt:

t = Umschalt-Bit, andert seinen Zustand mit jedem Slave-Telegramm
s = Status der NMT Slave-Statusmaschine

Das Nodeguarding wird vom Master Uber RTR-Telegramme mit der COB-ID 700h + Slave-
Knotenadresse ausgeftihrt.
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5.4.8 Heartbeat

Das Heartbeat-Protokoll definiert einen Fehleriberwachungsdienst ohne Remote Frames.
Ein Heartbeat-Producer Ubertragt zyklisch eine Heartbeat-Nachricht. Ein oder mehrere
Heartbeat Consumer empfangen die Meldung. Die Beziehung zwischen Producer und
Consumer ist mit Hilfe des Objekts 1016h / 1017h konfigurierbar. Der Heartbeat Consumer
Uberwacht den Empfang des Heartbeat wahrend der Heartbeat-Consumer-Zeit. Wird der
Heartbeat wahrend dieser Zeit nicht empfangen, dann wird ein Heartbeat Event erzeugt.

Heartbeat-Protokoll:

Write Heartheat
COB-ID = 1792+Node-ID

Heartbeat Heartbeat
Erzeuger 0 1 Verbraucher
7 B6/nl
1 Anforderung > r S > Anzeige
Anzeige
A H N
Heartbeat ene
E”.:te Hgex Heartbeat
el Verbraucher
0 1 Zeit
% 7 Gl
Anforderung o r S > Anzeige
Anzeige W
Anzeige

r: reserved (always 0)

s: state of the Heartbeat Producer Heartbeat
0: BOOTUP
¥ Sreocen gertbraucher
5: OPERATIONAL el

127: PRE-OPERATIONAL

A\ 4

AT
Heartbeat Ereignis
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6.1 CANopen Notfall-Meldungen und Fehlercodes

Notfall-Meldungen werden durch interne Geratefehler ausgeldst. Sie haben eine hohe ID-
Prioritat, um einen schnellen Buszugriff sicherzustellen. Die Notfall-Meldung beinhaltet ein
Fehlerfeld mit vordefinierten Fehlernummern (2 Bytes), einem Fehlerregister (1 Byte), der
Fehlerkategorie (1 Byte) und zusétzlichen Informationen.

Die Fehlernummern von 0000h bis 7FFFh sind im Kommunikations- oder Antriebsprofil
definiert. Die Fehlernummern von FFOOh bis FFFFh haben herstellerspezifische Definitionen.

Die folgende Tabelle beschreibt die verschiedenen Fehlercodes:
Fehler- Fehler/ Beschreibung

code Warnung
0x0000 0 Kein Notfall Fehler

0x1080 - Allgemeine Warnung

0x1081 - Allgemeiner Fehler

0x3110 F523 |Uberspannung Zwischenkreis FPGA
0x3120 F247 |Zwischenkreis-Spannung Uberschreitet zulassige Grenzwerte.
0x3130 F503 |Uberlast Zwischenkreis-Kondensator.
0x3180 n503 |Warnung: Uberlast Zwischenkreis-Kondensator.
0x3210 F501 |Uberspannung Zwischenkreis

0x3220 F502 |Unterspannung Zwischenkreis

0x3280 n502 |Warnung: Unterspannung Zwischenkreis
0x3281 n521 |Warning: Dynamisches Bremsen I7T.
0x3282 F519 |Kurzschluss Bremswiderstand.

0x3283 n501 |Warnung: Uberspannung Zwischenkreis
0x4210 F234 |Temperatur Steuerkarte hoch

0x4310 F235 |KUhlkorpertemperatur zu hoch

0x4380 F236 |Leistungsteiltemperatur 2 hoch

0x4381 F237 |Leistungsteiltemperatur 3 hoch

0x4382 F535 |Ubertemperatur des Leistungsteils.

0x4390 n234 |Warnung: Temperatur Steuerkarte hoch
0x4391 n235 |Warmnung: Leistungsteiltemperatur 1 hoch
0x4392 n236 |Warnung: Leistungsteiltemperatur 2 hoch
0x4393 n237 |Warmnung: Leistungsteiltemperatur 3 hoch
0x4394 n240 |Warnung: Leistungsteiltemperatur 3 niedrig
0x4395 n241 |Warnung: Leistungsteiltemperatur 1 niedrig
0x4396 n242 |Warnung: Leistungsteiltemperatur 2 niedrig
0x4397 n243 |Warnung: Leistungsteiltemperatur 3 niedrig
0x4398 F240 |Temperatur Steuerkarte niedrig

0x4399 F241 |Leistungsteiltemperatur 1 niedrig

0x439A F242 |Leistungsteiltemperatur 2 niedrig

0x439B F243 |Leistungsteiltemperatur 3 niedrig

0x5113 F512 |5V0-Unterspannung

0x5114 F505 |1V2-Unterspannung

0x5115 F507 |2V5-Unterspannung

0x5116 F509 |3V3-Unterspannung

0x5117 F514 [+12V0-Unterspannung

0x5118 F516 |-12V0-Unterspannung

0x5119 F518 |Analog 3V3-Unterspannung
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Fehler- Fehler/ Beschreibung

code Warnung
0x5180 | F504 |1V2-Uberspannung

0x5181 F506 |2V5-Uberspannung

0x5182 | F508 |3V3-Uberspannung

0x5183 F510 |5V0-Uberspannung

0x5184 | F513 |+12V0-Uberspannung

0x5185 F515 |-12V0-Uberspannung

0x5186 F517 |Analog 3V3-Uberspannung

0x5530 F105 |Stempel des nichtfliichtigen Speichers ungiiltig
0x5580 F106 |Daten des nichtfliichtigen Speichers ungiiltig

0x5590 F204 |Fehler beim Lesen des EEPROM der Steuerungskarte.

0x5591 F205 |Seriennummernstempel des EEPROM der Steuerungskarte
beschadigt.

0x5592 F206 |Seriennummerndaten des EEPROM der Steuerungskarte beschadigt.
0x5593 F207 |Parameterstempel des EEPROM der Steuerungskarte beschadigt.
0x5594 F208 |Parameterdaten des EEPROM der Steuerungskarte beschéadigt.
0x5595 F219 |Fehler beim Schreiben in das EEPROM derSteuerungskarte.

0x55A0 F209 |Fehler beim Lesen des EEPROM der Leistungskarte.

O0x55A1 F210 |Seriennummernstempel des EEPROM der Leistungskarte
beschadigt.

0x55A2 | F212 |Seriennummerndaten des EEPROM der Leistungskarte beschadigt.
0x55A3 F213 |Parameterstempel des EEPROM der Leistungskarte beschadigt.
Ox55A4 | F214 |Parameterdaten des EEPROM der Leistungskarte beschadigt.
0x55A5 F230 |Fehler beim Schreiben in das EEPROM der Leistungskarte.
Ox55A6 F232 |Ungiltige Datenim EEPROM der Leistungskarte.

0x55B0 F248 |Optionskarte: EEPROM fehlerhaft.

0x55B1 F249 |Optionskarte: Checksumme Upstream.

0x55B2 F250 |Optionskarte: Checksumme Upstream.

0x55B3 | F251 |Optionskarte: Watchdog.

0x55B8 F252 |Optionskarte: Firmware und FPGA Typen sind nicht kompatibel.
0x55B9 F253 |Optionskarte: Firmware und FPGA Typen sind nicht kompatibel.
0x55C0 | F621 |Fehler beim Lesen des CRC der Steuerungskarte.

0x55C1| F623 |Fehler beim Lesen des CRC der Leistungskarte.

0x55C2 | F624 |Leistungskarte-Watchdog-Fehler.

0x55C3 | F625 |Leistungskarte Kommunikationsfehler.

0x55C4 | F626 |Leistungskarte FPGA nicht konfiguriert.

0x55C5 | F627 |Steuerkarte-Watchdog-Fehler.

0x55C6 | n103 |Warnung: Boot FPGA .

0x55C7 | n104 |Warnung: Betriebs FPGA .

0x6380 F532 |Konfiguration der Antriebs-Parameter unvollstandig.

0x7180 F301 |Motor Uberhitzt.

0x7182 F305 |Motorbremskreis unterbrochen.

0x7183 F306 |Kurzschluss Motorbremskreis.

0x7184 F307 |Bremseim Freigabezustand geschlossen.

0x7185 F436 |EnDat iberhitzt.

0x7186 n301 |Warnung: Motor Gberhitzt
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Fehler- Fehler/ Beschreibung

code Warnung
0x7187 F308 |Spannung tbersteigt Nennwert fiir den Motor.

0x7188 F560 |Bremschopper an der Kapazitatsgrenze, kann Uberspannung nicht
verhindern.

0x7189 F312 |Bremse gelést obwohl sie angezogen sein sollte.
0x7305 F417 |Defekte Aderin primarer Riickfihrung.

0x7380 F402 |Feedback 1 Amplitudenfehler des analogen Signals.
0x7381 F403 |Feedback 1 EnDat Kommunikationsfehler.

0x7382 F404 |Feedback 1 ungultiger Hall Status.

0x7383 F405 |Feedback 1BiSS Watchdog.

O0x7384 F406 |Feedback 1 BiSS Multi-Zyklus.

0x7385 F407 |Feedback 1 BiSS Sensor

0x7386 F408 |Feedback 1 SFD Konfiguration

0x7387 F409 |Feedback 1 SFD UART Uberlauf

0x7388 F410 |Feedback 1 SFD UART Frame

0x7389 F412 |Feedback 1 SFD UART Paritat

O0x738A F413 |Feedback 1 SFD Ubertragung Timeout

0x738C | F415 |Feedback 1 SFD mehrfacher CRC Fehler

0x738D F416 |Feedback 1 SFD Ubertragung unvollstéandig

0x738E F418 |Feedback 1 Spannungsversorgung

Ox738F F401 |Feedback 1 Festlegung des Riickflihrungstyps fehlgeschlagen
0x7390 n414 |Warnung: SFD einzelne fehlerhafte Position

0x7391 F419 |Encoder-Initialisierung fehlgeschlagen.

0x7392 F534 |Lesen der Motorparameter vom Ruckfiihrsystem fehlgeschlagen.
0x7393 F421 |SFD Positionssensor Fehler

0x7394 F463 |Tamagawa Encoder: Uberhitzung.

0x7395 n451 | Tamagawa Encoder Batterie.

0x7396 n423 |Warnung: Fehler im nichtfliichtigen Speicher, Multiturn Uberlauf.
0x7398 F135 |Referenzfahrt erforderlich.

0x7399 F468 |FB2.Source nicht gesetzt.

Ox739A F469 |FB1.ENCRES ist kein Vielfaches von 2.

0x739B F423 |Fehlerim nichtfliichtigen Speicher, Multiturn Uberlauf.
0x739C | F467 |Hiperface DSL Fehler.

0x739D F452 |Multiturn Uberlauf wird vom Feedback nicht unterstiitzt.
0x739E F465 |Starke Erschitterung von Feedbacksystem erkannt.
0x73A0 F453 |Tamagawa Encoder: Kommunikation Timeout.

Ox73A1 F454 | Tamagawa Encoder: KommunikationsUbertragung unvollstéandig
0x73A2 F456 |Tamagawa Encoder: Kommunikation CRC.

0x73A3 F457 |Tamagawa Encoder: Kommunikation Start Timeout.

0x73A4 F458 |Tamagawa Encoder: Kommunikation UART Uberlauf.

0x73A5 F459 |Tamagawa Encoder: Kommunikation UART Framing.

O0x73A6 F460 |Tamagawa Encoder: Uberdrehzahl.

Ox73A7 F461 |Tamagawa Encoder: Schleppfehler.

0x73A8 F462 |Tamagawa Encoder: Zahleriberlauf.

0x73A9 F464 |Tamagawa Encoder: Multiturn-Fehler.
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Fehler- Fehler/ Beschreibung

code Warnung
0x73AA | F451 |Tamagawa Encoder Batterie.

0x73B0 F486 |Motorgeschwindigkeit Uberschreitet emulierte
Maximalgeschwindigkeit.

0x73B8 | F420 |Feedback 3 EnDat Kommunikationsfehler

0x73C0 | F473 |Wake und Shake. Zu kleine Bewegung.

0x73C1 F475 |Wake und Shake. Zu grof3e Bewegung.

0x73C2| F476 |Wake und Shake. Grob-Fein-Abweichung zu grof3.

0x73C3 | F478 |Wake und Shake. Uberdrehzahl.

0x73C4 | F479 |Wake und Shake. Schleifenwinkel-Abweichung zu grof3.

0x73C5| F482 |Kommutierung nicht initialisiert

0x73C6 | F483 |Motor U Phase fehlt.

0x73C7 | F484 |MotorV Phase fehlt.

0x73C8 | F485 |Motor W Phase fehlt.

0x73C9| n478 |Warnung: Wake and Shake. Uberdrehzahl.

0x73D0 | F487 |Wake und Shake. Validierung: positive Bewegung meldet Fehler.
0x73D1 F489 |Wake und Shake. Validierung: negative Bewegung meldet Fehler.
0x73D2 | F490 |Wake und Shake. Validierung: Kommutierungswinkel Timeout.
0x73D3 | F491 |Wake und Shake. Validierung: Kommutierungswinkel tUberfahren.

0x73D4 | F492 |Wake und Shake. Validierung: Kommutierungswinkel bendtigt mehr
Strom als MOTOR.ICONT.

0x73D5| F493 |Ungiltige Kommutierung - Motor beschleunigt in die falsche Richtung.
0x8130 F129 |Life Guard Fehler oder Heartbeat Fehler.

0x8180 n702 |Warnung: Feldbus-Kommunikation unterbrochen

0x8280 n601 |Modbus Ubertragungsrate zu hoch.

0x8311 F304 |Motorlberlastung 12t

0x8331 F524 |VerstarkerUberlastung 12t

0x8380 n524 |Warnung: Verstarkeriiberlastung 12t

0x8381 n304 |Warnung: Motorlberlastung 12t

0x8382 n309 |Warnung: Motor It Belastung.

0x8383 n580 |Warnung: Verwendet Ableitung der Position bei Feedback-Typ
Sensorlos im Positionsmodus.

0x8384 n581 |Wammung: Geschwindigkeit O bei Feedback-Typ Asynchron Sensorlos
im Positionsmodus.

0x8480 | F302 |Uberdrehzanhl.

0x8481 F703 |Not-Halt Timeout, wahrend die Achse deaktiviert werden sollte
0x8482 F480 |Feldbus-Sollgeschwindigkeit zu hoch

0x8483 F481 |Feldbus-Sollgeschwindigkeit zu niedrig.

0x8582 n107 |Warnung: Positiv-Software-Endschalter-Grenzwert tiberschritten
0x8583 n108 |Warung: Negativ-Software-Endschalter-Grenzwert tberschritten
0x8584 n704 |Warnung: PVT Puffer Uberlauf

0x8585 n705 |Wamung: PVT Puffer unterschritten

0x8586 n127 |Warning: Skalierungsfaktorbereich des PVT
Geschwindigkeitssollwertes tberschritten.

0x8611 F439 |Schleppfehler (Nutzer).
0x8685 F138 |Instabilitat wahrend Autotuning
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Fehler- Fehler/ Beschreibung
code Warnung

0x8686 n151 |Warmnung: Keine ausreichende Fahrstrecke; Bewegungsausnahme

0x8687 n152 |Warnung: Keine ausreichende Fahrstrecke; Folgefahrsatzsausnahme

0x8688 n153 |Warmnung: Verletzung der Drehzahlbegrenzung; max. Grenzwert
Uberschritten

0x8689 n154 |Warnung: Folgefahrsatz fehigeschlagen; Fahrsatzparameter priifen

0x868A | n156 |Warnung: Zielposition infolge eines Stoppbefehls Uiberschritten

0x86A0 | n157 |[Warnung: Index-Impuls fur Referenzfahrt nicht gefunden

0x86A1 n158 |Warnung: Referenzfahrt-Schalter nicht gefunden

0x86A2 | n159 |Warnung: Einstellung der Fahrauftrags-Parameter fehlgeschlagen

0x86A3 | n160 |Warning: Motion Task Activation Failed.

0x86A4 | n161 |Warnung: Referenzfahrt fehigeschlagen

Ox86A5 F139 |Zielposition Uberschritten wegen Aktivierung eines fehlerhaften
Fahrauftrages.

0x86A6 | n163 |Warnung: MT.NUM Uberschreitet den Grenzwert.

0x86A7 | n164 |Warnung: Fahrauftragist nicht initialisiert.

0x86A8 | n165 |Warnung: Zielposition des Fahrauftrags auRerhalb des Bereichs.

0x86A9 | n167 |Warnung: Software-Endschalter-Grenzwert tiberschritten.

0x86AA | n168 |Warnung: Unglltige Bit-Kombination im Steuerwort des Fahrauftrags.

0x86AB | n169 |Warnung: 1:1 Profil kann nicht bei laufendem Fahrauftrag ausgelost
werden.

0x86AC | n170 |Warnung: Die Kundenprofil-Tabelle ist nicht initialisiert.

0x86AD | n171 |Warnung: Aktivierung des Fahrauftrags lauft

Ox86AE | n135 |Warnung: Referenzfahrt wird bendtigt

Ox86AF | n174 |Warnung: Referenzfahrt Distanz Giberschritten

0x86B0 | F438 |Schleppfehler (rechnerisch).

0x8780 F125 |Synchronisationsverlust Feldbus

0x8781 n125 |Wamung: Synchronisationsverlust Feldbus

Ox8AF0 | n137 |Warnung: Referenzfahrt und Riickfiihrung nicht kompatibel

OxFFOO | F701 |Feldbus-Laufzeit.

OxFFO1 F702 |Feldbus-Kommunikation unterbrochen

OxFFO02 | F529 |lu-Strom-Offset-Grenze Uberschritten

OxFFO3 | F530 |Iv-Strom-Offset-Grenze Uberschritten

O0xFF04 | F521 |Uberstrom Bremswiderstand.

OxFFO7 | F525 |Uberstrom am Ausgang

OxFFO8 | F526 |Kurzschluss am Stromsensor

OxFF09 | F128 |MPOLES/FPOLES ist keine Ganzzahl.

OxFFOA | F531 |Endstufenfehler

OxFFOB | F602 |Safe torque off (STO).

OxFFOC | F131 |A/B Kabelbruch sekundare Rickfihrung

OxFFOD | F130 |Uberstrom bei sekundérer Riickfihrungsversorgung.

OXFFOE | F134 |Unzuldssiger Status der sekundaren Ruckfihrung.

OxFFOF | F245 |ExternerFehler.

OxFF10 F136 |Firmware- und FPGA-Version sind nicht kompatibel.

OxFF11 F101 |Nicht kompatible Firmware.

OxFF12 n439 |Warnung: Schleppfehler (Nutzer).

OxFF13 | n438 |Warnung: Schleppfehler (rechnerisch).
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Fehler- Fehler/ Beschreibung

code Warnung
OxFF14 | n102 |Warnung: FPGA ist keine Standardversion

OxFF15 | n101 |Warnung: FPGA ist ein Laborversion

OxFF16 | n602 |Warnung: Safe torque off (STO).

OxFF17 F132 |Zweites Feedback Z Signal Kabelbruch

OxFF18 | n603 |Warnung: OPMODE und CMDSOURCE unvertraglich

OxFF19 | n604 |Warnung: EMUEMODE inkompatibel mit DRV.HANDWHEELSRC.

6.2 Allgemeine Definitionen

In diesem Kapitel werden allgemeingtiltige Objekte beschrieben (z. B. Objekt 1000h Device
Type). Im Anschluss daran wird die freie Konfiguration von Prozessdatenobjekten (,Free
Mapping") erlautert.

6.2.1 Allgemeine Objekte

6.2.1.1 Objekt 1000h: Device Type (DS301)
Dieses Objekt beschreibt den Geratetyp (Servoantrieb) und die Geratefunktionalitat (DS402
Antriebsprofil). Definition:
MSB LSB
Zusatzliche Informationen Gerateprofilnummer
Modus-Bits Typ 402d=192h

31 24123 16| 15 0

Die Gerateprofilnummer ist DS402, der Typ ist 2 fir Servoverstarker, die Modus-Bits 28 bis
31 sind herstellerspezifisch und kénnen von aktuellen Wert auf 0 geandert werden. Ein
Lesezugriff liefert zur Zeit 0x00020192.

Index 1000h

Name Device Type
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert nein
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6.2.1.2 Objekt 1001h: Error Register (DS301)

Dieses Objekt ist ein Fehlerregister fir das Gerat. Das Gerat kann interne Fehler in dieses
Byte eintragen. Es ist Teil eines Emergency-Objekts.

Index 1001h

Name Error Register
Objektcode VAR
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich UNSIGNEDS8
Vorgabewert nein

Zu signalisierende Fehlerursachen: Wenn ein Bit auf 1 gesetzt wird, ist der spezifizierte
Fehler aufgetreten. Der generische Fehler wird in jedem Fehlerfall gesetzt.

T 1 = —

0 |generischer Fehler

Kommunikationsfehler (Uberlauf,
Fehlerzustand)

1 | Strom

Gerateprofilspezifisch

2 | Spannung

reserviert (immer 0)

3 | Temperatur

herstellerspezifisch
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6.2.1.3 Objekt 1002h: Manufacturer Status Register (DS301)
Das herstellerspezifische Statusregister enthalt wichtige Angaben zum Verstarker.

Index 1002h

Name Manufacturer Status Register
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich UNSIGNED32

Vorgabewert nein

Die folgende Tabelle zeigt die Bitbelegung fiir das Statusregister:

Bit|[Beschreibung Beschreibung

0 | 1 = Bewegung aktiv (Positionierung, 16 | 1 = Referenzfahrt aktiv
Referenzfahrt)
1 | Referenzposition 17 |reserviert
gefunden/Referenzpunkt gesetzt
2 | 1 = Referenzschalter betatigt (Home 18 | reserviert
Position)
3 | 1=inPosition 19|11 = Nothalt aktiv
4 |reserviert 20 | reserviert
5 |reserviert 21 |reserviert
6 |reserviert 22 |reserviert
7 | Active Disable aktiviert 23 |1 = Referenzfahrt beendet
8 | Warnung aktiv 24 | Endstufe Im Prozess der Deaktivierung
9 | 1 = Sollgeschwindigkeit erreicht (pp- 251 = digitaler Eingang 1 gesetzt
oder pv-Mode)
10| reserviert 26 | 1 = digitaler Eingang 2 gesetzt
11| 1 = Referenzierungsfehler 27 |1 = digitaler Eingang 3 gesetzt
12| reserviert 28 |1 = digitaler Eingang 4 gesetzt
13| 1 = SafeTorqueOff aktiv 29 |1 = digitaler Eingang Hardware-Freigabe
gesetzt
14| 1 = Endstufe freigegeben 30| 1 =Wake & Shake Aktion wird benétigt
15| 1 = Fehlerzustand 31|Bremsenzustand, 1 = Sollwerte werden
nicht angenommen
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6.2.1.4 Objekt 1003h: Predefined Error Field (DS301)
Das Objekt 1003h liefert eine Fehlerhistorie mit maximal 10 Eintragen.

Subindex 0 beinhaltet die Anzahl der aufgetretenen Fehler seit dem letzten Reset der
Fehlerhistorie, entweder beim Start des Verstarkers oder durch Schreiben einer 0 in
Subindex 0.

Eine neue Emergency-Meldung wird in Subindex 1 geschrieben, dabei wird der alte Eintrag in
den nachsthéheren Index geschoben. Der frihere Inhalt von Subindex 8 geht verloren.

Die in die Sub-Indizes geschriebene UNSIGNED 32-Information ist im Fehlercode-Feld in der
Beschreibung der Emergency-Meldungen definiert (=» S. 40).

Index 1003h

Name Predefined Error Field
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional

Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 0 bis 10
Vorgabewert 0

Subindex 1 bis 10

Beschreibung Standard-Fehlerfeld (= S. 40)
Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert nein
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6.2.1.5 Objekt 1005h: COB-ID for the SYNC Message (DS301)
Dieses Objekt definiert die COB-ID des Synchronisations-Objekts (SYNC).

Index 1005h

Name COB-ID for the SYNC Message
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie bedingt

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Wertebereich UNSIGNED32

Vorgabewert 0x80

Bit-codierte Informationen:

Bit Bedeutung

Gerét erzeugt keine SYNC-Meldung

Gerat erzeugt SYNC-Meldung

11 Bit-ID (CAN 2,0A)

29 Bit-ID (CAN 2.0B)

wenn Bit 29=0

31(MSB) | X

30 0

1

29 0

1

28bis 11 | X

0

10bis0 | X
(LSB)

Bit 0 bis 10 der SYNC COB-ID

Das Gerat unterstutzt nicht die Erzeugung von SYNC-Meldungen und nur die 11-Bit-IDs. Die

Bits 11 bis 30 sind daher stets 0.

6.2.1.6 Objekt 1006h: Period of the Communication Cycle (DS301)
Mit diesem Objekt kann der Zeitraum (in ps) fiir die Ubertragung des SYNC-Telegramms

festgelegt werden.
Index 1006h
Name Period of the Communication Cycle
Objektcode VAR
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie 0]
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 00h
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6.2.1.7 Objekt 1008h: Manufacturer Device Name (DS301)

Der Geratename besteht aus vier ASCII-Zeichen in Form von Yzzz, wobei Y fur die
Netzspannung (L, M, H oder U, z. B. H fir Hochspannung) und zzz flr die Stromstéarke der

Endstufe steht.
Index 1008h
Name Manufacturer Device Name
Objektcode VAR
Datentyp Visible String
Kategorie optional
Zugriff const
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich
Vorgabewert nein

6.2.1.8 Objekt 1009h: Manufacturer Hardware Version
Dieses Objekt wird in Zukunft unterstitzt.

Index 1009h

Name Manufacturer Hardware Version
Objektcode VAR

Datentyp Visible String

Kategorie optional

Zugriff const

PDO-Zuordnung | nicht mdglich

Wertebereich -

Vorgabewert nein

6.2.1.9 Objekt 100Ah: Manufacturer Software Version (DS301)
Das Objekt beinhaltet die Version der Herstellersoftware (hier: CANopen-Teil der Verstarker-

Firmware).
Index 100Ah
Name Manufacturer Software Version
Objektcode VAR
Datentyp Visible String
Kategorie optional
Zugriff const
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 0,01 bis 9,99
Vorgabewert nein
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6.2.1.10 Objekt 100Ch: Guard Time (DS301)

Das arithmetische Produkt der Objekte 100Ch Guard Time (Uberwachungszeit) und

100Dh Lifetime Factor ergibt die Ansprechiiberwachungszeit. Die Uberwachungszeit wird in
Millisekunden angegeben. Die Ansprechiiberwachung wird mit dem ersten Nodeguard-
Objekt aktiviert. Wird der Wert des Objekts ,Guard Time* auf Null gesetzt, ist die
Ansprechiberwachung inaktiv.

Index 100Ch

Name Guard Time

Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie obligatorisch, wenn Heartbeat nicht unterstitzt wird
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich

Wertebereich UNSIGNED16

Vorgabewert 0

6.2.1.11 Objekt 100Dh: Lifetime Factor (DS301)

Das Produkt aus ,Guard Time* (Uberwachungszeit) und ,Life Time Factor* (Lifetime Faktor)
ergibt die Lebensdauer fiir das Nodeguard-Protokoll. Wenn dies 0 ergibt, wird das Protokoll

nicht verwendet.

Index 100Dh

Name Lifetime Factor

Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie bedingt; (obligatorisch, wenn Heartbeat nicht unterstttzt wird)
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Wertebereich UNSIGNEDS8

Vorgabewert 0
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6.2.1.12 Objekt 1010h: Store Parameters (DS301)

Dieses Objekt untersttzt die Speicherung von Parametern in einem Flash-EEPROM. Nur
Subindex 1 zur Sicherung aller Parameter, die auch tber die Benutzeroberflache in den
Parameterdateien gespeichert werden kénnen, wird unterstutzt.

Index 1010h

Name Store Parameters (DRV.NVSAVE)
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional
Subindex 0

Name Anzahl Eintrage
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNEDS
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 1

Vorgabewert 1

Subindex 1

Name alle Parameter speichern
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 1

Datendefinition:

Bit Bedeutung

31bis2| 0 [reserviert (=0)
1 0 | Gerat speichert Parameter nicht selbstandig
1 | Gerat speichert Parameter selbstandig
0 0 | Gerat speichert Parameter nicht auf Befehl
1 | Gerat speichert Parameter auf Befehl

Beim Lesezugriff auf Subindex 1 liefert der Verstarker Informationen iber seine
Speicherfunktion.

Dieser Verstarker liefert einen konstanten Wert 1 beim Lesezugriff. Das bedeutet, alle
Parameter konnen durch Schreiben auf Objekt 1010 Sub 1 gespeichert werden.
Normalerweise speichert der Verstarker die Parameter nicht selbstandig. Ausnahme hiervon
ist beispielweise die Referenzierung von Multiturn-Absolut-Encodemn.

Die Parameter werden nur gespeichert, wenn eine spezielle Signatur (,save®) in Subindex 1
geschrieben wird. ,save“ entspricht der Unsigned32-Zahl 65766173h.
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6.2.1.13 Objekt 1011h: Restore Default Parameters (DS301)

Mit diesem Objekt werden die Defaultwerte der Parameter bezogen auf die Kommunikation
oder das Gerateprofil wiederhergestellt. Der AKD ermdglicht die Wiederherstellung aller

Defaultwerte.
Index 1011h
Name Restore Default Parameters
Objektcode Array
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional
Subindex 0
Name Anzahl Eintrage
Objektcode VAR
Datentyp UNSIGNEDS
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 1

Vorgabewert 1

Subindex 1

Name alle Default Parameter wiederherstellen ("DRV.RSTVAR")
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 1 (Gerét stellt Parameter wieder her)

Die Wiederherstellung der Default Parameter im RAM wird nur ausgefiihrt, wenn eine
spezielle Signatur ("load”) in Subindex 1 geschrieben wird. "load” muss als Unsigned32 -
Zahl 64616F6Ch Ubertragen werden.
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6.2.1.14 Objekt 1012h: COB-ID of the Time Stamp (DS301)
Dieses Objekt definiert die COB-ID des Zeitstempels.

Index 1012h

Name COB-ID fiir den Zeitstempel (Time Stamp)
Objektcode var

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Wertebereich UNSIGNED32

Vorgabewert 100h

Bit-kodierte Informationen:

31 (MSB) |verbaucht 0 Meldung Verstarker verbraucht keine Zeit
1 Meldung Verstarker verbraucht Zeit
30 produziert 0 Meldung Verstarker erzeugt keine Zeit
1 Meldung Verstarker erzeugt Zeit
29 Frame 0 Wert fest auf 0
28 bis 11 |reserviert _ reserviert
10bis0 |CAN-ID Oh bis 800h | COB-ID fur den Zeitstempel
(LSB)

6.2.1.15 Objekt 1014h: COB-ID for Emergency Message (DS301)
Dieses Objekt definiert die COB-ID der Emergency-Meldung.

Index 1014h

Name COB-ID Emergency Message

Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie bedingt; obligatorisch, wenn Emergency unterstitzt wird
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Wertebereich UNSIGNED32

Vorgabewert 80h + Node-ID
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6.2.1.16 Objekt 1016h: Consumer Heartbeat Time

Die Consumer-Heartbeat-Zeit definiert die erwartete Heartbeat-Zykluszeit (ms). Sie muss
groRer sein als die zugehodrige Producer-Heartbeat-Zeit, die auf dem diesen Heartbeat
erzeugenden Gerét konfiguriert wurde. Die Uberwachung startet nach Empfang des ersten
Heartbeat. Ist die Consumer-Heartbeat-Zeit gleich 0, wird der Eintrag nicht verwendet.

Index 1016h

Name Consumer Heartbeat Time
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional

Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage

Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie obligatorisch

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 1
Vorgabewert 1

Subindex 1

Beschreibung Consumer Heartbeat Time
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich Unsigned 32
Vorgabewert 0

Definition des Eingabewerts von Subindex 1

MSB LSB
Wert reserviert (Wert: 00) Node-ID Heartbeat-Zeit
Codiert als - UNSIGNEDS8 UNSIGNED16
Bit 31 24| 23 16| 15 0
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6.2.1.17 Objekt 1017h: Producer Heartbeat Time
Die Producer-Heartbeat-Zeit definiert die Zykluszeit des Heartbeat in ms. Bei 0 wird sie nicht

verwendet.
Index 1017h
Name Producer Heartbeat Time
Objektcode VAR
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie bedingt;

obligatorisch, wenn Guarding nicht unterstutzt wird

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

6.2.1.18 Objekt 1018h: Identity Object (DS301)
Das Identitatsobjekt beinhaltet allgemeine Gerateinformationen.

Index 1018h

Name Identity Object
Objektcode RECORD
Datentyp Identitat
Kategorie obligatorisch
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintradge
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 1 bis 4
Vorgabewert 4

Subindex 1 ist eine eindeutige Nummer flr einen Geratehersteller.

Subindex 1

Beschreibung Hersteller-ID
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0x6Ah (Kollmorgen)
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Subindex 2 enthalt vier ASCII-Zeichen, die den Spannungsbereich und die Stromklasse des
Gerats angeben. Der Spannungsbereich wird durch ein Zeichen angegeben: L, M oder H fiir

Nieder-, Mittel- und Hochspannung. Die drei folgenden Zeichen geben den Dauerstrom des
Verstarkers an.

Subindex 2

Beschreibung Produktcode

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Wertebereich z. B. M0O6 fir einen MV6-Verstarker
Vorgabewert nein

Subindex 3 besteht aus zwei Revisionsnummern:

¢ Die Haupt-Revisionsnummer im oberen Wort enthalt die CAN-Version.
e Die Neben-Revisionsnummer wird im AKD nicht verwendet. Die Firmware-Version kann

als String Gber Objekt 0x100A oder in Zahlenform tber Objekt 0x2018 Subindex 1 bis 4
abgefragt werden.

Beispiel: Ein Wert von 0x0014 0000 steht fiir die Version 0.20 des CANopen-Teils der
Firmware.

Subindex 3

Beschreibung Revisionsnummer
Kategorie optional

Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | nicht moglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert nein

Subindex 4 enthalt die Seriennummer des Gerats. Diese Nummer enthalt folgende
Informationen:

¢ Bit0..14: Seriennummer der Platine (Produktion in Woche des Jahres)
¢ Bit 15..20: Produktionswoche

¢ Bit 21..24: Produktionsjahr

o Bit 25..31: ASCII-Code der MFR-ID

Subindex 4
Beschreibung Seriennummer
Kategorie optional
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert nein
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6.2.1.19 Objekt 1026h: OS Prompt

Die Betriebssystem Eingabeaufforderung wird zum Aufbau eines ASCII-
Kommunikationskanals zum Verstarker verwendet.

Index 1026h

Name OS Prompt
Objektcode Array
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie optional
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintradge
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1 wird zum Senden eines Zeichens an den Verstarker verwendet.

Subindex 1
Beschreibung Stdin
Kategorie obligatorisch
Zugriff w
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich UNSIGNEDS8
Vorgabewert —

Subindex 2 wird zum Empfang eines Zeichens vom Verstarker verwendet.

Subindex 2
Beschreibung StdOut
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich UNSIGNEDS8
Vorgabewert 0
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6.2.2 Herstellerspezifische Objekte

6.2.2.1 Objekt 2000h: System Warnungen

Das Objekt zeigt bis zu drei aktuelle Systemwarnungen mit ihnren AKD Nummermn.

Index 2000h

Name System Warnings
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32
Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintradge
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich 3

Vorgabewert 3

Subindex 1t03
Beschreibung DRV.WARNINGH1 bis DRV.WARNINGS3
Betriebsart unabhangig
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Einheit —

Wertebereich 0 bis 999
Vorgabewert 0

6.2.2.2 Objekt 2001h: System Fehler

Das Objekt zeigt bis zu zehn aktuelle Fehler mit ihnren AKD Nummern.
Index 2001h
Name System Faults
Objektcode Array
Datentyp UNSIGNED32
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintradge
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich OxA
Vorgabewert OxA
Subindex 1bis A
Beschreibung DRV.FAULT1 bis DRV.FAULT10
Betriebsart unabhangig
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Einheit —
Wertebereich 0 bis 999
Vorgabewert 0
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6.2.2.3 Objekt 2002h: Hersteller Status Bytes
Das Objekt liefert mit vier getrennten, PDO zuordbaren Bytes den Hersteller-Status (Objekt

0x1002 Sub 0).
Index 2002h
Name Hersteller Status Bytes
Objektcode Array
Datentyp UNSIGNEDS8
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintrage
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 0x4
Vorgabewert 0x4

Subindex 1bis 4

Beschreibung Hersteller Statusbyte 1 bis Hersteller Statusbyte 4
Modus unabhangig

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit —

Wertebereich 0 bis OxFF

Vorgabewert -
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6.2.2.4 Objekt 2014-2017h: Maske 1 bis 4 fiir Sende-PDO

Um die Buslast bei ereignisgesteuerten PDOs zu senken, kann die Uberwachung fiir
einzelne Bits im PDO mit Hilfe der Masken abgeschaltet werden. Beispielsweise kann so
erreicht werden, dass Ist-Positionswerte nur ein Mal pro Umdrehung gemeldet werden.
Dieses Objekt maskiert die PDO-Kanale 1 bis 4. Sollten nur 2 Bytes in einem PDO definiert
sein, Uberlagert die Maske auch nur zwei Byte, obwohl 4 Bytes Maskeninformationen
Ubertragen wurden.

Ein aktiviertes Bit in der Maske bedeutet, dass die Uberwachung fiir das entsprechende Bit
im PDO aktiv ist.

Index 2014h

2015h

2016h

2017h
Name tx_mask 1to4
Objektcode Array
Datentyp UNSIGNED32
Subindex 1
Beschreibung tx_mask1to4 low
Modus unabhangig
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Einheit —

Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert FFFFFFFFh

Subindex 2

Beschreibung tx_mask1to4 high
Modus unabhangig

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Einheit —

Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert FFFFFFFFh
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6.2.2.5 Objekt 2018h: Firmware Version

Dieses Objekt beinhaltet alle Angaben zur Firmware-Version.
Beispiel: Fur die Firmware-Version M_01_00_01_005 wirden die Zahlen 1, 0, 1, 5in den
Subindizes 1 bis 4 angezeigt.

Index 2018h

Name Firmware-Version
Objektcode Array
Datentyp UNSIGNED16
Subindex 1
Beschreibung Hauptversion
Betriebsart unabhangig
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | nicht méglich
Einheit —
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Subindex 2
Beschreibung Nebenversion
Betriebsart unabhangig
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Einheit —
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Subindex 3
Beschreibung Revision
Betriebsart unabhangig
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Einheit —
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Subindex 4
Beschreibung Branch-Version
Betriebsart unabhangig
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Einheit —
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0
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Dieses Objekt dient zum Aufbau eines ASCII-Kommunikationskanals zum Verstarker mit 4-

Byte ASCII-Strings.

Index 2026h

Name ASCII Channel
Objektcode Array
Datentyp Visible String
Kategorie optional
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintradge
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1 wird zum Senden von vier ASCII-Zeichen an den Verstarker verwendet.

Subindex 1
Beschreibung Befehl
Kategorie obligatorisch
Zugriff woO
PDO-Zuordnung |nein
Wertebereich Visible String
Vorgabewert —

Subindex 2 wird zum Empfang von vier Zeichen vom Verstarker verwendet.

Subindex 2
Beschreibung Antwort
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nein
Wertebereich Visible String
Vorgabewert -
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6.2.2.7 Objekt 20A0h: Latch Position 1 positive Flanke
Uber dieses Objekt wird in Abhangigkeit von CAP0.MODE die Position oder Zeit
ausgelesen, bei der die erste positive Signalflanke aufgetreten ist, die mit dem Befehl
CAPO.TRIGGER konfiguriert werden kann. Die Latch-Freigabe muss zu diesem Zweck
aktiv sein (siehe Objekt 20A4 und 20A5). Bei CAP0.MODE = 3 wird die verriegelte Position
des Encoder-Indeximpulses Uber dieses Objekt libertragen.

Index 20A0h

Name Latch Position 1, Positive Edge CAPO.PLFB, Time Capture CAPO.T
Objektcode VAR

Datentyp INTEGERS32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGER32

Float Scaling var

Vorgabewert 0
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6.2.2.8 Objekt 20A1h: Latch-Position 1 negative Flanke
Uber dieses Objekt wird in Abhangigkeit von CAP0.MODE die Position oder Zeit
ausgelesen, bei der die erste negative Signalflanke aufgetreten ist, die mit dem Befehl

CAPO.TRIGGER konfiguriert werden kann. Die Latch-Freigabe muss zu diesem Zweck
aktiv sein (siehe Objekt 20A4 und 20A5).

Index 20A1h

Name Latch Position 1, Negative Edge CAP0.PLFB, Time Capture CAPO.T
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGERS32

Float Scaling var

Vorgabewert 0

6.2.2.9 Objekt 20A2h: Latch-Position 2 positive Flanke
Uber dieses Objekt wird in Abhangigkeit von CAP1.MODE die Position oder Zeit
ausgelesen, bei der die erste positive Signalflanke aufgetreten ist, die mit dem Befehl
CAP1.TRIGGER konfiguriert werden kann. Die Latch-Freigabe muss zu diesem Zweck
aktiv sein (siehe Objekt 20A4 und 20A5).

Index 20A2h

Name Latch Position 2, Positive Edge CAP1.PLFB, Time Capture CAP1.T
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGERS32

Float Scaling var

Vorgabewert 0
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6.2.2.10 Objekt 20A3h: Latch-Position 2 negative Flanke
Uber dieses Objekt wird in Abhangigkeit von CAP1.MODE die Position oder Zeit
ausgelesen, bei der die erste negative Signalflanke aufgetreten ist, die mit dem Befehl
CAP1.TRIGGER konfiguriert werden kann. Die Latch-Freigabe muss zu diesem Zweck
aktiv sein (siehe Objekt 20A4 und 20A5).

Index 20A3h

Name Latch Position 2, Negative Edge CAP1.PLFB, Time Capture CAP1.T
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGER32

Float Scaling var

Vorgabewert 0

6.2.2.11 Objekt 20A4h: Latch-Steuerregister

Das Latch-Steuerregister dient zum Freischalten der Latch-Uberwachung der
Erfassungseingange 1 und 2. Aktiviert wird mit einem 1-Signal, deaktiviert mit einem 0O-
Signal. Ob ein Latch-Ereignis aufgetreten ist, lasst sich Uiber das Latch-Statusregister

(Objekt 20A5) erkennen.

Index 20A4h

Name Latch-Steuerregister
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16
Kategorie optional

Zugriff rww
PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich 0 bis 15
Vorgabewert 0

Bt
0 00000000 00000001 | xx01 Freigabe externe Sperre 1 (positive Flanke)
1 00000000 00000010 | xx02 Freigabe externe Sperre 1 (negative Flanke)
2 00000000 00000100 |xx04 Freigabe externe Sperre 2 (positive Flanke)
3 00000000 00001000 |xx08 Freigabe externe Sperre 2 (negative Flanke)
4 00000000 00010000 |xx10 Sperre des Encoder-Indeximpulses freigeben
5bis 7 reserviert
8 00000001 00000000 |01xx Lesen externe Sperre 1 (positive Flanke)
9 00000010 00000000 |02xx Lesen externe Sperre 1 (negative Flanke)
10 00000011 00000000 |03xx Lesen externe Sperre 2 (positive Flanke)
11 00000100 00000000 | 04xx Lesen externe Sperre 2 (negative Flanke)
12 00000101 00000000 | 05xx Gesperrte Position des Encoder-
Indeximpulses lesen
13 bis 15 reserviert
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6.2.2.12 Objekt 20A5h: Latch-Statusregister
Das Latch-Statusregister dient zur Abfrage der Zustande der Erfassungsmaschinen 1 und 2.
Index 20A5h
Name Latch-Statusregister
Objektcode VAR
Datentyp UNSIGNED16
Kategorie optional

Zugriff rwr

PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich -
Vorgabewert 0

Bit Wert Wert Beschreibung

(bin) (hex)

00000000 00000001| zz01 | Externe Sperre 1 gultig (positive Flanke)
00000000 00000010| zz02 | Externe Sperre 1 gltig (negative Flanke)
00000000 00000100| zz04 | Externe Sperre 2 gultig (positive Flanke)
00000000 00001000| zz08 | Externe Sperre 2 gultig (negative Flanke)

00000000 00010000 z10 | Gesperrte Position des Encoder-Indeximpulses
glltig (positive Flanke)

5bis 7 reserviert

8 bis 11 | 00000001 00000000| z1zz | Bestatigen des Werts fir externe Sperre 1 (positive
Flanke)

00000010 00000000| z2zz | Bestatigen des Werts fir externe Sperre 1 (negative
Flanke)

00000011 00000000| z3zz | Bestatigen des Werts fiir externe Sperre 2 (positive
Flanke)

00000100 00000000| z4zz | Bestatigen des Werts fir externe Sperre 2 (negative
Flanke)

00000101 00000000| z5zz | Bestatigen des Werts der gesperrten Position des
Encoder-Indeximpulses (positive Flanke)

12 bis 15| 00010000 00000000 1zzz | Status Digitaleingang 4
00100000 00000000| 2zzz | Status Digitaleingang 3
01000000 00000000| 4zzz | Status Digitaleingang 2
10000000 00000000| 8zzz | Status Digitaleingang 1

AlOW|IN|=2]O
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6.2.2.13 Objekt 20A6h: Latchposition 1, positive oder negative Flanke

Uber dieses Objekt wird in Abhangigkeit von CAP0.MODE die Position oder Zeit
ausgelesen, bei der die erste positive oder negative Signalflanke aufgetreten ist, die mit dem
Befehl CAPO.TRIGGER konfiguriert werden kann. Die Latch-Freigabe muss zu diesem

Zweck aktiv sein (siehe Objekt 20A4 und 20A5).

Index 20A6h

Name Latchposition 1, positiv oder negativ, CAPO.PLFB
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff RO

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGERS32

Float Scaling var

Vorgabewert 0

6.2.2.14 Objekt 20A7h: Latch Position 2, positive oder negative Flanke

Uber dieses Objekt wird in Abhangigkeit von CAP1.MODE die Position oder Zeit
ausgelesen, bei der die erste positive oder negative Signalflanke aufgetreten ist, die mit dem
Befehl CAP1.TRIGGER konfiguriert werden kann. Die Latch-Freigabe muss zu diesem

Zweck aktiv sein (sieche Objekt 20A4 und 20A5).

Index 20A7h

Name Latchposition 2, positiv oder negativ, CAP1.PLFB
Objektcode var

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff RO

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGER32

Float Scaling var

Vorgabewert 0

6.2.2.15 Objekt 20B8h: Reset gednderter Eingangsinformationen

Dieses Objekt wird in PDOs verwendet, um die Informationen Uiber Zustandsanderungen fur
die in den Bits 24 bis 30 im Objekt 60FD angezeigten Digitaleingange zuriickzusetzen. Bit 0
bis 6 dienen zum Zurlicksetzen der Informationen der Digitaleingange 1 bis 7.

Index 20B8h

Name Reset gednderter Eingangsinformationen
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16

Kategorie optional

Zugriff RwW

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich UNSIGNED16

Vorgabewert 0
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6.2.2.16 Objekt 345Ah: Bremsensteuerung

Mit diesen Objekten kann die Bremse direkt gesteuert werden, die Servoverstarkerlogik wird
dabei Ubersteuert. Wenn die Bremse vom Feldbus gesteuert wird, hat der Verstarkerstatus
(freigegeben, gesperrt, Fehler) keinen Effekt auf die Bremse - der Feldbus hat die Kontrolle.

VORSICHT

SchlieRen oder Offnen der Bremse zum falschen Zeitpunkt stellt ein
Sicherheitsrisiko dar und kann Mechanik und Servoverstarker oder Motor
zerstoren. Unerwartetes Verhalten ist moglich. Es liegtin der
Verantwortung des Benutzers, diese Funktion korrekt zu benutzen.

Wenn die Feldbus Steuerung gesperrt ist, wird der Servoverstarker die Bremse steuern, wie
von den AKD Parametern vorgegeben. Sobald die Feldbussteuerung freigegeben ist, gilt das
Bremsenkommando, das liber den Feldbus empfangen wird. Wenn also das
Bremsenkommando auf SchlieRen (Apply) gesetzt ist und der aktuelle Zustand Offnen
(Release) ist, wird die Bremse sich schlief3en.

Die Feldbussteuerung steht im Standard auf "Aus", so dass der Servoverstarker die
Kontrolle besitzt, bis der Feldbus in Betrieb ist. Wir empfehlen, dieses Bit auf 0 zu belassen,
abgesehen von sehr speziellen Betriebsbedingungen, in denen der Feldbus die Bremse
kontrolliert. Wenn die Feldbus Kommunikation verloren geht, Gibernimmt der Servoverstarker
die Kontrolle zurtick.

Feldbus Schwere Bremsen @ Feldbus Gesteuert Bremsenstatus
Kontrolle = Fehlerbedingung ' Kommando Steuer wvon...
freigeben vorhanden Status
0 X X 0 Verstarker |Verstarker
1* nein 0 1 Feldbus |Geschlossen
1* nein 1 1 Feldbus |Geldst
X ja alle 0 Verstarker |Verstarker

1* zeigt an, dass eine steigende Flanke erkannt wurde, seitdem der Verstarker die Bremse
das letzte Mal angesteuert hat

Index 345Ah

Name Bremssteuerung
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED16
Kategorie optional

Definierte Subindizes

Subindex 0

Name Anzahl Eintradge
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2
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Subindex 1

Name Bremsensteuerung Kommando
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Mit Subindex 1 wird die Bremse gesteuert. Bit Definition:

Bit Beschreibung

0 Feldbus |0 -Bremse wird nicht Uber dieses Objekt gesteuert.

Steuerung | 1 - Feldbus Steuerung liber dieses Objekt freigeben.

freigeben | Diese Funktion arbeitet flankengetriggert, das heif’t, Bit muss einen
0 -> 1 Wechsel haben, um die Bremsenkontrolle zu aktivieren. Nach
einem Fehler wird die Funktion zurlickgesetzt und muss wieder
aktiviert werden. Die Aktivierung kann mit Subindex 2 Bit O erfolgen.

1 Bremsen |Das Kommando-Bit ist nur aktiv, wenn die Funktion tber Bit 0
Kommando | aktiviert wurde. Die Funktion arbeitet wie folgt:

0 - Bremse schliel3en

1 - Bremse 6ffnen

Subindex 2

Name Bremsen-Status Antwort
Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Mit Subindex 2 wird der Bremsen-Status abgefragt. Bit Definition:

Bit Beschreibung

0 Feldbus |0 -Bremsensteuerung tiber 0x345A ist gesperrt oder wegen eines
Steuer | Verstarkerfehlers nicht méglich.

Status |1 - Feldbus Steuerung liber dieses Objekt freigeben.

Diese Funktion arbeitet flankengetriggert, das heil}t, das Bit muss
einen 0 -> 1 Wechsel haben, um die Bremsensteuerung zu
aktivieren. Nach einem Fehler wird die Funktion zurtickgesetzt und
muss wieder aktiviert werden. Die Aktivierung kann mit Subindex 2
Bit O erfolgen.

1 Bremsen- |0 - Bremse schlieflen

Status | 1-Bremse 6ffnen

Hinweis: Wenn die Bremse geschlossen oder gedffnet wird, andert
sich das Statusbit mit den Verzdgerungszeiten
MOTOR.TBRAKEAPP oder MOTOR.TBRAKEREL nach Empfang
des Kommandos. Der Status wird immer gemeldet, unbeeinflusst
von der Feldbuskontrolle.

2 STO-Status|0 - STO nicht aktiv (Verstéarker kann freigegeben sein)

1-STO aktiv (Verstarker kann nicht freigegeben sein)

3 HW Enable | 0 - HW Enable ist gesperrt, Verstarker kann nicht freigegeben sein
Status | 1-HW Enable ist freigegeben, Verstarker kann freigegeben sein

Kollmorgen | Mai 2014




AKD CANopen |6 CANopen-Antriebsprofil

6.2.2.17 Objekt 3474h: Parameter fiir Digitale Eingédnge

Dieser Objektsatz dient zur Einstellung erweiterter Parameter fiir einige digitale
Eingangsfunktionen. Die Parameter kénnen fiir verschiedene DINX.MODEs verwendet
werden, Daher ist die Skalierung moglicherweise unterschiedlich, oder es wird keine
Skalierung verwendet.

Ein Zugriffsobjekt fir einen dieser Parameter wird aus zwei Subindizes gebildet, da es sich
intern um 64-Bit-Zahlen handelt. Beispiel: Objekt 3474 Sub 1 dient dem Zugriff auf die
niederwertigen 32 Bits von DIN1.PARAM, Objekt 3474 Sub 8 dient dem Zugriff auf die
héherwertigen 32 Bits.

Sollte ein Zugriff auf die gesamte 64-Bit-Zahl erforderlich sein, missen zunachst die
héherwertigen Bits geschrieben werden. Durch den Zugriff auf die niederwertigen 32 Bits
wird dann der Parameter geschrieben. Wenn der zu schreibende Wert in 32 Bits passt, ist ein
Schreibzugriff auf die niederwertigen Bits ausreichend. In diesem Fall dient das héherwertige
Bit als Vorzeichenbit fur die Zahl.

Index 3474h

Name DINX.PARAM
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintrage
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich OxE
Vorgabewert OxE

Subindex 1 bis 7

Beschreibung DINx.PARAM untere 32 Bits, x=1..7
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0

Subindex 8 bis OxE

Beschreibung DINx.PARAM obere 32 Bits,x=1..7
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0
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6.2.2.18 Objekt 3475h: Parameter fiir Digitale Ausgédnge

Dieser Objektsatz dient zur Einstellung erweiterter Parameter fiir einige digitale
Ausgangsfunktionen. Die Parameter kénnen fiir verschiedene DOUTx.MODEs verwendet
werden, daher ist die Skalierung moglicherweise unterschiedlich, oder es wird keine
Skalierung verwendet.

Ein Zugriffsobjekt fir einen dieser Parameter wird aus zwei Subindizes gebildet, da es sich
intern um 64-Bit-Zahlen handelt. Beispiel: Objekt 3475 Sub 1 dient dem Zugriff auf die
niederwertigen 32 Bits von DOUT1.PARAM, Objekt 3475 Sub 3 dient dem Zugriff auf die
héherwertigen 32 Bits.

Sollte ein Zugriff auf die gesamte 64-Bit-Zahl erforderlich sein, missen zunachst die
hoéherwertigen Bits geschrieben werden. Durch den Zugriff auf die niederwertigen 32 Bits
wird dann der Parameter geschrieben. Wenn der zu schreibende Wert in 32 Bits passt, ist ein
Schreibzugriff auf die niederwertigen Bits ausreichend. In diesem Fall dient das héherwertige
Bit als Vorzeichenbit fur die Zahl.

Index 3475h

Name DOUTx.PARAM
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional
Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich Ox4
Vorgabewert 0x4

Subindex 1 bis 2

Beschreibung DOUTx.PARAM untere 32 Bit,x=1.. 2
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0

Subindex 3 bis4

Beschreibung DOUTx.PARAM obere 32Bit,x=1..2
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0
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6.2.2.19 Objekt 3496h: Parameter fiir Feldbus Synchronisation

Mit diesem Objektsatz werden Parametern fir die Feldbus-Synchronisation eingestellt oder
gelesen, die im interpolierten Positionsmodus (7) und in den zyklischen Modi (8) usw.
verwendet werden. Die Synchronisation zwischen einem Feldbus-Master und dem AKD ist
bei allen unterstiitzten Feldbus-Systemen ahnlich.

Die interne 16 kHz Interrupt-Funktion des AKD ist fur den Abruf der PLL-Funktion zustandig.
Diese PLL-Funktion wird ein Mal pro Feldbus-Zyklus abgerufen (eingestellt unter Objekt
60C2 Sub 1 und 2). Betragt die Feldbus-Abtastperiode beispielsweise 1 ms, dann wird der
PLL-Code bei jedem sechzehnten 16 kHz IRQ des AKD abgerufen.

Ein Mal pro Feldbus-Abtastung muss das SYNC-Telegramm eintreffen, das einen PLL-
Zahlerim Servoverstarker zurlicksetzt. Nach einer gewissen Zeit wird die bereits erwahnte
PLL-Funktion abgerufen und liest die Zeit aus diesem PLL-Zahler aus.

Je nach gemessener Zeit verlangert (falls die gemessene Zeit zu kurz ist) oder verklrzt (falls
die gemessene Zeit zu lang ist) die PLL-Funktion die Abtastzeit der anstehenden 16 kHz
Tasks fur die Dauer einer Feldbus-Abtastung um einen einstellbaren Wert (Objekt 3496 Sub
4), um die PLL-Funktion starker an die Sollzeitdauer anzunahern (Objekt 3496 Sub 1).

Neben den erwahnten Objekten ist auch der Gber Objekt 60C2 Sub 1 und 2 eingestellte
Parameter FBUS.SAMPLEPERIOD von Bedeutung. Diese Einstellung ist zur
gemeinsamen Nutzung der Feldbus-Abtastzeit mit dem Slave erforderlich. Bendtigt wird
diese Informationen beispielsweise fur den Abruf der AKD-internen PLL-Funktion ein Mal pro
Feldbus-Abtastung.

Index 3496h

Name Feldbus-Synchronisationsparameter
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie optional

Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage

Kategorie obligatorisch

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 0x4

Vorgabewert 0x4

Subindex 1

Beschreibung FBUS.SYNCDIST
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 320000 ns

Sub 1 ist die Sollzeitdauer in Nanosekunden zwischen dem Loschen des PLL-Zahlers und
dem Abrufen der PLL-Funktion.
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Subindex 2

Beschreibung FBUS.SYNCACT
Kategorie optional

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 320000 ns

Sub 2 ist die Istzeitdauer in Nanosekunden zwischen dem Loschen des PLL-Zahlers und

dem Abrufen der PLL-Funktion.

Subindex 3

Beschreibung FBUS.SYNCWND
Kategorie optional

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 70000 ns

Sub 3 ist ein Zeitfenster, das verwendet wird, um den Servoverstarker als synchronisiert
einzustufen. Der AKD gilt im folgenden Fall als synchronisiert:

FBUS.SYNCDIST -FBUS.SYNCWND < FBUS.SYNCACT < FBUS.SYNCDIST +
FBUS.SYNCWND

Subindex 4

Beschreibung FBUS.COMPTIME
Kategorie optional

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht mdglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 150 ns
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Der Wert von Sub 4 gibt die Zeit fur die Verlangerung oder Verklrzung der Abtastrate des
AKD-internen 16 kHz IRQ an, das flr den Abruf der PLL-Funktion zustandig ist. Der
Vorgabewert fir die Abtastzeit lautet 32 * 1/16 kHz = 2 ms.

Die Abtastzeit des AKD Interrupt mit hoher Prioritat wird bestimmt durch
62,5us — FBUS.COMPTIME, wenn FBUS.SYNCACT > FBUS.SYNCDIST.

Die Abtastzeit des AKD Interrupt mit hoher Prioritat wird bestimmt durch
62,5 ys + FBUS.COMPTIME, wenn FBUS.SYNCACT < FBUS.SYNCDIST.
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6.2.3 Profilspezifische Objekte

6.2.3.1 Objekt 60B8h: Touch Probe Funktion
Dieses Objekt definiert die Funktion des Touch Probe.

Index 60B8h

Name Touch Probe Funktion
Objektcode Variable

Datentyp UNSIGNED16
Kategorie optional

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |ja

Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Definition der mdglichen Funktionen:

Bit | Wert Bedeutung

0 0 |Touch Probe 1 ausschalten
1 | Touch Probe 1 einschalten
1 0 | Trigger erstes Ereignis

1 | Kontinuierlich

3,2 | 00b* | Trigger mit Touch Probe 1 Eingang

01b | Trigger mit Nullimpuls oder Lagegeber

10b | Touch Probe Quelle wie in Objekt 60D0h Subindex 01h definiert
11b |reserviert

4 0 | Erfassung ausschalten bei positiver Flanke von Touch Probe 1
1 | Erfassung einschalten bei positiver Flanke von Touch Probe 1

5 0 | Erfassung ausschalten bei negativer Flanke von Touch Probe 1
1 | Erfassung einschalten bei negativer Flanke von Touch Probe 1

6,7 - | Benutzerdefiniert (z.B. fir Testzwecke)

Touch Probe 2 ausschalten

Touch Probe 2 einschalten

Trigger erstes Ereignis

Kontinuierlich

11,10 | O0b | Trigger mit Touch Probe 2 Eingang

01b | Trigger mit Nullimpuls oder Lagegeber

10b | Touch Probe Quelle wie in Objekt 60D0h Subindex 02h definiert

11b |reserviert

12 0 |Erfassung ausschalten bei positiver Flanke von Touch Probe 2

=lOo|-|O

1 | Erfassung einschalten bei positiver Flanke von Touch Probe 2
13 0 |Erfassung ausschalten bei negativer Flanke von Touch Probe 2
1 | Erfassung einschalten bei negativer Flanke von Touch Probe 2
14,15 - | Benutzerdefiniert (z.B. fur Testzwecke)
* b = binar

Wenn beide Flanken gleichzeitig gewahlt werden (Bit 4=1 und Bit 5=1 fur Probe 1 oder Bit
12=1 und Bit 13=1 flr Probe 2), triggert die erste erkannte Flanke (positiv oder negativ) die
Probe Funktion. Die bei dieser Flanke erkannte Position wird flr beide Flanken (positiv und
negativ) Gbernommen.
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6.2.3.2 Object 60B9h: Touch Probe Status
Dieses Objekt zeigt den Status des Touch Probe an.

Index 60B9h

Name Touch Probe Status
Objektcode Variable

Datentyp UNSIGNED16
Kategorie optional

Zugriff R/O
PDO-Zuordnung ja

Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Definition des Status:

0 0 |Touch probe 1 ist ausgeschaltet
1 | Touch probe 1 ist eingeschaltet
1 0 |Touch probe 1 kein Wert bei positiver Flanke gespeichert
1 | Touch probe 1 Position bei positiver Flanke gespeichert
2 0 | Touch probe 1 kein Wert bei negativer Flanke gespeichert
1 | Touch probe 1 Position bei negativer Flanke gespeichert
3 bis 5 0 |reserviert
6,7 - | Benutzerdefiniert (z.B. fur Testzwecke)
8 0 | Touch probe 2 ist ausgeschaltet
1 | Touch probe 2 ist eingeschaltet
9 0 | Touch probe 2 kein Wert bei positiver Flanke gespeichert
1 | Touch probe 2 Position bei positiver Flanke gespeichert
10 0 | Touch probe 2 kein Wert bei negativer Flanke gespeichert
1 | Touch probe 2 Position bei negativer Flanke gespeichert
11 bis 0 |reserviert
13
14,15 - | Benutzerdefiniert (z.B. fir Testzwecke)
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6.2.3.3 Objekt 60BAh: Touch Probe 1 positive Flanke
Dieses Objekt zeigt den Positionswert von Touch Probe 1 bei positiver Flanke an.

Index 60BAh

Name Touch Probe 1 positive Flanke
Objektcode Variable

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |ja

Wertebereich INTEGER32

Vorgabewert nein

6.2.3.4 Objekt 60BBh: Touch Probe 1 negative Flanke
Dieses Objekt zeigt den Positionswert von Touch Probe 1 bei negativer Flanke an.

Index 60BBh

Name Touch Probe 1 negative Flanke
Objektcode Variable

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |ja

Wertebereich INTEGER32

Vorgabewert nein

6.2.3.5 Objekt 60BCh: Touch Probe 2 positive Flanke
Dieses Objekt zeigt den Positionswert von Touch Probe 2 bei positiver Flanke an.

Index 60BCh

Name Touch Probe 2 positive Flanke
Objektcode Variable

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |ja

Wertebereich INTEGER32

Vorgabewert nein
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6.2.3.6 Objekt 60BDh: Touch Probe 2 negative Flanke
Dieses Objekt zeigt den Positionswert von Touch Probe 2 bei negativer Flanke an.

Index 60BDh

Name Touch Probe 2 negative Flanke
Objektcode Variable

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |ja

Wertebereich INTEGER32

Vorgabewert nein

6.2.3.7 Objekt 60DOh: Touch Probe Quelle

Dieses Objekt definiert die Datenquelle der Touch Probe Funktion, wenn die zugehdrigen
Bits 2/3 oder 10/11 der Touch Probe Funktion (Objekt 60B8h) entsprechend eingestellt sind.

Index 60D0h

Name Touch Probe Quelle
Objektcode Array

Datentyp Integer 16
Kategorie optional

Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1

Beschreibung Touch Probe 1 Quelle
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich -11 bis -1, 1 bis 5
Vorgabewert 1

Subindex 2

Beschreibung Touch Probe 2 Quelle
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich -11 bis -1, 1 bis 5

Vorgabewert 1
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Dieser Index definiert einfache digitale Eingange flr Servoverstarker. Die Hersteller-Bits 16
bis 22 spiegeln die digitalen Eingange 1 bis 7. Die Hersteller-Bits 24 bis 30 zeigen die
Statusanderungen der digitalen Eingange 1 bis 7.

Index 60FDh

Name Digitale Eingange

Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich UNSIGNED32

Vorgabewert 0

31 16| 15 4 3 2 1 0

herstellerspezifisch| reserviert | Verriegelung| Referenz- pos. neg.
schalter Endschalter | Endschalter

MSB LSB
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6.2.3.9 Objekt 60FEh: Digitale Ausginge (DS402)

Dieser Index definiert einfache digitale Ausgange fir Servoverstarker. Hersteller-Bits 16 und
17 spiegeln die digitalen Ausgange 1 und 2.

Index 60FEh
Name Digital Outputs
Objektcode Array
Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintradge
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2
Subindex 1
Beschreibung physikalische Ausgange
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0
Subindex 2
Beschreibung Bit-Maske
Kategorie optional
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0
31 18 17 16 15 0
herstellerspezifisch DOUT2 | DOUT1 reserviert Bremse aktivieren
MSB LSB
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6.2.3.10 Objekt 6502h: Unterstiitzte Betriebsarten Verstarker (DS402)
Ein Servoverstarker kann mehrere verschiedene Betriebsarten unterstiitzen. Dieses Objekt
gibt einen Uberblick Uber die im Verstarker implementierten Betriebsarten. Das Objekt ist
schreibgeschutzt.

Index 6502h

Name Supported Drive Modes
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert OxES5 (csp ip hm pv pp)

31 16| 15 11110 |9 | 8|7 |6 |5 4 31211 0
Hersteller reserviert |cstca|cst |csv|csp| ip | hm |reserviert| tq |pv | Vvl | pp
spezifisch

MSB LSB
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6.3 PDO-Konfiguration

PDOs werden fir die Prozessdaten-Kommunikation verwendet.

Es gibt zwei unterschiedliche Typen von PDOs: Empfangs-PDOs (RPDOs) und Sende-
PDOs (TPDOs).

Der Inhalt der PDOs ist vordefiniert (=» S. 83 und = S. 86). Wenn der Dateninhalt fur eine
spezielle Anwendung nicht brauchbar ist, kdnnen die Datenobjekte in den PDOs neu
zugeordnet werden.

Ein Dateneintrag in den PDOs sieht wie folgt aus:

MSB LSB

Index (16 Bit) Subindex (8 Bit) Datenlange in Bits (8 Bit)
Das Konfigurationsverfahren fur eine freie Zuordnung eines PDO sieht wie folgt aus (Beispiel
fur TPDO1):

1. Mégliche Ubertragung des PDO stoppen

COB-ID | Steuer Index Sub-

Byte Low Byte High Byte Index Daten Anmerkung
601 23 00 18 01h |810100CO|COB-Id ausschalten

2. Aktuelle Zuordnung des PDO Iéschen. Hierzu 0 in Subindex 0 des Zuordnungs-Objekts
schreiben.

COB-ID Steuer

Byte Low Byte High Byte Index Daten Anmerkung
601 2F 00 1A 00h |00 0000 00 | Aktuelle Zuordnung
I6schen

3. Zuordnung aufbauen mit Objekten des Objektverzeichnisses (= S. 123), die zugeordnet
werden diirfen, z. B.

COB-ID  Steuer Index Sub-
Byte Low Byte High Byte Index Daten Anmerkung

601 23 00 1A 01h | 100041 60 |Erster Eintrag:
CANopen-
Statuswort mit 16 Bit

601 23 00 1A 02h |200002 10 |Zweiter Eintrag:
Herstellerstatus mit
32 Bit

4. Anzahl der zugeordneten Objekte in Subindex 0 des Zuordnungs-Objekts schreiben.

COB-ID Steuer Index Sub-

Byte Low Byte High Byte Index Daten Anmerkung
601 2F 00 1A 00h |02 0000 00 | Korrekte Anzanhl

Eintrage prufen

Eine Zuordnung sollte beendet sein, bevor das Netzwerk-Management auf OPERATIONAL
geschaltet wird.
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6.3.1 Empfangs-PDOs (RXPDO)
Vier Empfangs-PDOs kdnnen im Servoverstarker konfiguriert werden:

¢ Konfiguration der Kommunikation (Objekte 1400-1403h)
o Konfiguration des PDO-Inhalts (Zuordnung, Objekte 1600-1603h)

6.3.1.1 Objekte 1400-1403h: 1. - 4. RXPDO Kommunikationsarameter (DS301)
1400h bis 1403h fir RXPDO 1 bis 4

Index 1400h

1401h

1402h

1403h
Name Receive PDO Parameter
Objektcode RECORD
Datentyp PDO CommPar
Kategorie obligatorisch

Definierte Subindizes

Subindex 0

Name Anzahl Eintradge
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1

Name vom PDO verwendete COB-ID
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32

Vorgabewert Index 1400h: 200h + Node-ID Index 1401h: 300h + Node-ID
Index 1402h: 400h + Node-ID Index 1403h: 500h + Node-ID

Subindex 1 enthalt die COB-ld des PDO als Bit-codierte Information:

31 0 |PDO existiert/ist giiltig
1 | PDO existiert nicht/ist nicht gultig
30 0 |RTR erlaubt auf diesem PDO, nicht zur Verwendung vorgesehen
1 |RTR nicht erlaubt auf diesem PDO
29 0 |11Bit-ID (CAN 2.0A)
1 |29 Bit-ID (CAN 2.0B), nicht unterstutzt
28 bis X | ldentifier-Bits mit 29 Bit-ID, nicht relevant
11
10bis0| X |Bits 10-0der COB-ID
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Subindex 2

Name Ubertragungstyp
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNEDS
Vorgabewert FFh

Subindex 2 beinhaltet den Ubertragungstyp des PDO. Es gibt zwei Einstellarten:

o Wert FFh oder 255 fiir ereignisgesteuertes PDO, das direkt vom Empfanger interpretiert
und ausgefihrt wird.
o Werte von 0 bis 240 fiihren zu einer mit dem SYNC Telegramm gesteuerten Interpretation

des PDO-

Inhalts. Werte von 1 bis 240 bedeuten, dass 0 bis 239 SYNC-Telegramme ignoriert
werden, bevor eines interpretiert wird. Der Wert 0 bedeutet, dass das nachste SYNC-
Telegramm interpretiert wird.

6.3.1.2 Objekte 1600-1603h: 1. - 4. RXPDO Mapping Parameter (DS301)
1600h bis 1603h fir RXPDO 1.. 4

Index 1600h

1601h

1602h

1603h
Name Receive PDO Mapping
Objektcode RECORD
Datentyp PDO-Zuordnung
Kategorie obligatorisch
Subindex 0
Name Anzahl Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | nicht mdglich

Wertebereich

0: PDO st nicht aktiv
1-8: PDO aktiviert, Zuordnungen werden nur Byte-weise
Uubernommen

Vorgabewert PDO1: 1
PDO2: 2
PDO3: 2
PDO4: 2
Subindex 1-8
Name PDO - Zuordnung fiir das n-te Applikationsobjekt
Kategorie Bedingt; abhangig von Anzahl und Groéfe der zugeordneten Objekte
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert Siehe unten
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RXPDO 1:
Wert  |[Bedeutung
0 1 Ein PDO-Mapping-Eintrag
1 60400010 | Steuerwort
RXPDO 2:
Wert  |[Bedeutung
0 2 Zwei PDO-Mapping-Eintrage
1 60400010 | Steuerwort
2 6060 00 08 | Betriebsarten
RXPDO 3:
Wert  |[Bedeutung
0 2 Zwei PDO-Mapping-Eintrage
1 604000 10 | Steuerwort
2 60 7A 00 20 | Zielposition (Betriebsart PP)
RXPDO 4:
Wert  |[Bedeutung
0 2 Zwei PDO-Mapping-Eintrage
1 60400010 | Steuerwort
2 60 FF 00 20 | Solldrehzahl (Betriebsart PV)
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6.3.2 Sende-PDOs (TXPDO)
Vier Sende-PDOs kdnnen im Servoverstarker konfiguriert werden:

¢ Konfiguration der Kommunikation (Objekte 1800-1803h)
o Konfiguration des PDO-Inhalts (Zuordnung, Objekte 1A00-1A03h)

6.3.2.1 Objekte 1800-1803h: 1. - 4. TXPDO Kommunikationsparameter (DS301)
1800h bis 1803h fir TXPDO 1 bis 4

Index 1800h
1801h
1802h
1803h
Name Transmit PDO Parameter
Objektcode RECORD
Datentyp PDO CommPar
Kategorie obligatorisch
Subindex 0
Name Anzahl Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 5
Vorgabewert 5
Subindex 1
Name vom PDO verwendete COB-ID
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert Index 1800h: 180h + Node-IDIndex 1801h: 280h + Node-ID
Index 1802h: 380h + Node-ID Index 1803h: 480h + Node-ID
Subindex 2
Name Ubertragungstyp
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNEDS8
Vorgabewert FFh
Subindex 3
Name Sperrzeit
Kategorie optional
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED16 (n*1/10ms)
Vorgabewert Oh
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Subindex 4

Name reserviert
Kategorie optional
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 0

Vorgabewert 0

Subindex 5

Name Ereigniszeitgeber
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED16 (0=nicht verwendet, ms)
Vorgabewert Oh

Subindex 1 enthalt die COB-ld des PDO als Bit-codierte Information:
Bedeutung

31 0 |PDO existiert/ist giltig
1 PDO existiert nicht/ist nicht gultig

30 0 |RTR erlaubt auf diesem PDO, nicht unterstutzt
1 RTR nicht erlaubt auf diesem PDO, nicht unterstuitzt

29 0 |11Bit-ID (CAN 2.0A)
1 | 29Bit-ID (CAN 2.0B), nicht unterstitzt

28 bis 11 X | ldentifier-Bits mit 29 Bit-ID, nicht relevant
10 bis 0 X | Bits 10-0 der COB-ID

Subindex 2 beinhaltet den Ubertragungstyp des PDO. Es gibt zwei Einstellarten:

o Wert FFh oder 255 fiir ein ereignisgesteuertes PDO, das sofort nach einer Anderung in
den zugeordneten Objekten gesendet wird. Die Einstellungen von Subindex 3 und 5
haben Einfluss auf die Sendung des PDO. Mit Subindex 3 kénnen Sie konfigurieren, nach
welcher Mindestzeit die so konfigurierten PDOs gesendet werden, wenn sich der PDO-
Dateninhalt geandert hat (Verringerung der Busbelastung). Mit Subindex 5 (Ereigniszeit)
wird ein Timer verwendet, der nach jedem ereignisgesteuerten Senden des PDO neu
gestartet wird. Auch wenn der PDO-Inhalt sich nicht geandert hat, wird das PDO infolge
dieses Zeitgeberereignisses gesendet.

o Werte von 0 bis 240 fuhren zu einer mit dem SYNC Telegramm gesteuerten Sendung des
PDO.

Werte von 1 bis 240 definieren, wie oft das SYNC-Telegram zur Sendung des PDO fiihrt.
0 bedeutet, dass nur das nachste SYNC-Telegramm zum Senden der so konfigurierten
PDOs flhrt.
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6.3.2.2 Objekte 1A00-1A03h: 1.- 4. TXPDO Mapping Parameter (DS301)
1A00h bis 1A03h fir TXPDO 1 .. 4

Index 1A00h

1A01h

1A02h

1A03h
Name Transmit PDO Mapping
Objektcode RECORD
Datentyp PDO-Zuordnung
Kategorie obligatorisch
Subindex 0
Name Anzahl zugeordneter Applikationsobjekte im PDO
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Wertebereich 0: PDO ist nicht aktiv
1-8: PDO aktiviert, Zuordnungen werden nur Byte-weise

Ubernommen
Vorgabewert PDO1: 1
PDO2: 2
PDO3: 2
PDO4: 2
Subindex 1-8
Name PDO - Zuordnung fur das n-te Applikationsobjekt
Kategorie Bedingt; abhangig von Anzahl und Gréfie der zugeordneten Objekte
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert Siehe unten
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TXPDO 1:
Wert  |[Bedeutung
0 1 Ein PDO-Mapping-Eintrag
1 60410010 | Statuswort
TXPDO 2:
Wert  |[Bedeutung
0 2 Zwei PDO-Mapping-Eintrage
1 60410010 | Statuswort
2 60610008 | Anzeige der Betriebsart
TXPDO 3:
Wert  |[Bedeutung
0 2 Zwei PDO-Mapping-Eintrage
1 604100 10 | Statuswort
2 60 64 00 20 | Positions-Istwert
TXPDO 4:
Wert  |[Bedeutung
0 2 Zwei PDO-Mapping-Eintrage
1 60410010 | Statuswort

2 606C 00 20

Geschwindigkeits-Istwert
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6.4 Geratesteuerung (dc)

Mit Hilfe der AKD Geratesteuerung kénnen samtliche Fahrfunktionen in den entsprechenden
Betriebsarten ausgefiihrt werden. Die Steuerung des AKD ist Uiber eine modusabhangige
Statusmaschine implementiert. Das Steuerwort (= S. 92) steuert die Statusmaschine. Die
Einstellung der Betriebsart erfolgt Gber Objekt 6060h (= S. 95). Die Zustande der
Statusmaschine kénnen mit dem Statuswort ermittelt werden (= S. 93).

6.4.1 Statusmaschine DS402

6.4.1.1 Zustande der Statusmaschine

Beschreibung

Not Ready for Switch On | AKD ist nicht einschaltbereit, es wird keine Betriebsbereitschaft
(Nicht einschaltbereit) (BTB/RTO) vom Steuerungsprogramm gemeldet.

Switch On Disable AKD kann eingeschaltet werden, Parameter kbnnen Ubertragen

(Einschaltsperre) werden, Fahrfunktionen kdnnen noch nicht ausgefuhrt werden.

Ready to Switch On Zwischenkreisspannung muss eingeschaltet sein, Parameter

(Einschaltbereit) konnen Ubertragen werden, Fahrfunktionen kénnen noch nicht
ausgefuhrt werden.

Switched On Zwischenkreisspannung muss eingeschaltet sein, Parameter

(Eingeschaltet) koénnen Ubertragen werden, Fahrfunktionen kénnen noch nicht

ausgefihrt werden, Endstufe ist eingeschaltet (freigegeben).

Kein Fehler steht an, Endstufe und Fahrfunktionen sind
freigegeben.

Operation Enable
(Betrieb freigeben)
Quick Stop Active Antrieb wurde mit der Notbremsrampe gestoppt, Endstufe ist
(Schnellhalt aktiv) freigegeben, Fahrfunktionen sind nicht freigegeben.

Fault Reaction Active Ein Fehler ist aufgetreten, der Antrieb wird mit der Rampe fiir
(Fehlerreaktion aktiv) Schnellhalt gestoppt.

Fault (Fehler)

Ein Fehler liegt an, der Antrieb wurde gestoppt und gesperrt.
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6.4.1.2 Uberginge der Statusmaschine

Die Statusubergénge werden durch interne Ereignisse (z. B. Ausschalten der
Zwischenkreisspannung) und durch die Flags im Steuerwort (Bits 0,1,2,3,7) beeinflusst.

Tran- Ereignis

sition
0 |Reset Initialisierung
1 Initialisierung erfolgreich beendet. AKD | Keine
ist betriebsbereit.
2 | Bit 1 (Spannung deaktivieren) und Bit 2 | Keine, mdglicherweise liegt
(Schnellhalt) werden im Steuerwort Zwischenkreisspannung an.
gesetzt (,Shutdown“-Befehl).
3 | Bit O wird ebenfalls gesetzt (,Switch Die Endstufe wird eingeschaltet
On“). (freigegeben), sofern die Hardware
aktiviert ist (logische UND-Verknipfung).
Der Antrieb hat Drehmoment.

4 |Bit 3wird ebenfalls gesetzt (,Enable Die Fahrfunktion wird je nach eingestellter

Operation®). Betriebsart freigegeben.
5 | Bit 3wird geléscht ("Disable Die Fahrfunktion wird gesperrt. Der
Operation") Antrieb wird mit der relevanten Rampe

(von der Betriebsart abhangig) gestoppt.
Die aktuelle Position wird gehalten.

6 | Bit Owird geléscht (,Shutdown"). Endstufe gesperrt. Kein Drehmoment

7 | Bit1und 2 werden gel6scht Keine
(,Quick Stop/,Disable Voltage®).

8 |Bit O wird geléscht (,Shutdown"). Endstufe gesperrt. Kein Drehmoment

9 |Bit 1 wird geléscht (,Disable Voltage®). | Endstufe gesperrt. Kein Drehmoment

10 |Bit 1 und 2 werden gelbscht Endstufe gesperrt. Kein Drehmoment
(,Quick Stop"/,Disable Voltage®).

11 | Bit 2 wird geldscht Der Antrieb wird mit der Notbremsrampe
("Quick Stop") angehalten. Die Endstufe bleibt aktiviert.

Sollwerte werden geldscht
(Fahrsatznummer, digitaler Sollwert,
Geschwindigkeit fur Tippbetrieb oder
Referenzfahrt). Vor dem erneuten
Ausfuhren einer Fahrfunktion muss Bit 2
wieder gesetzt werden.

12 | Bit 1 wird geldscht (,Disable Voltage®). | Endstufe gesperrt. Kein Drehmoment

13 | Fehlerreaktion aktiv Geeignete Fehlerreaktion wird ausgefuhrt.

14 | Fehlerreaktion beendet Die Antriebsfunktion ist deaktiviert. Die
Leistungsstufe kann ausgeschaltet
werden.

15 | Befehl ,JFault Reset” vom Host erhalten | Die Fehlermeldungen werden
zurickgesetzt, wenn kein aktueller Fehler
anliegt. Wenn der Status Fehler verlassen
wurde, muss Bit7 "Fault Reset" des
Steuerwortes vom Host geléscht werden.

16 | Bit 2 wird gesetzt. Die Fahrfunktion ist wieder freigegeben.
INFO Wenn der Servoverstarker Uber das Steuer-/Statuswort bedient wird, dirfen keine
Steuerkommandos uber einen anderen Kommunikationskanal (RS232, ASClI-Kanal)
gesendet werden.
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6.4.2 Objektbeschreibung

6.4.2.1 Objekt 6040h: Steuerwort (DS402)

Die Steuerbefehle ergeben sich aus der logischen Verknlpfung der Bits im Steuerwort und
externen Signalen (z. B. Freigabe der Endstufe). Die Definitionen der Bits sind nachfolgend

dargestellt:
Index 6040h
Name Control Word
Objektcode VAR
Datentyp UNSIGNED16
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | mdglich
Einheit —
Wertebereich 0 bis 65535
EEPROM nein
Vorgabewert 0

Bitbelegung im Steuerwort

Bit

0 |Einschalten 8 |Pause/Halt

1 | Spannung sperren 9 |reserviert

2 | Schnellhalt 10 |reserviert

3 | Betrieb freigeben 11 |reserviert

4 | betriebsartspezifisch 12 |reserviert

5 | betriebsartspezifisch 13 | herstellerspezifisch

6 |betriebsartspezifisch 14 | herstellerspezifisch

7 |Reset Fault 15 | herstellerspezifisch

Befehle im Steuerwort

Bit 3 Bit 2 Bit 1 Ubergange
Betrieb || Schnell- || Spannung
freigeben halt sperren

Herunterfahren X X 1 1 0 2,6,8
Einschalten X X 1 1 1 3
Spannung sperren| X X X 0 X 7,9,10,12
Schnellhalt X X 0 1 X 7,10, 11
Betrieb sperren X 0 1 1 1 5
Betrieb freigeben X 1 1 1 1 4,16
Fehler-Reset 1 X X X X 15

Mit X gekennzeichnete Bits sind nicht relevant.
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Von der Betriebsart abhangige Bits im Steuerwort

Die folgende Tabelle beschreibt die von der Betriebsart abhangigen Bits im Steuerwort.
Derzeit werden ausschlie3lich herstellerspezifische Betriebsarten unterstitzt. Die einzelnen

Betriebarten werden Uber das Objekt 6060h .Betriebsarten” eingestellt.

Betriebsart Nr. Bit4 Bit 5 Bit 6
Profile Position Mode (pp) 01h | new_setpoint change_set_ |absolut/relati-
immediately |v

Profile Velocity Mode (pv) 03h |reserviert reserviert reserviert

Profile Torque Mode (tq) 04h |reserviert reserviert reserviert

Homing Mode (hm) 06h | homing_ reserviert reserviert
operation_start

Interpolated Position Mode (ip) | 07h | Interpolation reserviert reserviert
freigeben

Zyklischer SYNC- 08h | reserviert reserviert reserviert

Positionsmodus (csp)

Beschreibung der Gibrigen Bits im Steuerwort
Nachfolgend sind die Ubrigen Bits im Steuerwort beschrieben.

Bit 8 Pause Ist Bit 8 gesetzt, stoppt der Antrieb in allen Betriebsarten. Die Sollwerte
(Geschwindigkeit fur Referenzfahrt oder Tippbetrieb, Fahrauftragsnummer, Sollwerte fir
Digitalmodus) der einzelnen Betriebsarten bleiben erhalten.

Bit 9,10 Diese Bits sind fiir das Antriebsprofil (DS402) reserviert.

Bit 13, 14, 15 Diese Bits sind herstellerspezifisch und derzeit reserviert.

6.4.2.2 Objekt 6041h: Statuswort(DS402)
Der aktuelle Zustand der Statusmaschine kann mit dem Statuswort abgefragt werden.

Index 6041h

Name Status Word
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | mdglich
Einheit —
Wertebereich 0 bis 65535
EEPROM ja
Vorgabewert 0

Bitbelegung im Statuswort

Bit

0 | Einschaltbereit 8 |Herstellerspezifisch (reserviert)
1 | Eingeschaltet 9 |Remote

2 | Betrieb freigegeben 10 | Ziel erreicht

3 |Fehler 11 | Interne Grenze aktiv

4 | Spannung freigegeben 12 | Betriebsartspezifisch (reserviert)
5 | Schnellhalt 13 | Betriebsartspezifisch (reserviert)
6 |Einschaltsperre 14 | Herstellerspezifisch (reserviert)
7 |Warnung 15 | Herstellerspezifisch (reserviert)
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Zustinde der Statusmaschine

Bit 2
Schnell- Betrieb
sperre halt
Nicht 0 X 0 0 0 0
einschaltbereit
Einschaltsperre 1 X 0 0 0 0
Einschaltbereit 0 1 0 0 0 1
Eingeschaltet 0 1 0 0 1 1
Betrieb 0 1 0 1 1 1
freigegeben
Fehler 0 X 1 0
Fehlerreaktion 0 X 1 1 1 1
aktiv
Schnellhalt aktiv 0 0 0 1 1 1

Mit X gekennzeichnete Bits sind nicht relevant.

Beschreibung der ibrigen Bits im Statuswort

Bit 4: voltage_enabled. Wenn dieses Bit gesetzt ist, liegt die Zwischenkreisspannung an.
Bit 7: warning. FuUr das Setzen von Bit 7 und diese Warnung kann es mehrere Griinde geben.

Der Grund fur eine Warnung wird in Form des Fehlercodes der Emergency-Meldung
angezeigt, die auf Grund dieser Warnung tber den Bus gesendet wird.

Bit 9: Das Remote Bit wird (iber das TelNet Kommando FBUS.REMOTE gesetzt.
Defaultwert ist 1 (Endstufe wird vom DS402 Steuerwort gesteuert). Bei besonderen Aktionen
Uber TelNet wie Tuning oder Kommutierungssuche sollte FBUS.REMOTE auf 0 gesetzt
werden (Uber TelNet) um den Feldbus Master zu informieren.

Bit 10: target_reached. Wird gesetzt, wenn der Antrieb die Zielposition erreicht hat.

Bit 11: internal_limit_active. Dieses Bit drickt aus, dass eine Bewegung begrenzt wurde
oder wird. In verschiedenen Betriebsarten fiihren unterschiedliche Warnungen zum Setzen
des Bits. Es existieren folgende Zuordnungen:

Betriebsart \Warnungen, die Bit 11 setzen
alle n04, n06, n07, n10, n11, n14
0x1 (PP), 0x88 n03, n08, n09, n20
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6.4.2.3 Objekt 6060h: Betriebsarten (DS402)

Dieses Objekt dient zur Einstellung der Betriebsart, die mit Objekt 6061h gelesen werden
kann. Es werden zwei Typen von Betriebsarten unterschieden:

o herstellerspezifische Betriebsarten
o Betriebsarten gemaly CANopen-Antriebsprofil DS402

Diese Betriebarten werden im CANopen-Antriebsprofil DS402 definiert. Nach einem
Betriebsartwechsel muss der entsprechende Sollwert neu gesetzt werden (z. B. die
Referenzfahrt-Geschwindigkeit in der Betriebsart ,homing_setpoint®). Bei Speicherung des
Positions- oder Tippmodus ist nach einem RESET des Verstarkers der Referenzfahrtmodus

aktiv.
Eine Betriebsart ist erst giltig, wenn sie mit Objekt 6061h gelesen werden kann.
WARNUNG

Niemals die Betriebsart bei laufendem Motor umschalten! Der Antrieb
konnte unkontrollierte Bewegungen ausfuhren. Das Umschalten der
Betriebsart ist bei freigegebenem Verstarker grundsatzlich nur bei
Drehzahl 0 erlaubt. Setzen Sie vor dem Umschalten den Sollwert auf O.

Index 6060h

Name Mode of Operation
Objektcode VAR

Datentyp INTEGERS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | maoglich
Wertebereich 1,3,4,6,7,8
Vorgabewert —

Unterstiitzte Betriebsarten (negative Werte sind herstellerspezifische Betriebsarten):

Wer (ex)

Profile Position Mode

Profile Velocity Mode

Profile Torque Mode

Homing Mode

Interpolated Position Mode

Cyclic synchronous position mode

OIN|O |||~
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6.4.2.4 Objekt 6061h: Betriebsart-Anzeige (DS402)

Mit diesem Objekt kann die Uber das Objekt 6060h eingestellte Betriebsart gelesen werden.
Eine Betriebsart ist erst giiltig, wenn sie mit Objekt 6061h gelesen werden kann (siehe auch

Objekt 6060h).
Index 6061h
Name Mode of Operation Display
Objektcode VAR
Datentyp INTEGERS
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich 1,3,4,6,7,8
Vorgabewert —

6.5 Faktorgruppen (fg) (DS402)

Die Faktorgruppen definieren die Einheiten von Positions-, Geschwindigkeits- und
Beschleunigungs-Sollwerte. Diese Werte werden in antriebsspezifische Parameter
umgewandelt.

Je nach Konfiguration von Bit 4 in FBUS.PARAMO5 kénnen zwei Arten der Skalierung
verwendet werden:

1. Skalierung analog zu Telnet. Setzen Sie in diesem Fall folgende Werte: UNIT.PROTARY

= 3’

UNIT.VROTARY = 3 und UNIT.ACCROTARY = 3.

2. Skalierung nur mit DS402 — von den Uber Telnet angewendeten Skalierungen unabhangige
Skalierungsfaktoren. Verwenden Sie daher die Einstellungen Gber die Objekte 204C / 6091 /

6092.

Die Antriebsparameter fiir die Einheitendefinition sollten wie folgt gesetzt werden:
UNIT.PROTARY= 3 (UNIT.PIN/UNIT.POUT)
UNIT.VROTARY = 3 (UNIT.PIN/UNIT.POUT/s)
UNIT.ACCROTARY =3 (c UNIT.PIN/UNIT.POUT/s?)
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6.5.1 Alilgemeine Informationen

6.5.1.1 Faktoren

Es gibt eine Umrechnungsmdéglichkeit fir die physikalischen Einheiten und GroRen auf die
antriebsinternen Einheiten (Inkremente). Hierzu kdnnen mehrere Faktoren implementiert
werden. Dieses Kapitel beschreibt den Einfluss dieser Faktoren auf das System, die
Berechnungsvorschriften fur diese Faktoren und die fr ihre Erstellung erforderlichen Daten.

6.5.1.2 Beziehung zwischen physikalischen und antriebsinternen Einheiten

Die in den Faktorgruppen festgelegten Faktoren definieren die Beziehung zwischen
antriebsinternen Einheiten (Inkrementen) und physikalischen Einheiten.

Die Faktoren sind das Ergebnis einer Berechnung von zwei Parametern: des ,Dimension
Index“ und des ,Notation Index“. Der Dimension Index gibt die physikalische Dimension, der
Notation Index die physikalische Einheit und einen Dezimalexponenten fiir die Werte an.
Diese Faktoren werden direkt zur Normierung der physikalischen Werte verwendet.

Der Notation Index kann auf zwei Arten verwendet werden:

e Fireine Einheit mit dezimaler Skalierung und einem Notation Index < 64 definiert der
Notation Index den Exponenten/Dezimalpunkt der Einheit.

o Fur eine Einheit mit nicht-dezimaler Skalierung und einem Notation Index > 64 definiert
der Notation Index den Subindex der physikalischen Dimension der Einheit.
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6.5.2 Objekte fiir Geschwindigkeits-Skalierung

6.5.2.1 Objekt 204Ch: PV Scaling Factor

Dieses Objekt soll den konfigurierten Zahler und Nenner des pv-Sollwertfaktors anzeigen.
Der pv-Skalierungsfaktor dient zur Anderung der Auflésung bzw. des Richtungsbereichs fiir
den spezifizierten Sollwert. Er wird aufRerdem zur Berechnung des v 1-Drehzahl-Sollwerts
und des v1-Drehzahl-Istwerts herangezogen. Er hat keinen Einfluss auf die Funktion fur
Drehzahlbegrenzung und die Rampenfunktion. Der Wert sollte keine physikalische Einheit
aufweisen und im Bereich von -32 768 bis +32 767 liegen; ein Wert von 0 ist jedoch
unzulassig.

Der Skalierungsfaktor fir die Geschwindigkeit ist nur aktiv, wenn Bit 4 von FBUS.PARAMO05
auf 1 gesetzt ist. Anderenfalls werden Geschwindigkeitswerte mit 1/1000 U/min skaliert.

Index 204Ch

Name pv Scaling Factor
Objektcode Array

Datentyp INTEGER32
Kategorie optional
Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 2

Vorgabewert nein

Subindex 1

Beschreibung pv Scaling Factor Zahler
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich INTEGER32
Vorgabewert +1

Subindex 2

Beschreibung pv Scaling Factor Nenner
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich INTEGER32
Vorgabewert +1
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6.5.3 Objekte fiir Positionsberechnungen

6.5.3.1 Objekt 608Fh: Position Encoder Resolution (DS402)

Die Auflésung des Positions-Encoders definiert das Verhaltnis der Encoder-Inkremente pro
Umdrehung des Motors auf der CANopen Seite. Encoder Inkremente werden entweder
direkt mit Subindex 1 gesetzt (nur Vielfache von 2 sind méglich) oder durch Schreiben in den
Parameter FB1.PSCALE.

Index 608Fh

Name Position Encoder Resolution
Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED 32

Kategorie optional

Subindex 0

Name Anzahl Eintradge

Datentyp Wertebereich

Kategorie obligatorisch

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1

Name Encoder-Inkremente
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich Unsigned 32
Vorgabewert 2720

Subindex 2

Name Motorumdrehungen
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich Unsigned 32
Vorgabewert 1
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6.5.3.2 Objekt 6091h: Getriebeiibersetzung (DS402)

Die Getriebeubersetzung (Gear Ratio) definiert das Verhaltnis des Vorschubs in
Positionseinheiten pro Umdrehung der Antriebswelle. Dies schlief3t ein vorhandenes
Getriebe mit ein.

Getriebelibersetzung = Umdrehungen der Motorwelle / Umdrehungen der Antriebswelle

Index 6091h

Name Gear Ratio
Objektcode Array

Datentyp Unsigned 32
Kategorie optional
Subindex 0

Name Anzahl Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1

Name Umdrehungen Motorwelle
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich Unsigned 32
Vorgabewert 1

Subindex 2

Name Umdrehungen Antriebswelle
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich Unsigned 32
Vorgabewert 1
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6.5.3.3 Objekt 6092h: Vorschubkonstante (DS$402)

Die Vorschubkonstante definiert das Verhaltnis des Vorschubs in Positionseinheiten pro
Umdrehung der Antriebswelle.

Dies schliel3t ein vorhandenes Getriebe mit ein.

Index 6092h

Name Feed Constant
Objektcode Array
Datentyp Unsigned 32
Kategorie optional
Subindex 0

Name Anzahl Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS8
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1

Name Vorschub
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich Unsigned 32
Vorgabewert 1

Subindex 2

Name Umdrehungen Antriebswelle
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich Unsigned 32
Vorgabewert 1
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6.6 Profile Velocity Mode (pv) (DS402)

6.6.1 Allgemeine Informationen

Der Profile Velocity Mode (Profile Velocity Mode) erméglicht die Verarbeitung von
Geschwindigkeitssollwerten und den zugehdrigen Beschleunigungen.

6.6.1.1 Objekte, die in diesem Kapitel definiert werden

[index [Objekt JName —Jiyp ____Jzugri
606Ch |[VAR | Geschwindigkeits- INTEGER32 |R/O
Istwert

60FFh | VAR |Zielgeschwindigkeit |INTEGER32 |R/W

6.6.1.2 Objekte, die in anderen Kapiteln definiert werden

Objl Kapito
6040h | VAR | Steuerwort INTEGER16 dc (= S.92)
6041h |VAR | Statuswort UNSIGNED16 |dc (= S. 93)

6063h | VAR |Positions-Istwert* INTEGER32 |pc (= S. 106)
6083h | VAR | Profil Beschleunigung| UNSIGNED32 |pp (= S. 119)
6084h | VAR | Profil Verzégerung UNSIGNED32 |pp (= S. 119)

6.6.2 Objektbeschreibung

6.6.2.1 Objekt 606Ch: Velocity Actual Value (DS402)
Das Objekt ,Velocity Actual Value‘reprasentiert die aktuelle Geschwindigkeit.

Index 606Ch

Name Velocity Actual Value, VL.FB
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Betriebsart pv

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit Drehzahl-Einheiten (SDO in Benutzereinheiten und PDO in U/Min)
Wertebereich (23T bis (2°1-1)
Vorgabewert —

Float Scaling 1000:1

EEPROM nein
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6.6.2.2 Objekt 60FFh: Geschwindigkeit Sollwert (DS402)
Die Soll- oder Zieldrehzahl (,Target Velocity“) reprasentiert den Sollwert fur den

Rampengenerator.
Index 60FFh
Name Target Velocity, VL.CMDU
Objektcode VAR
Datentyp INTEGER32
Betriebsart pv
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | mdglich
Einheit Inkremente
Wertebereich (-23T) bis (231-1)
Vorgabewert —
Float Scaling 1000:1
EEPROM nein

6.7 Profile Torque Mode (tq) (DS402)

6.7.1 Alilgemeine Informationen

Der Profile Torque Mode (Profile Torque Mode) ermdglicht die Verarbeitung von
Drehmomentsollwerten und den zugehorigen Strémen.

6.7.1.1 Objekte, die in diesem Kapitel definiert werden

2071h |VAR | Strom-Sollwert INTEGER32 R/W

2077h | VAR | Strom-Istwert INTEGER32 R/O

6071h |VAR | Drehmoment- INTEGER16 R/W
Sollwert

6073h |VAR |Max. Strom UNSIGNED16 |R/W

6077h |VAR | Drehmoment-Istwert | INTEGER16 R/O

6.7.1.2 Objekte, die in anderen Kapiteln definiert werden
Keine.
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6.7.2 Objektbeschreibung

6.7.2.1 Objekt 2071h: Strom Sollwert

Dieser Parameter kann alternativ zu dem DS402 Parameter 607 1h genutzt werden und ist
der Eingangswert fiir den Drehmomentregler. Der Wert ist skaliert in mA.

Index 2071h

Name Target current

Objektcode VAR

Datentyp INTEGER 32

Kategorie optional

Zugriff RW

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich hangt ab von DRV.IPEAK und MOTOR.IPEAK
Vorgabewert 0

6.7.2.2 Objekt 2077h: Strom Istwert

Dieser Parameter kann alternativ flir den DS402 Parameter 6077h genutzt werden. Der Wert
ist skaliert in mA.

Index 2077h

Name Current actual value

Objektcode VAR

Datentyp INTEGER 32

Kategorie optional

Zugriff RO

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich hangt ab von DRV.IPEAK und MOTOR.IPEAK
Vorgabewert 0

6.7.2.3 Objekt 6071h: Drehmoment Sollwert (DS402)

Dieser Parameter ist der Eingangswert fiir den Drehmomentregler im Profildrehzahl-Modus.
Der Wert wird in Tausendstel (1 %0) des Nenndrehmoments angegeben.

Index 6071h

Name Target Torque

Objektcode VAR

Datentyp INTEGER16

Kategorie bedingt; obligatorisch, wenn tq unterstitzt wird
Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGER16

Vorgabewert 0
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6.7.2.4 Objekt 6073h: Max. Strom (DS402)

Dieser Parameter reprasentiert den maximal zuldssigen, Drehmoment erzeugenden Strom
im Motor. Der Wert wird in Tausendstel (1 %o0) des Nennstroms angegeben.

Index 6073h

Name Max Current
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED16
Kategorie optional
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

6.7.2.5 Objekt 6077h: Drehmoment Istwert (DS402)

Der Drehmoment-Istwert entspricht dem augenblicklichen Drehmoment im Antriebsmotor.
Der Wert wird in Tausendstel (1 %0) des Nenndrehmoments angegeben.

Index 6077h

Name Torque Actual Value
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER16
Kategorie optional

Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich INTEGER16
Vorgabewert 0
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6.8 Position Control Function (pc) (DS402)

6.8.1 Allgemeine Informationen

In diesem Kapitel werden die Positions-Istwerte beschrieben, die im Zusammenhang mit
dem Lageregler des Antriebs stehen. Sie finden Verwendung im Profile Position Mode.

6.8.1.1 Objekte, die in diesem Kapitel definiert werden

[index JObjekt JName —— Jiyp __Jizugnt
6063h | VAR Positions-Istwert* INTEGER32 R
6064h |VAR Positions-Istwert INTEGER32 R

6065h | VAR Schleppfehlerfenster |UNSIGNED32 |R/W

6.8.1.2 Objekte, die in anderen Kapiteln definiert werden

607Ah | VAR Zielposition INTEGERS32 pp (= S. 117)

607Ch | VAR Referenz-Offset INTEGER32 hm (= S. 113)

607Dh | Array Software- INTEGERS32 pp (= S. 118)
Lagegrenzwert

6040h | VAR Steuerwort INTEGER16 dc (= S. 92)

6041h |VAR Statuswort UNSIGNED16 |dc (= S. 93)

6.8.2 Objektbeschreibung

6.8.2.1 Objekt 6063h: Position Istwert* (DS402)

Das Objekt Positions-Istwert liefert die Istposition in Inkrementen.
Die Auflésung wird Uber Objekt 608F in Zweierpotenzen definiert.

Index 6063h

Name Position Actual Value
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Modus pc, pp

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit Inkremente (1 Umdrehung = 2PRBASE)
Wertebereich (23T bis (231-1)
Vorgabewert 220

EEPROM nein
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6.8.2.2 Objekt 6064h: Position Istwert (DS402)

Das Objekt Positions-Istwert liefert die Istposition. Die Auflésung kann mit den
Getriebefaktoren des Lagereglers geandert werden (Objekt 6091/6092).

Index 6064h

Name Position Actual Value, PL.FB
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32
Modus pp, csp

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit Positionseinheiten
Wertebereich (23T bis (231-1)
Vorgabewert —

EEPROM nein

6.8.2.3 Objekt 6065h: Schleppfehlerfenster

Das Schleppfehlerfenster definiert einen Bereich tolerierter Positionswerte symmetrisch
zum Positionssollwert. Mogliche Ursachen fir einen Schleppfehler sind ein blockierter
Antrieb, eine unerreichbare Geschwindigkeitsvorgabe oder fehlerhafte
Regelungskoeffizienten. Bei Schieppfehlerfensters = 0 ist die Uberwachung abgeschaltet.

Index 6065h

Name Following error window
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32
Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 0

6.8.2.4 Objekt 60F4h: Schleppfehler Istwert (DS402)
Dieses Objekt liefert den aktuellen Wert des Schleppfehlers in benutzerdefinierten Einheiten.

Index 60F4h

Name Following Error Actual Value
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGERS32

Vorgabewert 0
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6.9 Interpolated Position Mode (ip) (DS402)

6.9.1 Allgemeine Informationen

Der interpolierte Positionsmodus ist auf eine einfache, geradlinige Weise realisiert. Einzelne
Positionssollwerte missen im Interpolationszeitraum Ubertragen werden und werden bei
jedem definierten, gesendeten SYNC-Telegramm tibernommen. Zwischen den Sollwerten
wird eine lineare Interpolation verwendet. Beispiele finden Sie ab = S. 160.

6.9.1.1 Objekte, die in diesem Kapitel definiert werden

60COh| VAR Interpolations-Untermodusauswahl |[INTEGER16 R/W
60C1h|Array Interpolationsdatenerfassung INTEGER32 R/W
60C2h | RECORD | Interpolationszeitraum Interpolationszeitraum |R/W
60C4h | RECORD | Erfassung Interpolationsdaten- Erfassung R/W
Konfiguration Interpolationsdaten-
Konfiguration

6.9.1.2 Objekte, die in anderen Kapiteln definiert werden

6.9.2 Objektbeschreibung

6.9.2.1 Objekt 60COh: Interpolation Submode Auswahl
Im AKD wird die lineare Interpolation zwischen Positionssollwerten unterstitzt.

Index 60COh

Name Interpolation Sub Mode Select
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER16

Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht moglich

Wertebereich 0

Vorgabewert 0

Wertebeschreibung

Werte (dezimal) Beschreibung
0 Lineare Interpolation mit konstanter Zeit.
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6.9.2.2 Objekt 60C1h: Interpolation Datenaufzeichnung

Im AKD wird bei der linearen Interpolation ein einzelner Sollwert unterstitzt (Zielposition,
Subindex 1). Nachdem das letzte Element eines Interpolationsdateneintrags in den
Gerateeingangspuffer geschrieben wurde, wird der Zeiger des Speichers automatisch auf die
nachste Speicherposition gesetzt.

Index 60C1h

Name Interpolation Data Record
Objektcode Array

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage
Datentyp UNSIGNEDS8

Kategorie obligatorisch

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich 1
Vorgabewert 1

Subindex 1

Beschreibung Interpolation Zielposition in counts, der erste Parameter der
Interpolations-Funktion.

Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGER32

Vorgabewert nein
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6.9.2.3 Objekt 60C2h: Interpolation Zeitraum

Der Interpolationszeitraum wird fir den PLL-synchronisierten Positionierbetrieb (Phase
Locked Loop = phasengekoppelter Regelkreis) verwendet. Die Einheit (Subindex 1) der Zeit
ist mit 1ointerpolation time index g gegeben.

Es sind nur Vielfache von 1 ms erlaubt. Die zwei Werte definieren den internen ASCII-
Parameter PTBASE (Vielfache von 250 us). Es missen beide Werte geschrieben werden,
um einen neuen Interpolationszeitraum festzulegen. Erst dann wird PTBASE aktualisiert.

Index 60C2h

Name Interpolation Time Period

Objektcode RECORD

Datentyp Erfassung Interpolationszeitraum (0080h)
Kategorie optional

Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrage, FBUS.SAMPLEPERIOD
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/O

PDO-Zuordnung |nicht moglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1

Beschreibung Einheiten Interpolationszeit
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNEDS8
Vorgabewert 1

Subindex 2

Beschreibung Index Interpolationszeit
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich INTEGER16

Vorgabewert 1
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6.9.2.4 Objekt 60C4h: Interpolation Datenkonfiguration

Im AKD ist fur lineare Interpolation nur der Wert 1 in Subindex 5 mdglich.

Index 60C4h

Name Interpolation Data Configuration
Objektcode RECORD
Datentyp Erfassung Interpolationsdatenkonfiguration (0081h)
Kategorie optional

Subindex 0

Beschreibung Anzahl Eintrédge
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich 6

Vorgabewert 6

Subindex 1

Beschreibung Maximale Puffergrofe
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED32
Vorgabewert 10

Subindex 2

Beschreibung Ist-Puffergrofie
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich Obis 9
Vorgabewert 9

Subindex 3

Beschreibung Puffer-Organisation
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNEDS
Vorgabewert 0
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Subindex 4
Beschreibung Puffer-Position
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/W
PDO-Zuordnung |nicht méglich
Wertebereich UNSIGNED16
Vorgabewert 0

Subindex 5
Beschreibung GroRe des Datensatzes
Kategorie obligatorisch
Zugriff w
PDO-Zuordnung | nicht méglich
Wertebereich 1 bis 254
Vorgabewert 1

Subindex 6
Beschreibung Puffer geldscht
Kategorie obligatorisch
Zugriff w
PDO-Zuordnung | nicht mdglich
Wertebereich UNSIGNEDS
Vorgabewert 0
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6.10 Homing Mode (hm) (DS402)

6.10.1 Allgemeine Informationen

Dieses Kapitel beschreibt Parameter, die zur Definition eines Referenzfahrtmodus benétigt
werden.

6.10.1.1 Objekte, die in diesem Kapitel definiert werden

607Ch | VAR HOME.P: Referenz-Offset INTEGER32 R/W

6098h |VAR HOME.MODE, INTEGERS R/W
HOME.DIR:Referenzfahrtmethode

6099h |Array HOME.V: UNSIGNED32 |R/W
Referenzfahrtgeschwindigkeiten

609Ah | VAR HOME.ACC, HOME.DEC: UNSIGNED32 |R/W
Beschleunigung/Bremsung

6.10.1.2 Objekte, die in anderen Kapiteln definiert werden

[indox JObieki _|Name ——Jiyp_____JKapiel
6040h |VAR Steuerwort INTEGER16 dc (= S.92)
6041h |VAR Statuswort UNSIGNED16 |dc (= S. 93)

6.10.2 Objektbeschreibung

6.10.2.1 Objekt 607Ch: Homing Offset (DS402)

Der Referenz-Offset (,Home Offset”) ist die Differenz zwischen der Nullposition der
Anwendung und dem Nullpunkt der Maschine. Alle nachfolgenden absoluten Fahrauftrage
berlicksichtigen den Referenz-Offset.

Index 607Ch

Name Homing Offset, HOME.P
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32
Betriebsart hm

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Einheit benutzerdefiniert
Wertebereich (23T bis (2°1-1)
Vorgabewert 0
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6.10.2.2 Objekt 6098h: Referenzfahrt Methoden (DS402)

Index 6098h

Name Homing Method, HOME.MODE, HOME.DIR
Objektcode VAR

Datentyp INTEGERS

Betriebsart hm

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Einheit Positionseinheiten
Wertebereich -128 bis 127
Vorgabewert 0

Beschreibung der Referenzfahrtmethoden

Die Wahl einer Referenzfahrtmethode durch Schreiben eines Werts in das entsprechende

Objekt 6098h legt Folgendes eindeutig fest:

o das Referenzfahrtsignal (P-Stopp, N-Stopp, Referenzschalter)

o die Wirkrichtung

und, sofern zutreffend,

o die Position des Indeximpulses.
Die Referenzposition wird durch den Referenz-Offset (Objekt 607Ch) festgelegt.
Eine ausflhrliche Beschreibung der Referenzfahrtarten finden Sie in der Onlinehilfe von

WorkBench.

Die folgenden Referenzfahrtarten werden unterstutzt:

Methode Kurzbeschreibung: Referenzfahrt Befehl
gemah
DS402
-128 bis -1 |reserviert —
0 reserviert —
1 Referenzfahrt auf negativen Endschalter, mit HOME.MODE=2,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung negativ HOME.DIR=0
2 Referenzfahrt auf positiven Endschalter, mit HOME.MODE=2,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung positiv HOME.DIR=1
3bis 7 | Nicht unterstitzt —
8 Referenzfahrt mit Referenzschalter, mit HOME.MODE=5,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung positiv HOME.DIR=1
9bis 11 | Nicht unterstitzt —
12 Referenzfahrt mit Referenzschalter, mit HOME.MODE=5,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung negativ HOME.DIR=0
13 bis 14 | Nicht unterstitzt —
15bis 16 |reserviert —
17 Referenzfahrt auf negativen Endschalter, ohne HOME.MODE=1,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung negativ HOME.DIR=0
18 Referenzfahrt auf negativen Endschalter, ohne HOME.MODE=1,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung positiv HOME.DIR=1
19 bis 23 | Nicht unterstutzt —
24 Referenzfahrt mit Referenzschalter, ohne HOME.MODE=4,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung positiv HOME.DIR=1
25 bis 27 |Nicht unterstitzt —
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Kurzbeschreibung: Referenzfahrt

Befehl

28 Referenzfahrt mit Referenzschalter, ohne HOME.MODE=4,
Nullpunktsuche, Fahrtrichtung negativ HOME.DIR=0
29 bis 30 |Nicht unterstutzt —
31 bis 32 |reserviert —
33 Referenzfahrt innerhalb einer Umdrehung, HOME.MODE=7,11
Fahrtrichtung negativ Wenn das Feedback einen HOME.DIR=0
Nullimpuls hat, wird HOME.MODE 11 benutzt.
34 Referenzfahrt innerhalb einer Umdrehung, HOME.MODE=7,11
Fahrtrichtung positiv Wenn das Feedback einen HOME.DIR=1
Nullimpuls hat, wird HOME.MODE 11 benutzt.
35 Setzen des Referenzpunktes an die aktuelle Position |HOME.MODE=0,
HOME.DIR=0
36 bis 127 |reserviert —

6.10.2.3 Objekt 6099h: Referenzfahrt Geschwindigkeit (DS402)

Index 6099h

Name Homing Speeds

Objektcode Array

Datentyp UNSIGNED32

Subindex 1

Beschreibung Geschwindigkeit wahrend Schaltersuche, HOME.V
Betriebsart hm

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Einheit Geschwindigkeitseinheiten

Wertebereich 0 bis (232-1)

Vorgabewert entspricht 60 Umdr/min

Subindex 2

Beschreibung Geschwindigkeit wahrend Nullpunktsuche, HOME.FEEDRATE
Betriebsart hm

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich

Einheit Geschwindigkeitseinheiten

Wertebereich 0 bis (2°4-1)

Vorgabewert 1/8 * Objekt 6099 Sub 1
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6.10.2.4 Objekt 609Ah: Homing Acceleration (DS402)

Index 609Ah

Name Homing Acceleration
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32
Betriebsart hm

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Einheit

Beschleunigungs-Einheiten

Wertebereich 0 bis (2°4-1)

Vorgabewert 0

6.10.2.5 Referenzfahrtmodus-Sequenz

Die Referenzfahrt wird durch Setzen von Bit 4 (positive Flanke) gestartet. Der erfolgreiche
Abschluss wird mit Bit 12 im Statuswort angezeigt (" Objekt 6041h: Statuswort(DS402)" (=

S. 93)). Bit 13 zeigt einen Fehler an, der sich wahrend der Referenzfahrt ereignet hat. In

diesem Fall muss der Fehlercode ausgewertet werden (Error Register: " Objekt 1001h: Error
Register (DS301)" (= S. 46)," Objekt 1003h: Predefined Error Field (DS301)" (= S. 48),

Herstellerstatus: " Objekt 1002h: Manufacturer Status Register (DS301)" (= S. 47)).

0

Referenzfahrt inaktiv

0=>1

Referenzfahrt starten

1

Referenzfahrt aktiv

1=>0

Unterbrechung der Referenzfahrt

0

Bit 13|[Bit 12

0

Bedeutung

Referenzpunkt nicht gesetzt oder Referenzfahrt noch nicht
abgeschlossen

Referenzpunkt gesetzt, Referenzfahrt erfolgreich abgeschlossen

Referenzfahrt konnte nicht erfolgreich abgeschlossen werden
(Schleppfehler).

unzulassiger Zustand
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6.11 Profile Position Mode (DS402)

6.11.1 Allgemeine Informationen
Die Gesamtstruktur dieser Betriebsart ist nachfolgend dargestellt:

Die spezielle Handshake-Verarbeitung von Steuer- und Statuswort wird unter
"Funktionsbeschreibung" (=» S. 120) beschrieben.

6.11.1.1 Objekte, die in diesem Kapitel definiert werden

607Ah |VAR Zielposition INTEGER32 |R/W

607Dh | Array Software- INTEGER32 |R/W
Lagegrenzwert

6081h |VAR Profil- UNSIGNED32 |R/W
Geschwindigkeit

6083h | VAR Profil Beschleunigung |[UNSIGNED32 |R/W

6084h |VAR Profil Verzégerung UNSIGNED32 |R/W

6.11.1.2 Objekte, die in anderen Kapiteln definiert werden

Objeki JName —— Jiyp __[Kapite
6040h | VAR Steuerwort INTEGER16 |dc (= S.92)
6041h | VAR Statuswort UNSIGNED16 | dc (= S. 93)

6.11.2 Objektbeschreibung

6.11.2.1 Objekt 607Ah: Target Position (DS402)

Das Objekt ,Target Position® definiert die Zielposition des Antriebs. Abhangig von Bit 6 im
Steuerwort wird die Zielposition als relative Distanz oder als absolute Position interpretiert.
Dabei kann die Art der Relativfahrt durch den herstellerspezifischen Parameter 35BSh
Subindex 0 weiter aufgeschlisselt werden. Mit diesem Objekt kdnnen auch andere
Eigenschaften wie z.B. Folgefahrauftrage eingestellt werden. Die mechanische Auflésung
wird Uber die Skalierungsobjekte 6091h und 6092h eingestellt.

Index 607Ah

Name Target Position, MT.P
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32
Betriebsart pp, csp

Zugriff R/W
PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit benutzerdefiniert
Wertebereich -231-1) bis (231-1)
Vorgabewert —
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6.11.2.2 Objekt 607Dh: Software Position Limit (DS402)

Das Objekt Software-Lagegrenzwert (Software Position Limit) beinhaltet die Subparameter
»min position limit“ und ,max position limit“. Neue Zielpositionen werden bezogen auf diese
Grenzen gepriift. Die Grenzen sind relativ zum Maschinennullpunkt, der sich wahrend der
Referenzfahrt einschlief3lich des Referenz-Offsets (Objekt 607C) ergeben hat. Die Software-
Lagegrenzwerte sind standardmaRig ausgeschaltet. Daher muissen die neuen Werte
gespeichert und der Verstarker neu gestartet werden, um die neuen Software-Grenzwerte zu

aktivieren.
Index 607Dh
Name Software Position Limit, SWLS.LIMITO
Objektcode Array
Datentyp INTEGER32
Kategorie optional
Subindex 0
Beschreibung Anzahl Eintrage
Kategorie obligatorisch
Zugriff R/O

PDO-Zuordnung | nicht méglich
Wertebereich 2
Vorgabewert 2

Subindex 1

Beschreibung Min Position Limit 1, SWLS.LIMITO
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | nicht mdglich

Wertebereich INTEGER32

Vorgabewert 0 (ausgeschaltet)

Subindex 2

Beschreibung Min Position Limit 2, SWLS.LIMIT1
Kategorie obligatorisch

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung |nicht méglich

Wertebereich INTEGERS32

Vorgabewert 0 (ausgeschaltet)
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6.11.2.3 Objekt 6081h: Profile Velocity (DS402)

Die Profilgeschwindigkeit ist die Endgeschwindigkeit, die nach der Beschleunigungsphase
eines Fahrauftrages erreicht werden soll.

Index 6081h

Name Profile Velocity, MT.V
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32
Betriebsart pp

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit Geschwindigkeitseinheiten
Wertebereich 0 bis (232-1)

Vorgabewert 10

6.11.2.4 Objekt 6083h: Profil Beschleunigung (DS402)
Die Beschleunigungsrampe (Profilbeschleunigung) wird in benutzerdefinierten Einheiten
angegeben (Positionswerte / s2). Die Positionseinheiten sind Uber die Objekte 6091h und
6092h skaliert. Das Objekt ist mit dem AKD-Parameter DRV.ACC im Profile Velocity Mode
und mit dem Fahrsatzparameter MT.ACC in allen anderen Betriebsarten verbunden

Index 6083h

Name profile acceleration, MT.ACC (DRV.ACC im Profile Velocity Mode)
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Betriebsart pp, pv

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit Beschleunigungs-Einheiten

Wertebereich 0 bis (2°4-1)

Vorgabewert 0

6.11.2.5 Objekt 6084h: Profil Verzogerung (DS402)

Die Brems-/Verzoégerungsrampe wird genau so behandelt wie die Beschleunigungsrampe
(" Objekt 6083h: Profil Beschleunigung (DS402)" (= S. 119)).

Index 6084h

Name profile deceleration, MT.DEC (DRV.DEC im Profile Velocity Mode)
Objektcode VAR

Datentyp UNSIGNED32

Betriebsart pp, pv

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | mdglich

Einheit Verzdgerungseinheiten

Wertebereich 0 bis (232-1)

Vorgabewert 0
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6.11.2.6 Funktionsbeschreibung

In diesem Profil werden zwei Wege der Positionssollwertiibergabe an den Antrieb
unterstitzt.

Eine Folge von Sollwerten:

Nach Erreichen der Zielposition berechnet der Antrieb sofort die Bewegung zur neuen
Zielposition. Dies fiuhrt zu einer kontinuierlichen Bewegung, ohne dass der Antrieb nach
Erreichen eines Sollwerts auf Geschwindigkeit 0 abbremst. Beim AKD ist dies nur bei
Verwendung von Trapezrampen maglich.

Einzelne Sollwerte:

Nach Erreichen der Zielposition signalisiert der Antrieb dem Master, dass er das Ziel erreicht
hat, und erhalt dann einen neuen Sollwert. Nach Erreichen der Zielposition wird die
Geschwindigkeit normalerweise auf 0 reduziert, bevor die Fahrt zur nachsten Zielposition
eingeleitet wird.

Die zwei Modi werden tiber das Timing der Bits ,new_setpoint“ und ,change_set
immediately” des Steuerworts sowie das Bit ,setpoint_acknowledge® des Statusworts
gesteuert. Diese Bits erlauben einen Request-Response-Mechanismus, der es ermaglicht,
einen Satz Sollwerte vorzubereiten, wahrend ein anderer Satz noch im Antrieb verarbeitet
wird. Dies minimiert die Reaktionszeiten innerhalb eines Steuerungsprogramms in einem
Host-Computer.

Die Abbildungen zeigen den Unterschied zwischen einer Folge von Sollwerten und einzelnen
Sollwerten. Der Anfangsstatus des Bits ,change_set_immediately” im Steuerwort
entscheidet Uber die verwendete Betriebsart. Zur Vereinfachung wurden nur
Trapezbewegungen fir die Beispiele verwendet.

Wenn das Bit ,change_set_immediately“ = 0 ist, wird ein einzelner Sollwert vom Antrieb
erwartet (1). Nachdem Daten an den Antrieb Ubergeben wurden, signalisiert der Master durch
Setzen von Bit ,new_setpoint® im Steuerwort auf 1%, dass die Daten gultig sind (2). Der
Antrieb antwortet mit dem Bit ,setpoint_acknowledge® = 1 im Zustandswort, nachdem er
neue gultige Daten erkannt und gespeichert hat (3). Nun kann der Master das Bit ,new__
setpoint® auf 0 setzen (4), woraufhin der Antrieb durch Riicksetzen des Bits ,setpoint_
acknowledge” signalisiert, dass er wieder neue Sollwerte empfangen kann (5).
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In der Abbildung unten flhrt dies zu einer Geschwindigkeit von 0, nachdem eine Rampe
gefahren wurde, um die Zielposition X1 zur Zeit t1 zu erreichen. Nach dem Signal an den
Host, dass das Ziel erreicht wurde, wird die neue Zielposition zum Zeitpunkt t2 verarbeitet
und zum Zeitpunkt t3 erreicht.

Mit dem Bit ,change_set_immediately“ = 1 (6) weist der Host den Antrieb an, direkt nach
dem Erreichen des letzten Sollwerts einen neuen Sollwert zu verarbeiten. Das Timing der
Ubrigen Signale bleibt unverandert. Diese Vorgehensweise bewirkt beim Antrieb, dass er
bereits den nachsten Sollwert X2 verarbeitet und Geschwindigkeit behalt, wenn er die
Zielposition X1 zum Zeitpunkt t1 erreicht. AnschlieRend fahrt der Antrieb unverziglich zur
bereits berechneten Zielposition X2.

Bit4 |new_setpoint (positive Flanke!) |Bit 12| setpoint_acknowledge

Bit5 |change_set immediately Bit 13| Schlepp-/Schleppfehler
Bit 6 |absolut/relativ

Hinweis zur Fahrauftragsart , relativ*:

Wird Bit 6 gesetzt, ist die Fahrauftragsart ,relativ® in Abhangigkeit zur letzten Zielposition
oder Istposition aktiviert. Sollten andere Relativfahrtarten gewlinscht sein, missen diese im
Vorfeld mit dem herstellerspezifischen Objekt 35B9h Subindex 0 (MT.CNTL) aktiviert
werden.

Hinweis zum Profile Position Mode:

Funktionsbeschreibung fur den Profile Position Mode

Das Antriebsprofil DS402 unterscheidet zwei Methoden zum Anfahren einer Zielposition.
Diese beiden Methoden werden Uber die Bits ,new_setpoint® und ,change set_immediately“
des Steuerworts sowie das Bit ,setpoint_acknowledge® des Statusworts gesteuert. Mit Hilfe
dieser Bits kann ein Fahrauftrag vorbereitet werden, wahrend ein anderer gerade ausgefuhrt
wird (Handshake).

Anfahren von mehreren Zielpositionen ohne Zwischenstopp

Nach Erreichen der Zielposition wird sofort die nachste Zielposition angefahren.
Voraussetzung ist, dass dem Antrieb neue Sollwerte signalisiert werden. Dies erfolgt mit
einer positiven Flanke des Bits ,new_setpoint®.

Das Bit ,setpoint_acknowledge‘im Statuswort darf in diesem Fall nicht mehr aktiv (= 1) sein
(siehe auch Handshake DS402). Die Geschwindigkeit wird nach Erreichen des ersten
Sollwerts nicht auf Null reduziert.

Anfahren einer einzelnen Zielposition
Der Antrieb fahrt in die Zielposition, wobei die Geschwindigkeit auf Null reduziert wird. Das
Erreichen der Zielposition wird mit dem Bit ,target_reached”im Statuswort signalisiert.
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6.11.2.7 Objekt 60B1h: Geschwindigkeit Offset

Dieses Objekt liefert den Offset der Geschwindigkeit im Cyclic Synchronous Position Mode.
Es wird tiber das Objekt 204Ch skaliert.

Index 60B1h

Name Geschwindigkeits-Offset
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER32

Kategorie optional

Zugriff R/W

PDO-Zuordnung | mdglich

Wertebereich INTEGERS32
Vorgabewert 0

6.11.2.8 Objekt 60B2h: Drehmoment Offset

Dieses Objekt liefert den Offset der Drehmomentsollwertes im Cyclic Synchronous Position
Mode.Skalierung ist 1/1000 des Drehmomentsollwertes.

Index 60B2h

Name Drehmoment Offset
Objektcode VAR

Datentyp INTEGER16
Kategorie optional

Zugriff R/O
PDO-Zuordnung | mdglich
Wertebereich INTEGER16
Vorgabewert 0
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7 Anhang

7.1 Objektverzeichnis
Die folgende Tabelle beschreibt alle Uber SDO oder PDO erreichbaren Objekte. (i.V. = in

Vorbereitung).

Abkiirzungen:

U = UNSIGNED RO = Schreibgeschiitzt

INT =INTEGER RW = Lese-und Schreibzugriff
VisStr = Visible String (sichtbarer String) WO = nur Schreibzugriff

const = Konstante

7.1.1 Float Scaling

Die Skalierungen, die auf zu den Gleitpunkt-Parametern in WorkBench/Telnet passende
Objekte angewandt wurden, sind in der Spalte ,Gleitpunkt-Skalierung“ aufgefihrt.

Beispiel: Der Index 607Ah ist als 1:1 gelistet. Das bedeutet, die Befehlsausgabe eines
Werts von 1000 im SDO 607Ah ist aquivalent zur Eingabe von MT.P 1000,000 in
WorkBench. Der Index 3598h hingegen ist als 1000:1 gelistet. Das bedeutet, die
Befehlsausgabe eines Werts von 1000 im SDO 3598h ist dquivalent zur Eingabe von IL.KP
1,000 in WorkBench.

Einige Parameter sind als Variable (var) aufgelistet, da hier die Skalierung von anderen
Parametern abhangt.

7.1.2 Kommunikations-SDOs

Index Subinde-Datentyp Zugriff Beschreibung ASCII-Objekt
X

1000h 0 u32 RO nein | Geratetyp —

1001h 0 us RO nein |Fehlerregister —

1002h 0 u32 RO ja | Herstellerspezifisches Statusregister —

1003h Array Vordefiniertes Fehlerfeld —

1003h 0 us RW nein | Anzahl Fehler —

1003h 1-10 |U32 RO nein | Standard-Fehlerfeld —

1005h 0 u32 RwW nein | COB—ID SYNC-Meldung —

1006h 0 u32 RwW nein | Kommunikations-Zyklusperiode —

1008h 0 VisStr const | nein |Geratename des Herstellers —

1009h 0 VisStr const | nein |Hardware Version des Herstellers —

100Ah 0 VisStr const | nein |Softwareversion des Herstellers —

100Ch 0 u16 RW | nein |Uberwachungszeit —

100Dh 0 us RW nein |Lebensdauerfaktor —

1010h Array Parameter speichem —

1010h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —

1010h 1 u32 RwW nein | Speichert die Antriebsparameter vom RAM|DRV.NVSAVE

im nichtfllichtigen Speicher.

1011h Array Parameter laden —

1011h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —

1011h 1 u32 RW nein |Ladt die Default Parameterins RAM. DRV.RSTVAR
1012h 0 u32 RwW nein | COB-ID fir den Zeitstempel (Time Stamp) |—
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Index Subinde-Datentyp Beschreibung ASCII-Objekt
1014h 0 u32 RwW nein | COB-ID fir das Notfall-Objekt —
1016h RECORD Consumer Heartbeat Zeit

1016h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1016h 1 u32 RwW nein | Consumer Heartbeat Zeit —
1017h 0 u16 RW nein | Producer Heartbeat Zeit —
1018h RECORD Identitatsobjekt —
1018h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1018h 1 u32 RO nein |Lieferanten-1D —
1018h 2 u32 RO nein | Produktcode —
1018h 3 u32 RO nein | Revisionsnummer —
1018h 4 u32 RO nein | Seriennummer

1026h Array BS-Eingabeaufforderung —
1026h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1026h 1 us wO nein | Stdin —
1026h 2 us RO nein | StdOut —
1400h RECORD RXPDO1 Kommunikations-Parameter —
1400h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1400h 1 u32 RwW nein |RXPDO1 COB-ID —
1400h 2 us RwW nein | Ubertragungstyp RXPDO1 —
1401h RECORD RXPDO2 Kommunikations-Parameter —
1401h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1401h 1 u32 RwW nein |RXPDO2 COB-ID —
1401h 2 us RwW nein | Ubertragungstyp RXPDO2 —
1402h RECORD RXPDO3 Kommunikations-Parameter —
1402h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1402h 1 u32 RwW nein |RXPDO3 COB-ID —
1402h 2 us RwW nein | Ubertragungstyp RXPDO3 —
1403h RECORD RXPDO4 Kommunikations-Parameter —
1403h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1403h 1 u32 RwW nein |RXPDO4 COB-ID —
1403h 2 us RwW nein | Ubertragungstyp RXPDO4 —
1600h RECORD RXPDO1 Zuordnungs-Parameter —
1600h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1600h 1-8 |U32 RwW nein | Zuordnung fir n-tes Applikationsobjekt —
1601h RECORD RXPDQ2 Zuordnungs-Parameter —
1601h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1601h 1-8 |U32 RW nein | Zuordnung fur n-tes Applikationsobjekt —
1602h RECORD RXPDO3 Zuordnungs-Parameter —
1602h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1602h 1-8 |U32 RwW nein | Zuordnung fir n-tes Applikationsobjekt —
1603h RECORD RXPDO4 Zuordnungs-Parameter —
1603h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1603h 1-8 |U32 RwW nein | Zuordnung fur n-tes Applikationsobjekt —
1800h RECORD TXPDO1 Kommunikations-Parameter —

Kollmorgen | Mai 2014




AKD CANopen |7 Anhang

Index Subinde-Datentyp Beschreibung ASCII-Objekt
X
1800h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1800h 1 u32 RwW nein | TXPDO1 COB-ID —
1800h 2 us RW | nein | Ubertragungstyp TXPDO1 —
1800h 3 u16 RW nein | Sperrzeit —
1800h 4 us const | nein |reserviert —
1800h 5 u16 RwW nein | Ereigniszeitgeber —
1801h RECORD TXPDO2 Kommunikations-Parameter —
1801h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1801h 1 u32 RwW nein | TXPDO2 COB-ID —
1801h 2 us RwW nein | Ubertragungstyp TXPDO2 —
1801h 3 u16 RW nein | Sperrzeit —
1801h 4 us const | nein |reserviert —
1801h 5 u16 RW nein | Ereigniszeitgeber —
1802h RECORD TXPDO3 Kommunikations-Parameter —
1802h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1802h 1 u32 RwW nein | TXPDO3 COB-ID —
1802h 2 us RW nein | Ubertragungstyp TXPDO3 —
1802h 3 u16 RW nein | Sperrzeit —
1802h 4 us const | nein |reserviert —
1802h 5 u16 RwW nein | Ereigniszeitgeber —
1803h RECORD TXPDO4 Kommunikations-Parameter —
1803h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1803h 1 u32 RwW nein | TXPDO4 COB-ID —
1803h 2 us RwW nein | Ubertragungstyp TXPDO4 —
1803h 3 u16 RW nein | Sperrzeit —
1803h 4 us const | nein |reserviert —
1803h 5 u16 RW nein | Ereigniszeitgeber —
1A00h RECORD Zuordnungs-Parameter TXPDO1 —
1A00h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1A00h 1-8 |U32 RwW nein | Zuordnung fir n-tes Applikationsobjekt —
1A01h RECORD Zuordnungs-Parameter TXPDO2 —
1A01h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1A01h 1-8 |U32 RwW nein | Zuordnung fur n-tes Applikationsobjekt —
1A02h RECORD Zuordnungs-Parameter TXPDO3 —
1A02h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1A02h 1-8 |U32 RwW nein | Zuordnung fir n-tes Applikationsobjekt —
1A03h RECORD Zuordnungs-Parameter TXPDO4 —
1A03h 0 us RO nein | Anzahl Eintrage —
1A03h 1-8 |U32 RW nein | Zuordnung fur n-tes Applikationsobjekt —
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7.1.3 Herstellerspezifische SDOs

Objekte 2000h bis 3999h

Index ' Sub- Datentyp Float Zugriff PDO|Beschreibung ASCII-Objekt
Scale map

Index
2000h Array System Warnungen —
2000h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —
2000h 1 |U32 RO | nein | System Warnung 1 DRV.WARNING1
2000h 2 |U32 RO | nein | System Warnung 2 DRV.WARNING2
2000h 3 |U32 RO | nein | System Warnung 3 DRV.WARNING3
2001h Array System Fehler —
2001h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintréage —
2001h 1 |U32 RO | nein |System Fehler 1 DRV.FAULT1
2001h 2 |U32 RO | nein | System Fehler 2 DRV.FAULT2
2001h 3 |U32 RO | nein | System Fehler 3 DRV.FAULT3
2001h 4 |U32 RO | nein | System Fehler 4 DRV.FAULT4
2001h 5 |U32 RO | nein | System Fehler 5 DRV.FAULTS
2001h 6 |U32 RO | nein | System Fehler 6 DRV.FAULT6
2001h 7 |U32 RO | nein | System Fehler7 DRV.FAULT7
2001h 8 |U32 RO | nein | System Fehler 8 DRV.FAULTS8
2001h 9 |U32 RO | nein | System Fehler 9 DRV.FAULT9
2001h A |U32 RO | nein |System Fehler 10 DRV.FAULT10
2002h Array Hersteller Status Bytes —
2002h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintréage —
2002h 1 |U8 RO ja |Hersteller Status Bytes 1 —
2002h 2 |us RO ja |Hersteller Status Bytes 2 —
2002h 3 |us8 RO ja |Hersteller Status Bytes 3 —
2002h 4 |U8 RO ja |Hersteller Status Bytes 4 —
2014h Array Maske TxPDO Kanal 1 —
2014h 1 |U32 RW | nein | Maske (Byte 0..3) —
2014h 2 |U32 RW | nein | Maske (Byte 4..7) —
2015h Array Maske TxPDO Kanal 2 —
2015h 1 |U32 RW | nein | Maske (Byte 0..3) —
2015h 2 |U32 RW | nein | Maske (Byte 4..7) —
2016h Array Maske TxPDO Kanal 3 —
2016h 1 |U32 RW | nein | Maske (Byte 0..3) —
2016h 2 |U32 RW | nein | Maske (Byte 4..7) —
2017h Array Maske TxPDO Kanal 4 —
2017h 1 |U32 RW | nein | Maske (Byte 0..3) —
2017h 2 |U32 RW | nein | Maske (Byte 4..7) —
2018h Array Firmware-Version —
2018h 0 |U16 const | nein | Anzahl Eintrage —
2018h 1 |U16 const | nein | Hauptversion —
2018h 2 |U16 const | nein | Nebenversion —
2018h 3 |U16 const | nein |Revision —
2018h 4 |U16 const | nein |Branch-Version —
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Index @ Sub- Datentyp Float Zugriff PDO|Beschreibung ASCII-Objekt
Scale map
Index

204Ch Array pv scaling factor —

204Ch 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintrage —

204Ch 1 |INT32 RW | nein | pv scaling factor Zahler —

204Ch 2 |INT32 RW | nein | pv scaling factor Nenner —

2050h 0 |INT32 1:1 RO | nein |Position, DRV.HANDWHEEL
Sekundarrtickfiihrung

2071h 0 |INT32 RW ja | Strom-Sollwert -

2077h 0 |INT32 RO ja | Strom-Istwert -

20A0h 0 |INT32 VAR RO ja |Latchposition 1, positive CAPO.PLFB, CAPO.T
Flanke

20A1h 0 |INT32 VAR RO ja |Latchposition 1, negative CAPO.PLFB, CAPO.T
Flanke

20A2h 0 |INT32 VAR RO ja |Latchposition 2, positive CAP1.PLFB, CAP1.T
Flanke

20A3h 0 |INT32 VAR RO ja |Latchposition 2, negative CAP1.PLFB, CAP1.T
Flanke

20A4h 0 |U16 RW ja |Latch-Steuerregister —

20A5h 0 |U16 RW ja |Latch-Statusregister —

20A6h 0 |INT32 VAR RO ja |Holt den erfassten CAPO.PLFB
Positionswert

20A7h 0 |INT32 VAR RO ja |Holt den erfassten CAP1.PLFB
Positionswert

20B8h 0 |U16 RW ja | Geanderte digitale —
Eingabeinformationen
I6schen

3405h Array VL.ARTYPE —

3405h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintrage —

3405h 1 |U8 RW | nein | Berechnungsmethode fiir VL.ARTYPE1
BiQuad-Filter 1

3405h 2 |us RW | nein | Berechnungsmethode fur VL.ARTYPE2
BiQuad-Filter 2

3405h 3 |uUs8 RW | nein | Berechnungsmethode fir VL.ARTYPE3
BiQuad-Filter 3

3405h 4 |U8 RW | nein | Berechnungsmethode fiir VL.ARTYPE4
BiQuad-Filter 4

3406h Array VL BiQuad —

3406h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —

3406h 1 |U32 1000:1| RW |nein | Natlrliche Polfrequenz von |VL.ARPF1
Antiresonanz-Filter (AR) 1

3406h 2 |U32 1000:1 | RW | nein | Naturliche Polfrequenz von |VL.ARPF2
Antiresonanz-Filter (AR) 2

3406h 3 |U32 1000:1| RW |nein |Naturliche Polfrequenz von |VL.ARPF3
Antiresonanz-Filter (AR) 3

3406h 4 |U32 1000:1| RW |nein |Natiriche Polfrequenz von |VL.ARPF4
Antiresonanz-Filter (AR) 4
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3406h 5 |U32 1000:1 | RW | nein |Qdes Pols von VL.ARPQ1
Antiresonanz-Filter (AR) 1

3406h 6 |U32 1000:1 | RW |nein |Qdes Pols von VL.ARPQ2
Antiresonanz-Filter (AR) 2

3406h 7 |U32 1000:1 | RW | nein |Qdes Pols von VL.ARPQ3
Antiresonanz-Filter (AR) 3

3406h 8 |U32 1000:1 | RW |nein |Qdes Pols von VL.ARPQ4
Antiresonanz-Filter (AR) 4

3406h 9 |U32 1000:1| RW |nein |Natirliche Nullfrequenz von |VL.ARZF1
Antiresonanz-Filter (AR) 1

3406h A |U32 1000:1 | RW | nein | Natirliche Nullfrequenz von |VL.ARZF2
Antiresonanz-Filter (AR) 2

3406h B |U32 1000:1| RW [nein |Naturliche Nullfrequenz von |VL.ARZF3
Antiresonanz-Filter (AR) 3

3406h C |uU32 1000:1 | RW | nein | Natirliche Nullfrequenz von |VL.ARZF4
Antiresonanz-Filter (AR) 4

3406h D |U32 1000:1 | RW | nein |Qvon Null von Antiresonanz- |VL.ARZQ1
Filter 1

3406h E |U32 1000:1| RW |nein |Q von Null von Antiresonanz-|VL.ARZQ2
Filter 2

3406h f JU32 1000:1| RW [nein |Q von Null von Antiresonanz-|VL.ARZQ3
Filter 3

3406h 10 |U32 1000:1 | RW |nein |Qvon Null von Antiresonanz-|VL.ARZQ4
Filter 4

3407h STRUCT Geschwindigkeitsfilter —

3407h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —

3407h 1 |INT32 1000:1| RW |nein |10 Hz-gefilterte VL.FB VL.FBFILTER

3407h 2 |U32 1000:1| RW |nein |Verstarkung fur VL.KVFF
Geschwindigkeits-
Vorsteuerung

3407h 3 |U32 RW | nein | Verstarkung fur VL.KBUSFF
Beschleunigungsvorsteuerun
g

3407h 4 |U32 1:1 RW | nein | Einstellung des VL.ERR
Geschwindigkeits-Fehlers

3412h 0 |INT8 RW | nein | Typ des Bremswiderstands |REGEN.TYPE

3414h 0 |Jus RwW Ruckfuhrung und Einstellung |REGEN.WATTEXT
der Grenz-Temperatur des
Bremswiderstands.

3415h 0 |U32 1000:1| RO [nein | Thermische Zeitkonstante |REGEN.TEXT
des Bremswiderstands

3416h 0 |U32 RO | nein | Abfrage der berechneten REGEN.POWER
Leistung des
Bremswiderstands

3417h 0 |U32 RO | nein | Ergibt eine gefilterte Version |REGEN.POWERFILTERE-
von 3416h D

3420h 0 |u16 1000:1| RW |nein |Legt den I12t-Fehlerpegel fest. | IL.FOLDFTHRESH
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3421h 0 |U32 1000:1 | RW [ nein |Einstellung des IL.LFOLDFTHRESHU
Benutzerwerts fur den |2t-
Fehlerlevel

3422h 0 |U32 1000:1 nein | Einstellung des Reibungs- IL.FRICTION
Kompensationswerts

3423h 0 |INT32 1000:1 nein | Konstanter Strombefehl wird |IL.OFFSET

zur Kompensierung der
Schwerkraft hinzugefugt.

3424h 0 |U16 nein | Aktivierung/Deaktivierung IL.INTEN
des I-Anteils des PI- (passwortgeschlitzt)
Regelkreises.

3425h 0 |U32 1000:1| RO |nein |Liest die |2t Stromgrenze IL.IFOLD

3426h 0 |U32 1000:1 | RW [ nein |Einstellung des IL.LKACCFF

Verstarkungswerts fir die
Beschleunigungsvorsteuerun
g des Stromregelkreises

3427h RECOR- Motorschutz Parameter —
D
3427h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —
3427h 1 |uU8 RW | nein IL.MIMODE
3427h 2 |Us8 RW | nein ILLMI2TWTHRESH
3427h 3 |U32 RW | ja IL.MI2T
3430h 0 |us RW | nein | Einstellung der Richtung fir |PL.MODPDIR
absolute Fahrauftrage
3431h 0 |uU16 RW | nein | Einstellung des Fahrauftrags |MT.SET
im Antrieb
3440h Array Kontrollierte Stopp- —
Parameter
3440h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintréage —
3440h 1 |U32 1:1 RW | nein | Einstellung des Bremswerts |CS.DEC
fur einen kontrollierten Halt
3440h 2 |U32 1:1 RW | nein | Einstellung des CS.VTHRESH
Geschwindigkeits-

Grenzwerts fur einen
kontrollierten Halt
3440h 3 |U32 RW | nein | Einstellung des Zeitwerts fir |CS.TO
die vorgesehene
Antriebsgeschwindigkeit in

CS.VTHRESH.

3441h 0 |us RO | nein |Kontrollierter Stoppzustand |CS.STATE

3443h 0 |U16 RO | nein | Meldet den méglichen Grund |DRV.DIS
flr eine Antriebssperre

3444h 0 |U16 1000:1 | RO |nein | Maximalstrom fur DRV.DBILIMIT
dynamisches Bremsen

3445h 0 |U32 RO | nein | Notfall-Timeout fir Bremsung|DRV.DISTO

3450h 0 |us WO | nein | Bremse I6sen oder aktivieren MOTOR.BRAKERLS
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3451h 0 |uUs8 RW | nein | Legt fest, welche MOTOR.AUTOSET
Antriebsparameter
automatisch berechnet
werden.

3452h 0 |uU16 RW | nein | Einstellung der maximalen |MOTOR.VOLTMAX
Motorspannung

3453h 0 |U32 RW | nein | Einstellung des Warnlevels |MOTOR.TEMPWARN
der Motortemperatur

3454h 0 |U32 1000:1 | RW | nein |Einstellung der thermischen |MOTOR.CTFO
Konstante der Motorwicklung

3455h 0 |U32 1000:1| RW |nein |Einstellung Motor-Lg (phase- [MOTOR.LQLL
phase)

3456h 0 |U32 1000:1 | RW |nein |Einstellung MOTOR.R
Statorwicklungswiderstands
(phase-phase)

3457h RECOR- Asynchronmotor Parameter |—

D

3457h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintréage —

3457h 1 |INT32 1000:1| RW |nein | Asynchronmotor MOTOR.VRATED
Nenndrehzahl

3457h 2 |U16 RW | nein | Asynchronmotor MOTOR.VOLTRATED
Nennspannung

3457h 3 |U16 RW | nein | Mindestspannung fur U/f- MOTOR.VOLTMIN
Regelung.

345Ah Array Bremssteuerung —

345Ah 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintrage —

345Ah 1 |U16 RW ja |Kommando —
Bremsensteuerung

345Ah 2 |U16 RO ja |Bremsenstatus Antwort —

3460h RECOR- Erfassung von —

D Motorparametern

3460h 0 |us RO | nein |Anzahl Eintrage —

3460h 1 |U8 RW | nein | Spezifiziert die Trigger-Quelle| CAPO.TRIGGER
fur die Positionserfassung.

3460h 2 |Us8 RW | nein | Spezifiziert die Trigger-Quelle| CAP1.TRIGGER
fur die Positionserfassung.

3460h 3 |uU8 RW | nein | Wahit den erfassten Wert CAP0.MODE
aus.

3460h 4 |Us8 RW | nein | Wahit den erfassten Wert CAP1.MODE
aus.

3460h 5 |U8 RW | nein | Steuert die Bedingungslogik. | CAPO.EVENT

3460h 6 |U8 RW | nein | Steuert die Bedingungslogik. | CAP1.EVENT

3460h 7 |U8 RW | nein | Auswahl der Bedingungslogik| CAPO.PREEDGE
fur Erfassung

3460h 8 |U8 RW | nein | Auswahl der Bedingungslogik| CAP1.PREEDGE
fur Erfassung
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3460h 9 |uUs8 RW | nein | Einstellen des Bedingungs- |CAPO.PRESELECT
Triggers

3460h A |U8 RW | nein | Einstellen des Bedingungs- |CAP1.PRESELECT
Triggers

3460h B |U8 RW | nein | Legt die Ruckfihrungsquelle | CAP0.FBSOURCE
fur die Erfassung O fest.

3460h C |us8 RW | nein | Legt die Ruckflhrungsquelle |CAP1.FBSOURCE
fur die Erfassung 1 fest.

3470h RECOR- —

D

3470h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —

3470h 1 |INT8 RW | nein | Einstellung des analogen AOUT.MODE
Ausgangsmodus

3470h 2 |INT16 1000:1| RW ja |Lesendes analogen AOUT.VALUE
Ausgangswerts

3470h 3 |INT16 1000:1 | RW ja |Lesenund Schreiben des AOUT.VALUEU
analogen Ausgangswerts

3470h 4 |INT16 1000:1| RO ja |Lesendes Werts des AIN.VALUE
analogen Eingangssignals

3470h 5 |U32 1000:1 | RW [ nein |Einstellung des AOUT.VSCALE
Geschwindigkeits-
Skalierungsfaktors fir den
Analogausgang

3471h 0 |U32 1:1 RW | nein | Einstellung des analogen AOUT.PSCALE
Positionsskalierungsfaktors

3472h 0 |U32 1:1 RW | nein | Einstellung des analogen AIN.PSCALE
Positionsskalierungsfaktors

3474h Array DINX.PARAM —

3474h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintréage —

3474h 1 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DIN1.PARAM
Eingangsparameter 1

3474h 2 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DIN2.PARAM
Eingangsparameter 2

3474h 3 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DIN3.PARAM
Eingangsparameter 3

3474h 4 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DIN4.PARAM
Eingangsparameter 4

3474h 5 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DINS.PARAM
Eingangsparameter 5

3474h 6 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DIN6.PARAM
Eingangsparameter 6

3474h 7 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DIN7.PARAM
Eingangsparameter 7

3474h 8 |U32 RW | nein | Héherwertige 32 Bits von DIN1.PARAM
Eingangsparameter 1

3474h 9 |U32 RW | nein | Hoherwertige 32 Bits von DIN2.PARAM
Eingangsparameter 2
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3474h A |U32 RW | nein | Héherwertige 32 Bits von DIN3.PARAM
Eingangsparameter 3

3474h B |U32 RW | nein | H6herwertige 32 Bits von DIN4.PARAM
Eingangsparameter 4

3474h C |U32 RW | nein | Hoherwertige 32 Bits von DIN5.PARAM
Eingangsparameter 5

3474h D |U32 RW | nein | Héherwertige 32 Bits von DIN6.PARAM
Eingangsparameter 6

3474h E |U32 RW | nein | Héherwertige 32 Bits von DIN7.PARAM
Eingangsparameter 7

3475h Array DOUTx.PARAM —

3475h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintrage —

3475h 1 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DOUT1.PARAM
Ausgangsparameter 1

3475h 2 |U32 RW | nein | Niederwertige 32 Bits von DOUT2.PARAM
Ausgangsparameter 2

3475h 3 |U32 RW | nein | Héherwertige 32 Bits von DOUT1.PARAM
Ausgangsparameter 1

3475h 4 |U32 RW | nein | Héherwertige 32 Bits von DOUT2.PARAM
Ausgangsparameter 2

3480h 0 |U32 1000:1| RW [nein |I-Verstarkung des PID- PL.KI
Regelkreises des
Positionsreglers

3481h Array PL.INTMAX —

3481h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —

3481h 1 |U32 1:1 RW | nein | Eingangssattigung PL.INTINMAX

3481h 2 |U32 1:1 RW | nein | Ausgangssattigung PL.INTOUTMAX

3482h 0 |INT32 1:1 RO | nein |Héchstwert des HOME.PERRTHRESH
Schleppfehlers bei
Referenzfahrt

3483h 0 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung des PL.ERRWTHRESH
Positionsfehler-Warnlevels

3484h 0 |INT32 1:1 RW | nein | Spezifizierung einer HOME.DIST
zusétzlichen Bewegung nach
Abschluss der Referenzfahrt.

3490h 0 |INT32 1:1 RO | nein | Offset Ist-Positionswert FB1.POFFSET

3491h 0 |U32 RO | nein | Speicherort des Index- DRV.EMUEMTURN
Impulses im EEO

3492h 0 |U32 RO | nein | Bewegungszustand des DRV.MOTIONSTAT
Antriebs

3493h 0 |us RO | nein |Richtung des EEO DRV.EMUEDIR
(Emulierter Encoder-
Ausgang)

3494h RECOR- WS-Parameter —

D
3494h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintrage —
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3494h 1 |INT16 1000:1 | RW | nein |Einstellung des fir ,Wake* |WS.IMAX
und ,Shake® verwendeten
Maximalstroms
3494h 2 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der fir ,\Wake* WS.DISTMAX
und ,Shake® erforderlichen
Maximalbewegung
3494h 3 |U16 RW | nein | Einstellung der Verzégerung |WS.TDELAY3
fur ,Wake" und ,Shake"
zwischen Regelkreisen im

Modus 0

3494h 4 |INT32 1:1 RW | nein | Festlegung der maximal WS.VTHRESH
zulassigen Drehzahl fir
Wake & Shake

3494h 5 |U8 RO | nein |Lesen des Status von Wake |WS.STATE
& Shake.

3494h 6 |U8 RW | nein | Aktivierung von Wake & WS.ARM
Shake zum Starten

3495h 0 |u16 1000:1| RW |nein | Spannungspegel fir Warnung| VBUS.UVWTHRESH
wegen Unterspannung

3496h Array Feldbus- —
Synchronisationsparameter

3496h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintrage —

3496h 1 |U32 RW | nein | Sollzeitdauerin FBUS.SYNCDIST

Nanosekunden zwischen
Loschen des PLL-Zahlers
und Abrufen der PLL-
Funktion.

3496h 2 |U32 RW | nein |Istzeitdauerin FBUS.SYNCACT
Nanosekunden zwischen
Loschen des PLL-Zahlers
und Abrufen der PLL-
Funktion.

3496h 3 |U32 RW | nein | Zeitfenster, das verwendet |FBUS.SYNCWND
wird, um den Servoverstarker
als synchronisiert
einzustufen.

3496h 4 |U32 RW | nein | Zeit fur die Verlangerung oder |—
Verklrzung der Abtastrate
des internen 16 kHz IRQ.
3498h 0 |us RW | nein | Schutzgrad des Feldbus FBUS.PROTECTION
gegen andere
Kommunikationskanale
(Telnet, Modbus..).

3499h 0 |INT32 RwW ja | Sollwert fir Schrittmotor DRV.EMUSTEPCMD
Ausgang uber Encoder-
Emulation (EEO)

34A0h Array PLS-Position

34A0h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —
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34A0h 1 |INT32 1:1 RW | nein |Vergleichswert Endschalter 1|PLS.P1

34A0h 2 |INT32 11 RW | nein | Vergleichswert Endschalter 2| PLS.P2

34A0h 3 |INT32 1:1 RW | nein |Vergleichswert Endschalter 3| PLS.P3

34A0h 4 |INT32 11 RW | nein | Vergleichswert Endschalter 4| PLS.P4

34A0h 5 |INT32 1:1 RW | nein |Vergleichswert Endschalter 5| PLS.P5

34A0h 6 |INT32 11 RW | nein | Vergleichswert Endschalter 6| PLS.P6

34A0h 7 |INT32 1:1 RW | nein |Vergleichswert Endschalter 7| PLS.P7

34A0h 8 |INT32 11 RW | nein | Vergleichswert Endschalter 8| PLS.P8

34A1h Array PLS-Breite —

34A1h us RO | nein | Anzahl Eintrage —

34A1h 1 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH1
Endschalter 1

34A1h 2 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH2
Endschalter 2

34A1h 3 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH3
Endschalter 3

34A1h 4 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH4
Endschalter 4

34A1h 5 |INT32 11 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH5
Endschalter 5

34A1h 6 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH6
Endschalter 6

34A1h 7 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH7
Endschalter 7

34A1h 8 |INT32 1:1 RW | nein | Einstellung der Breite von PLS.WIDTH8
Endschalter 8

34A2h Array PLS-Zeit —

34A2h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —

34A2h 1 |U16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T1
Endschalter 1

34A2h 2 |U16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T2
Endschalter 2

34A2h 3 |uU16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T3
Endschalter 3

34A2h 4 |U16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T4
Endschalter 4

34A2h 5 |U16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T5
Endschalter 5

34A2h 6 |U16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T6
Endschalter 6

34A2h 7 |U16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T7
Endschalter 7

34A2h 8 |U16 RW | nein | Einstellung der Zeit von PLS.T8
Endschalter 8

34A3h Array PLS-Konfiguration —

34A3h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —
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34A3h 1 |U16 RW | nein | Aktivierung der Endschalter |PLS.EN
34A3h 2 |U16 RW | nein |Ricksetzen der Endschalter |PLS.RESET
34A3h 3 |U16 RW | nein | Auswahl des PLS.MODE
Endschaltermodus
34A3h 4 |U16 RW | nein |Lesen des Endschalterstatus |PLS.STATE
34A4h 0 |us RW | nein | Einstellung der PLS.UNITS
Endschaltereinheiten
34B0Oh Array USER.DWORDS zum —
Beschreiben des Feedback-
Speichers
34B0h 0 |Jus RO | nein | Anzahl Eintrage —
34B0Oh 1 |U32 RW | nein |FB1.USERDWORD1 FB1.USERDWORD1
34B0Oh 2 |U32 RW | nein |FB1.USERDWORD2 FB1.USERDWORD2
34B1h Array USER.WORDS zum —
Beschreiben des Feedback-
Speichers
34B1h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —
34B1h 1 |U16 RW | nein |FB1.USERWORD1 FB1.USERWORD1
34B1h 2 |U16 RW | nein |[FB1.USERWORD2 FB1.USERWORD2
34B1h 3 |uU16 RW | nein |FB1.USERWORD3 FB1.USERWORD3
34B1h 4 |U16 RW | nein |FB1.USERWORD4 FB1.USERWORD4
34B2h Array USER.BYTES zum —
Beschreiben des Feedback-
Speichers
34B2h 0 |us RO | nein | Anzahl Eintrage —
34B2h 1 |U8 RW | nein |FB1.USERBYTE1 FB1.USERBYTE1
34B2h 2 |us8 RW | nein |FB1.USERBYTE2 FB1.USERBYTE2
34B2h 3 |us8 RW | nein |[FB1.USERBYTE3 FB1.USERBYTE3
34B2h 4 |U8 RW | nein |FB1.USERBYTE4 FB1.USERBYTE4
34B2h 5 |JuU8 RW | nein |FB1.USERBYTE5 FB1.USERBYTES
34B2h 6 |U8 RW | nein |FB1.USERBYTEG FB1.USERBYTEG6
34B2h 7 |uU8 RW | nein |[FB1.USERBYTE7 FB1.USERBYTE7
34B2h 8 |U8 RW | nein |FB1.USERBYTES8 FB1.USERBYTES8
3501h 0 |INT32 11 RW | nein | Beschleunigungsrampe DRV.ACC, siehe auch
"6083h" (= S. 144)
3502h 0 |INT32 1:1 RW | nein | Beschleunigungsrampe fir |HOME.ACC
Referenzfahrt-/Tippmodus
3506h 0 |INT32 nein | Modus fur Aktivierung des DRV.HWENMODE
Hardware Enable
Digitaleingang
3509h 0 |INT32 1000:1 | RO | nein | Analogeingangsspannung AIN.VALUE
3522h 0 |INT32 1:1 RW | nein | Verzégerungsrampe DRV.DEC, siehe auch
"6084h" (= S. 144)
3524h 0 |INT32 1:1 RW | nein | Verzégerungsrampe flr HOME.DEC
Referenzfahrt-/Tippmodus
352Ah 0 |INT32 RW | nein | Bewegungsrichtungen DRV.DIR
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3533h 0 |U32 RO | nein | Auflésung des Motor- FB1.ENCRES
Encoders

3534h 0 |U32 RO | nein |Modus des EEO-Steckers X9|DRV.EMUEMODE

3535h 0 |U32 RO | nein |Auflésung des EEO DRV.EMUERES

3537h 0 |U32 RO | nein | Position des EEO-Index- DRV.EMUEZOFFSET
Impulses

353Bh 0 |INT32 RO | nein |Auswahl des FB1.SELECT
Ruckflhrungstyps

3542h 0 |U32 1000:1| RW |nein |Lageregler: P-Verstarkung |PL.KP

3548h 0 |U32 1000:1| RW |nein | Geschwindigkeitsregler: P- |VL.KP
Verstarkung

354Bh 0 |INT32 1000:1 | RW | nein | Verstarkungswerts fir die VL.KVFF
Geschwindigkeits-
Vorsteuerung des
Geschwindigkeitsreglers

354Dh 0 |INT32 1000:1| RW |nein | Geschwindigkeitsregler: I-  |VL.KI
Integrationszeit

3558h 0 |INT32 1000:1| RO |nein | Strommonitor IL.FB

3559h 0 |INT32 1000:1| RO |nein |I2t Servoverstarker IL.DIFOLD

355Ah 0 |INT32 1000:1| RW |nein |I2T Warnung IL.LFOLDWTHRESH

3562h 0 |INT32 RW | nein | Funktion von Digitaleingang 1|DIN1.MODE

3565h 0 |INT32 RW | nein | Funktion von Digitaleingang 2| DIN2.MODE

3568h 0 |INT32 RW | nein | Funktion von Digitaleingang 3| DIN3.MODE

356Bh 0 |INT32 RW | nein | Funktion von Digitaleingang 4| DIN4.MODE

356Eh 0 |INT32 1000:1 | RW | nein | Spitzenstrom der Applikation,|IL.LIMITP
positive Richtung

356Fh 0 |INT32 1000:1| RW |nein | Spitzenstrom der Applikation,|IL.LIMITN
negative Richtung

3586h 0 |U32 RW | nein | Fehlerschwelle der MOTOR.TEMPFAULT
Motortemperatur

3587h 0 |INT32 RW | nein | Auswahl der MOTOR.BRAKE
Motorhaltebremse

358Eh 0 |U32 1000:1 | RW | nein | Nenndauerstrom des Motors |MOTOR.ICONT

358Fh 0 |U32 1000:1 | RW | nein | Nennspitzenstrom des MOTOR.IPEAK
Motors

3593h 0 |U32 1000:1| RW |nein | Drehmomentkonstante des |MOTOR.KT
Motors

3596h 0 |U32 1000:1| RO |nein |P-Verstarkung des PI- IL.LKPDRATIO
Reglers fir die d-Komponent
des Stroms in Prozent von
IL.KP.

3598h 0 |INT32 1000:1 | RW | nein | Absolut-Verstarkung des IL.KP
Stromreglers

359Ch 0 |U32 RW | nein | Motorphasenlage MOTOR.PHASE

359Dh 0 |U32 RW | nein | Motorpolzahl MOTOR.POLES

35A3h 0 |U32 RW | nein | Maximalen Motordrehzahl MOTOR.VMAX
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Index @ Sub- Datentyp Float Zugriff PDO|Beschreibung ASCII-Objekt
Scale map
Index
35A4h 0 |INT32 1000:1| RW [nein | Maximaler Motorstrom IL.MIFOLD
35ABh 0 |U32 1000:1| RW [nein | Motortragheitsmoment MOTOR.INERTIA
35AFh 0 |U32 RW | nein | Modus Digitalausgang 1 DOUT1.MODE
35B2h 0 |U32 RW | nein | Modus Digitalausgang 2 DOUT2.MODE
35B4h 0 |INT32 RW | nein | Betriebsart DRV.OPMODE
35B9h 0 |INT32 RW | nein | Steuerung fur Fahrauftrag0 |MT.CNTL
35BCh 0 |INT32 RW | nein | Folgeauftragsnummer fiir MT.MTNEXT
Fahrauftrag 0
35C2h 0 |INT32 RW | nein | Auswahl des REGEN.REXT
Bremswiderstands
35C5h 0 |INT32 1:1 RO | nein | Aktueller Schleppfehler PL.ERR
35C6h 0 |INT32 1:1 RW | nein | In-Position-Fenster MT.TPOSWND
35C7h 0 |INT32 1:1 RW | nein | max. Schleppfehler PL.ERRFTHRESH
35CAh 0 |INT32 RW | nein | Positionsauflésung (Zahler) |UNIT.PIN
35CBh 0 |INT32 RW | nein | Positionsauflésung (Nenner) |UNIT.POUT
35D2h 0 |U32 RO | nein | Mechanische Position FB1.MECHPOS
35E2h 0 |U32 1:1 RW | nein | Einstellung der HOME.IPEAK

Strombegrenzung wahrend
der Referenzfahrt auf

Anschlag

35EBh 0 |INT32 WO | nein | Speichern von Datenim DRV.NVSAVE
EEPROM

35F0h 0 |INT32 WO | nein |Referenzpunkt setzen HOME.SET

35FEh 0 |INT32 WO | nein | Fahrauftrag stoppen DRV.STOP

35FFh 0 |U32 RW | nein | Auswahl zwischen sofortiger |[DRV.DISMODE
Sperre oder Halt mit
anschlieRender Sperre

3610h 0 |INT32 RO | nein | Umgebungstemperatur DRV.TEMPERATURES

3611h 0 |INT32 RO | nein |Kihlkérpertemperatur DRV.TEMPERATURES

3612h 0 |INT32 RO | nein | Motortemperatur MOTOR.TEMP

3617h 0 |U32 1:1 RW | nein | Unterspannungsmodus VBUS.UVMODE

3618h 0 |INT32 1:1 RO | nein |Ist-Geschwindigkeit VL.FB

361Ah 0 |INT32 RO | nein | DC-Busspannung VBUS.VALUE

361Dh 0 |U32 1000:1 | RW | nein | Spannungspegel fir VBUS.UVFTHRESH
Unterspannungsfehler

3622h 0 |INT32 1:1 RW | nein | max. Geschwindigkeit VL.LIMITP

3623h 0 |INT32 1:1 RW | nein | max. negative VL.LIMITN
Geschwindigkeit

3627h 0 |INT32 1:1 RW | nein | Uberdrehzahl VL. THRESH

3629h 0 |INT32 1000:1| RW |nein | Skalierungsfaktor SW1 AIN.VSCALE
Geschwindigkeit

3656h 0 |U64 1:1 RW | nein | Nullpunkt Feedback 1 FB1.ORIGIN

3659h 0 |INT32 RW | nein | Typ des UNIT.ACCROTARY
Beschleunigungssollwerts firi
das System

Kollmorgen | Mai 2014 137




138

AKD CANopen |7 Anhang

Index

Index

Scale

map

Sub- Datentyp  Float Zugriff PDO|Beschreibung

ASCII-Objekt

365Bh 0 |INT32 RW | nein | Voreinstellung fur spater MT.NUM
verarbeiteten Fahrauftrag
365Fh 0 |INT32 RW | nein | Systemweite Definition von |UNIT.VROTARY
Geschwindigkeit/Drehzahl
3660h 0 |INT32 RW | nein | Einstellung der UNIT.PROTARY
Positionsaufldsung
366Eh 0 |INT32 RW | nein | Abfallverzégerungszeit der |MOTOR.TBRAKEAPP
Haltebremse
366Fh 0 |INT32 RW | nein | Anzugverzégerungszeit der |MOTOR.TBRAKERLS
Haltebremse
3683h 0 |U16 RW | nein |Verzogerung 1 fir Wake & |WS.TDELAY1
Shake-Timing
3685h 0 |uU16 RW | nein | Verzdgerungszeit 2 fur Wake |WS.TDELAY2
& Shake Timing
36DO0h 0 |U16 RW | nein | Stromvektor-Applikationszeit |WS.T
fur Wake & Shake.
36D1h 0 |U32 1:1 RW | nein | Fir Wake & Shake WS.DISTMIN
erforderliche
Mindestbewegung.
36D7h 0 |U32 1000:1 | RW | nein | Aktiviert Modus HOME.AUTOMOVE
automatische Referenzfahrt.
36E2h 0 |us RW | nein | Anzahl an Wiederholungen |WS.NUMLOOPS
fur Wake & Shake
36E5h 0 |U32 RW | nein | Auswahl der CAN-Baudrate |FBUS.PARAMO1
36E6h 0 |U32 RW | nein | pll-Synchronisation FBUS.PARAMO02
36E7h 0 |U32 RW | nein |- FBUS.PARAMO3
36E8h 0 |U32 RW | nein | SYNC-Uberwachung FBUS.PARAMO04
36E9h 0 |U32 RW | nein |- FBUS.PARAMO5
36EAh 0 |U32 RW |nein |- FBUS.PARAMO06
36EBh 0 |U32 RW | nein |- FBUS.PARAMO7
36ECh 0 |U32 RW |nein |- FBUS.PARAMO08
36EDh 0 |U32 RW | nein |- FBUS.PARAMO9
36EEh 0 |U32 RW |nein |- FBUS.PARAM10
36F6h 0 |INT32 RW | nein | Funktion von Digitaleingang 5| DIN5.MODE
36F9h 0 |INT32 RW | nein | Funktion von Digitaleingang 6| DIN6.MODE
36FCh 0 |U32 RW | nein | Funktion von Digitaleingang 7| DIN7.MODE
3856h 0 |INT32 11 RW | nein | Geschwindigkeits-Fenster furf MT.TVELWND
Profil-Positionsbetrieb

Index

5000h

Objekte 5000h bis 5999h

Sub- Datentyp Float

Index

UINT32

Scale

Zugriff PDO Beschreibung

RwW

map
nein

Grenzfrequenz des
Tiefpass-Filters fir die
Analogeingange

ASCII-Objekt

AIN.CUTOFF

5001h

UINT32

RW

nein

Totband der Analogeingange

AIN.DEADBAND
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Index @ Sub- Datentyp Float @ Zugriff PDO Beschreibung ASCII-Objekt
Index Scale map

5002h 0 |UINT32 RW | nein | Analoger Ausgang AIN.ISCALE
Stromskalierungsfaktor.

5003h 0 |UINT32 RW | nein | Analogeingangs-Offset AIN.OFFSET

5009h 0 JUINT32 RW | nein | Analoger Eingang AOUT.ISCALE
Stromskalierungsfaktor.

500Bh 0 |UINT32 RW | nein | Analogausgangs-Offset AOUT.OFFSET

5013h 0 |UINT32 RW | nein | Regelt, wie haufig die Bode | BODE.EXCITEGAP
Erregung aktualisiert wird.

5015h 0 |UINT32 RW | nein | Wahrend des Bode- BODE.IAMP

Verfahrens verwendeten
Stromsollwert.

5016h 0 |JUINT32 RW | nein | Legt fest, ob die Bode BODE.INJECTPOINT
Erregung Uber Strom oder
Geschwindigkeit erfolgt.

5019h 0 |UINT32 RW | nein | Lange des PRB-Signals vor | BODE.PRBDEPTH
dessen Wiederholung.

5060h 0 |UINT32 RW | nein | Fehlerrelaismodus. DOUT.RELAYMODE

5080h 0 |JUINT32 RW | nein | Defaultstatus der Software- | DRV.ENDEFAULT
Freigabe.

5083h 0 JUINT32 RW | nein | Dauernennstromwert. DRV.ICONT

5084h 0 JUINT32 RW | nein | Spitzennennstromwert. DRV.IPEAK

5085h 0 JUINT32 RW | nein | Strom, der wahrend des DRV.IZERO
DRV.ZERO-Verfahrens
verwendeten wird.

508Ch 0 |UINT32 RW | nein | Anzahl der Biss-Sensor-Bits | FB1.BISSBITS

(Positions-Bits) fir den
verwendeten BiSS C-Mode
Encoder.

508Fh 0 |UINT32 RW | nein | Anfanglichen FB1.INITSIGNED
Ruckflhrungswert auf ,mit
Vorzeichen® oder ,ohne
Vorzeichen® setzen.

5096h 0 JUINT32 RW | nein | Wahrend des Verfahrens zur{ FB1.PFINDCMDU
Phasensuche verwendeter
Stromwert (PFB.PFIND=1)
5097h 0 |UINT32 RW | nein | Feedback-Polzahl. FB1.POLES

5099h 0 JUINT32 RW | nein | Resolver Nenn- FB1.RESKTR
Ubertragungsverhaltnis.
509Ah 0 |UINT32 RW | nein | Elektrische Gradzahl fir FB1.RESREFPHASE
Phasenverzdgerung im
Resolver.

509Ch 0 |JUINT32 RW | nein | Steuert den Algorithmus der | FB1.TRACKINGCAL
Tracking-Kalibrierung.
50B1h 0 JUINT32 RW | nein | Anzahl der erforderlichen, FBUS.PLLTHRESH
erfolgreich synchronisierten
Zyklen zur Kopplung des
PLL.
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Index @ Sub- Datentyp Float @ Zugriff PDO Beschreibung ASCII-Objekt

Index Scale map
50BBh 0 |UINT32 RW | nein | Nenner der elektronischen | GEAR.IN
Getriebelibersetzung fest;
nur aktiv in Betriebsart 2.

50BCh 0 |JUINT32 RW | nein | Modus elektronisches GEAR.MODE
Getriebe; nur aktiv in
Betriebsart 2.

50BEh 0 JUINT32 RW | nein | Zahler der elektronischen GEAR.OUT

Getriebelibersetzung fest;
nur aktiv in Betriebsart 2.

50C5h 0 |JUINT32 RW | nein | Referenzfahrt: Drehrichtung | HOME.DIR

/ Zahlrichtung
50CBh 0 JUINT32 RW | nein | Referenzfahrtart HOME.MODE
50E2h 0 |UINT32 RW | nein | Vom Feldbus des IL.KBUSFF

Stromregelkreises
eingespeiste
Vorsteuerungsverstarkung
50FBh 0 |UINT32 RW | nein | Motor Polabstand. MOTOR.PITCH
50FEh 0 |UINT32 RW | nein | Typ des MOTOR.RTYPE
warmeempfindlichen
Widerstands im Motor.
5104h 0 |UINT32 RW | nein | Motortyp. MOTOR.TYPE
510Eh 0 |UINT32 RW | nein | Fahrauftrag aus, dernach | MT.EMERGMT
einem Notfall-Halt ausgeldst
wird; nur aktiv in Betriebsart

2.

5121h 0 |UINT32 RW | nein | Verwendung von PL.ERRMODE
Schleppfehler-Warnungen
und -Fehlem.

5128h 0 JUINT32 RW | nein | Feedbackquelle firr den PL.FBSOURCE
Lageregler.

5175h 0 |UINT32 RW | nein | Strom fur Servicefahrt 1; nur| SM.I1
aktiv in Betriebsart 0.

5176h 0 JUINT32 RW | nein | Strom fir Servicefahrt 2; nur| SM.12
aktiv in Betriebsart 0.

5177h 0 |UINT32 RW | nein | Servicefahrt Betriebsart. SM.MODE

5179h 0 |UINT32 RW | nein | Zeit fiir Servicefahrt 1. SM.T1

517Ah 0 |UINT32 RW | nein | Zeit fiir Servicefahrt 2. SM.T2

517Eh 0 |UINT32 RW | nein | Aktiviert und deaktiviert SWLS.EN
Software-Endschalter.

5184h 0 |UINT32 RW | nein | Einheit lineare UNIT.ACCLINEAR
Beschleunigung/Bremsung.

5187h 0 |UINT32 RW | nein | Einheit lineare Position. UNIT.PLINEAR

518Ah 0 |UINT32 RW | nein | Einheit lineare UNIT.VLINEAR
Geschwindigkeit.

518Eh 0 |UINT32 RW | nein | Spannungspegel fur VBUS.OVWTHRESH
Uberspannungswarnung.
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Index @ Sub- Datentyp Float @ Zugriff PDO Beschreibung ASCII-Objekt

Index Scale map
51AEh 0 |UINT32 RW | nein | Feedbackquelle fiir VL.FBSOURCE
Drehzahlregler; aktiv nurin
Betriebsarten 1 und 2.

51B0h 0 |UINT32 RW | nein | Modus der VL.GENMODE
Geschwindigkeitserzeugung|
(Beobachter, d/dt); nur aktiv
in den Betriebsarten 1 und 2.

51B3h 0 JUINT32 RW | nein | Skaliert das Beobachter- VL.KO
Geschwindigkeitssignal; nur
aktiv in den Betriebsarten 1
und 2.

51B8h 0 |JUINT32 RW | nein | Verhaltnis des geschatzten |VL.LMJR
Last-Tragheitsmoments
zum Motor-
Tragheitsmoment; aktiv nur
in Betriebsarten 1 und 2.

51BAh 0 |UINT32 RW | nein | Bandbreite des Beobachters | VL.OBSBW
inHz.

51BBh 0 |UINT32 RW | nein | Beobachter Betriebsmodus. | VL.OBSMODE

51CBh 0 |UINT32 RW | nein | Filtermodus fir DIN1.FILTER
Digitaleingang 1.

51CCh 0 |UINT32 RW | nein | Filtermodus fir DIN2.FILTER
Digitaleingang 2.

51CDh 0 |UINT32 RW | nein | Filtermodus fir DIN3.FILTER
Digitaleingang 3.

51CEh 0 |UINT32 RW | nein | Filtermodus fir DIN4.FILTER
Digitaleingang 4.

51CFh 0 |UINT32 RW | nein | Filtermodus flr DINS.FILTER
Digitaleingang 5.

51DOh 0 |UINT32 RW | nein | Filtermodus fir DING.FILTER
Digitaleingang 6.

51D1h 0 |UINT32 RW | nein | Filtermodus fir DIN7.FILTER
Digitaleingang 7.

51E7h 0 |UINT32 RW | nein | Modbus-Input- MODBUS.PIN
Benutzereinheiten

51E8h 0 |UINT32 RW | nein | Modbus-Output- MODBUS.POUT
Benutzereinheiten

51E%h 0 |UINT32 RW | nein | Feedback Auflésung (pro MODBUS.PSCALE
Umdrehung) tber Modbus.

51ECh 0 |UINT32 RW | nein | Auflédsung des zweiten FB2.ENCRES
Feedbacks (FB2).

51EDh 0 |JUINT32 RW | nein | Betriebsart fiir Eingange des | FB2.MODE

zweiten Feedbacks und
schnelle Digitaleingange.

51EEh 0 JUINT32 RW | nein | Quelle fir das zweite FB2.SOURCE
Feedback.

51EFh 0 |UINT32 RW | nein | Bremseinfallzeit fur vertikalel MOTOR.TBRAKETO
Achsen.

51F0Oh 0 |JUINT32 RW | nein |i.V. MODBUS.MSGLOG
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Index Scale map
520Ch 0 |UINT32 RW | nein | Skalierungsart fur Modbus- | MODBUS.SCALING
Werte.
520Dh 0 |UINT32 RW | nein | Encoderausgangs- DRV.EMUEPULSEWIDTH
Impulsbreite fur die Modi 6
und 7.
520Eh 0 |UINT32 RW | nein | Aktivierung / Deaktivierung | DRV.EMUECHECKSPEED

der Uberwachungsfunktion
zum Vergleich von
Motordrehzahl und
maximaler Drehzahl des
emulierten Encoders.

5251h 0 |UINT32 RW | nein | Totbandmodus des AIN.DEADBANDMODE
Analogeingangs.

5252h 0 |UINT32 RW | nein | Funktionsmodus AIN.MODE
Analogeingang

5253h 0 |UINT32 RW | nein | Richtung der EAs an XO9. DIO10.DIR

5254h 0 JUINT32 RW | nein | Invertierung der DIO10.INV

Ausgangsspannung der EA,
wenn in Ausgangsrichtung.

5255h 0 |UINT32 RW | nein | Richtung der EAs an X9. DIO11.DIR
5256h 0 |JUINT32 RW | nein | Invertierung der DIO11.INV
Ausgangsspannung der EA,
wenn in Ausgangsrichtung.

5257h 0 JUINT32 RW | nein | Richtung der EAs an X9. DIO9.DIR
5258h UINT32 RW | nein | Invertierung der DIO9.INV
Ausgangsspannung der EA,
wenn in Ausgangsrichtung.

o

5259n 0 |UINT32 RW | nein | Reaktion auf Fehler 130. FAULT130.ACTION
525Ah 0 |UINT32 RW | nein | Reaktion auf Fehler 131. FAULT131.ACTION
525Bh 0 |UINT32 RW | nein | Reaktion auf Fehler 132. FAULT132.ACTION
525Ch 0 |UINT32 RW | nein | Reaktion auf Fehler 133. FAULT134.ACTION
525Dh 0 |UINT32 RW | nein | Reaktion auf Fehler 702. FAULT702.ACTION
525Eh 0 |UINT32 RW | nein | Methode zur Erfassung der |IP.MODE
IP-Adresse.
525Fh 0 |UINT32 RW | nein | Lasttragheitsmoment LOAD.INERTIA
5260h 0 JUINT32 RW | nein | Gegen-EMK-Konstante. MOTOR.KE
5261h 0 |UINT32 RW | nein | Andern der VBUS.HALFVOLT
Spannungsgrenzen fiir 480V
und 230V Gerate
5262h 0 |UINT32 RW | nein | Richtung fir das zweite FB2.DIR
Feedback (X9 und X7).
5263h 0 |UINT32 RW | nein | Feedback firden Handrad |DRV.HANDWHEELSRC
Betrieb.
5264h 0 |UINT32 RW | nein | Verzdgerungszeit zwischen | DRV.HWENDELAY

Hardware Enable = 0 und
Sperren der Endstufe.
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Index Scale map
5265h 0 |UINT32 RW | nein | Index in die Tabelle zur KP- | IL.KPLOOKUPINDEX
Anpassung des
Stromregelkreises.
5266h 0 JUINT32 RW | nein | Wert des Indexes fir die IL.LKPLOOKUPVALUE
KP-Anpassung des
Stromregelkreises auf.

5267h 0 |UINT32 RW | nein | Reaktion auf Fehler 451. FAULT451.ACTION

5268h 0 |UINT32 RW | nein | Sofort Bremsen wenn die MOTOR.BRAKEIMM
Endstufe gesperrt wird.

5352h 0 |UINT16 RW | nein | Zeit zwischen Auftreten WS.CHECKT

eines Kommunikationsfehler
und Absetzen der
Fehlermeldung.

535Ch 0 |UINT16 RW | nein | Ruhezeit des Motors bei WS.TSTANDSTILL
Wake & Shake Modus 1.
535Dh 0 |UINT16 RW | nein | Zeit fur Stromsteigerungim | WS.TIRAMP
Wake und Shake Modus 1.
5360h 0 |UINT16 RW | nein | Rotor Zeitkonstante. MOTOR.IMTR
5361h 0 |UINTS8 RW | nein | Legt die Rickfihrungsquelle| IL.LFBSOURCE
fur den Stromregelkreis bei
MOTOR.TYPE4 fest.
5362h 0 |UINT32 RW | nein | Der bei Asynchronmotoren | MOTOR.IMID

mit geschlossenem
Regelkreis wirksame
Stromsollwert.

538Bh 0 |UINT16 RW | nein | TBD DRV.EMUESTEPMODE
538Ch 0 |UINT16 RW | nein | TBD DRV.EMUESTEPSTATUS
538Dh 0 |UINT16 RW | nein | TBD DRV.EMUESTEPVMAX

7.1.4 Profilspezifische SDOs

Index Subindex Datentyp Float Zugriff PDO Beschreibung ASCII-Objekt
Scale map.

6040h 0 u16 WO ja | Steuerwort —

6041h 0 u16 RO ja |Statuswort —

6060h 0 INT8 RwW ja |Betriebsarten —

6061h 0 INT8 RO ja | Anzeige der Betriebsart —

6063h 0 INT32 RO ja |Positions-Istwert —
(Inkremente)

6064h 0 INT32 1:1 RO ja |Positions-Istwert PL.FB
(Positionseinheiten)

6065h 0 u32 1:1 RwW nein | Schleppfehlerfenster PL.

ERRFTHRESH

606Bh 0 INT32 1:1 RO nein | Geschwindigkeits-Sollwert |VL.CMD

606Ch 0 INT32 1000:1] RO ja | Geschwindigkeits-Istwert VL.FB
(PDOin U/Min)

606Dh 0 u16 RwW ja | Geschwindigkeits-Fenster
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Scale
606Eh 0 u16 RwW ja | Geschwindigkeits-
Fensterzeit
6071h 0 INT16 RwW ja | Drehmoment-Sollwert —
6072h 0 u16 RwW ja | Max. Drehmoment —
6073h 0 u16 RwW nein |Max. Strom
6077h 0 INT16 RO ja | Drehmoment-Istwert —
607Ah 0 INT32 1:1 RwW ja |Zielposition MT.P
607Ch 0 INT32 11 RwW nein |Referenz-Offset HOME.P
607Dh Array Software-Lagegrenzwert
607Dh 0 us RO nein | Anzahl Eintrage
607Dh 1 INT32 1:1 RwW nein |Software-Lagegrenzwert 1 SWLS.LIMITO
607Dh 2 INT32 1:1 RwW nein |Software-Lagegrenzwert2 | SWLS.LIMIT1
6081h 0 u32 1:1 RwW ja | Profil Geschwindigkeit MT.V
6083h 0 u32 1:1 RwW ja | Profil Beschleunigung MT.ACC,
DRV.ACC
6084h 0 u32 1:1 RwW ja | Profil Verzégerung MT.DEC,
DRV.DEC
608Fh Array Auflésung Positionsgeber —
608Fh 0 us RO nein |Anzahl Eintrédge —
608Fh 1 u32 RwW nein |Encoder-Inkremente —
608Fh 2 u32 RwW nein | Motorumdrehungen
6091h Array Getriebelibersetzung —
6091h 0 us RO nein |Anzahl Eintrédge —
6091h 1 u32 Rw nein | Umdrehungen Motorwelle
6091h 2 u32 RwW nein | Wellenumdrehungen
6092h Array Vorschubkonstante —
6092h 0 us RO nein |Anzahl Eintrédge —
6092h 1 u32 RwW nein |Vorschub UNIT.PIN
6092h 2 u32 RwW nein | Wellenumdrehungen —
6098h 0 INT8 RwW nein | Referenzfahrttyp HOME.MODE,
HOME.DIR
6099h Array Referenzfahrt- —
Geschwindigkeit
6099h 0 us RO nein |Anzahl Eintréage —
6099h 1 u32 1:1 RwW nein | Geschwindigkeit bei Suche |HOME.V
nach Endschalter
6099h 2 u32 RwW nein | Geschwindigkeit bei Suche |HOME.
nach Nullpunkt FEEDRATE
609Ah 0 u32 1:1 RwW nein |Referenzfahrt- HOME.ACC,
Beschleunigung HOME.DEC
60B1h 0 INT32 1:1 RwW ja | Geschwindigkeits-Offset VL.BUSFF
60B2h 0 INT16 Rw ja | Drehmoment-Offset (nur
PDO)
60B8h 0 u16 RwW ja | Touch Probe Funktion —
60B9h 0 u16 RwW ja | Touch Probe Status —
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Index Subindex Datentyp Float Zugriff PDO Beschreibung ASCII-Objekt
Scale map.

60BAh 0 INT32 RwW ja | Touch Probe 1 positive —
Flanke

60BBh 0 INT32 RwW ja | Touch Probe 1 negative —
Flanke

60BCh 0 INT32 RwW ja | Touch Probe 2 positive —
Flanke

60BDh 0 INT32 RwW ja | Touch Probe 2 negative —
Flanke

60COh 0 INT16 RwW nein | Auswahl des Interpolations- |—
Untermodus

60C1h Array Interpolations- —
Datenerfassung

60C1h 0 us RO nein |Anzahl Eintrage —

60C1h 1 INT32 RwW ja |Interpolation Zielposition —

60C1h 2 u32 RwW ja |Interpolationszeit —

60C1h 3 INT32 RwW ja |Interpolation —
Zielgeschwindigkeit

60C2h RECORD Interpolationszeitraum —

60C2h 0 us RO nein |Anzahl Eintrage FBUS.

SAMPLEPERIOD

60C2h 1 us RwW nein |Einheiten Interpolationszeit |—

60C2h 2 INT16 RwW nein |Index Interpolationszeit —

60C4h RECORD Interpolations- —
Datenkonfiguration

60C4h 0 us RO nein |Anzahl Eintréage —

60C4h 1 u32 RO nein | Maximale PuffergrolRe —

60C4h 2 u32 RO ja |lIst-PuffergroRe —

60C4h 3 us RwW nein | Puffer-Organisation —

60C4h 4 u16 RwW nein |Puffer-Position —

60C4h 5 us wO nein | Grofle des Datensatzes —

60C4h 6 us wO nein |Puffer geléscht —

60D0h Array Touch Probe Quelle —

60D0h 0 us RO nein |Anzahl Eintréage -

60DOh 1 INT16 RW nein | Touch Probe 1 Quelle —

60DO0h 2 INT16 RwW nein | Touch Probe 2 Quelle —

60F4h 0 INT32 RO ja |lIstwert Folgefehler PL.ERR

60FDh 0 u32 RO ja |Digitale Eingénge DIN1.MODE ...

DIN6.MODE

60FEh Array Digitale Ausgange

60FEh 0 us RO nein |Anzahl Eintrédge

60FEh 1 u32 RwW ja | Physikalische Ausgange

60FEh 2 u32 RwW nein |Bit-Maske

60FFh 0 INT32 1000:1] RW ja |Zielgeschwindigkeit VL.CMDU

6502h 0 u32 RO nein |Unterstitzte Verstarker- —
Betriebsarten
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7.2 Beispiele

7.2.1 Beispiele, Konfiguration
Alle Beispiele gelten fiir den AKD. Alle Werte sind im Hexadezimal-Format.

7.21.1 Grundlegende Prifung des Anschlusses an die AKD Steuerungen

Beim Einschalten des AKD wird eine Boot-Up-Meldung tber den Bus gesendet. Solange
sich im Bussystem kein geeigneter Empfanger findet, wird dieses Telegramm fortlaufend
weiter gesendet.

Kann ein vorhandener CAN-Master diese Nachricht nicht erkennen, Uberpriifen Sie die
Kommunikation:

o Uberpriifung des Buskabels: richtige charakteristische Impedanz, korrekte
Abschlusswiderstande an
beiden Enden?

« Mit einem Multimeter: Uberpriifung des Ruhepegels der Busleitungen CAN-H und CAN-L
gegenuber der CAN-GND-Leitung (ca. 2,5V).

 Mit einem Oszilloskop: Uberpriifung der Ausgangssignale an CAN-H und CAN-L am
AKD. Werden
Signale Uber den Bus gesendet? Die Spannungsdifferenz zwischen CAN-H und
CAN-L fiir ein logisches "0" ist etwa 2 bis 3 V.

o Wird die Signallbertragung bei Anschluss des Masters gestoppt?

e Master-Hardware Uberprtfen.

o Master-Software tberpriifen!
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7.2.1.2 Beispiel: Bedienung der Statusmaschine

INFO Die Statusmaschine muss beim Hochfahren sequentiell bedient werden. Das Uberspringen
eines Zustandes (auler ,Eingeschaltet®) ist nicht moglich.

Nach dem Einschalten des AKD und dem Erkennen der Boot-Up-Meldung kann die
Kommunikation tiber SDOs aufgenommen werden. Beispiel: Alle Parameter konnen
abgefragt oder geschrieben oder die Statusmaschine des Antriebs gesteuert werden.

Der Zustand der Statusmaschine kann durch Abfrage des Objekts 6041 Sub 0 ermittelt
werden.

Direkt nach dem Einschalten erhalt man beispielsweise 0240h als Antwort. Dies entspricht
dem Status ,Einschaltsperre®.

Auf dem CAN-Bus wéren dann folgende Daten sichtbar:

coB Steuer- Index Sub- Daten  Anmerkung
ID Byte LSB MSB Index
603 40 41 | 60 | OOh | 40000000
583 4B 41 | 60 | 0O0Oh | 40020000 |Antwort-Telegramm
2 Byte Daten Status

Ist die Versorgungsspannung vorhanden und die Hardware-Aktivierung auf High-Signal (24 V
gegen DGND) gesetzt, kann durch Schreiben des Steuerworts (Objekt 6040 Sub 0) versucht
werden, den Antrieb in den Zustand ,Switched on® (Eingeschaltet) zu schalten. Im Erfolgsfall
erfolgt eine positive Bestatigung in der SDO-Antwort (Steuerbyte 0 im Datenfeld = 60h).

Einschalten
Die Meldungen sehen dann wie folgt aus:

COB @ Steuer- Index Sub- Daten  Anmerkung

ID Byte LSB MSB  Index
603 2B 40 60 00h | 06000000 |Herunterfahren

583 60 40 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h | 07000000 |Einschalten

583 60 40 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm
Steuerwort = 0x0007 Bedeutung:

Bit 0, Bit 1, Bit 2 gesetz => Einschalten,,
Spannung deaktivieren aus, Schnellhalt aus

Statusabfrage 2
Der neue Zustand kann wieder abgefragt werden und liefert folgendes Ergebnis:

COB @ Steuer- Index Sub- Daten  Anmerkung

ID Byte | LSB MSB | Index
603 40 41 60 00h — Status abfragen

583 4B 41 60 00h | 33020000 |Antwort-Telegramm

Status = 0x0233 Bedeutung:
Bit 0, Bit 1, Bit 5 gesetzt => einschaltbereit,
Bit 9 set => remote, Betrieb tiber RS232 mdglich
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7.2.1.3 Beispiel: Tippbetrieb iiber SDO
Der Motor soll mit einer konstanten Drehzahl arbeiten.

148

COB-ID Steuer- Index Sub-
Byte LSB MSB Index Daten Anmerkung

603 2F 60 60 00h |03 0000 00 |Betriebsart ,Profilgeschwindigkeit*
583 60 60 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
603 23 FF 60 00h | 0000 00 00 | Sollwert=0
583 60 FF 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h |06 00 00 00 | Herunterfahren
583 60 40 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h |07 0000 00 | Eingeschaltet
583 60 40 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h | OF 00 00 00 | Betrieb freigeben
583 60 40 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
603 23 FF 60 00h | 0041 00 00 | Drehzahl-Sollwert
583 60 FF 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h | OF 0100 00 | Zwischenstopp
583 60 40 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

7.2.1.4 Beispiel: Drehmomentbetrieb iiber SDO

Der Motor soll mit einem konstanten Drehmoment arbeiten. CAN-Daten:

COB-D Steuer- Index Sub-

Byte LSB MSB Index Daten Anmerkung
603 2F 60 60 00h |04 00 00 00|Betriebsart ,Drehmoment*
583 60 60 60 00h |00 00 00 00| Antwort-Telegramm
603 2B 71 60 00h |00 00 00 00| Sollwert=0
583 60 71 60 00h |00 00 00 00|Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h |06 00 00 00|Herunterfahren
583 60 40 60 00h |00 00 00 00| Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h |07 00 00 00|Einschalten
583 60 40 60 00h |00 00 00 00| Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h |OF 00 00 00|Betrieb freigeben
583 60 40 60 00h |00 00 00 00| Antwort-Telegramm
603 2B 71 60 00h |90 01 00 00|Sollwert 400 mA
583 60 71 60 00h |00 00 00 00| Antwort-Telegramm
603 2B 40 60 00h |OF 01 00 00| Zwischenstopp
583 60 40 60 00h |00 00 00 00| Antwort-Telegramm
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7.2.1.5 Beispiel: Tippbetrieb iiber PDO

Generell ist es sinnvoll, nicht benutzte PDOs zu deaktivieren. In der Betriebsart ,Digitale
Drehzahl“ wird ein digitaler Drehzahlsollwert durch RXPDO ubertragen. Ist-Position und Ist-
Drehzahl werden tber ein SYNC-getriggertes TXPDO gelesen.
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COB | Steuer- Index Sub- Daten  Anmerkung
ID Byte LSB MSB | Index
603 2F 60 | 60 | OOh | 03000000 |Betriebsart ,Profil-Geschwindigkeit"
583 60 60 | 60 | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2F 00 | 16 | OOh | 00000000 |Ldschen der Eintrage fir erstes RXPDO
583 60 00 | 16 | O0Oh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 00 | 16 | O1h | 2000 FF 60 |Zuordnung RXPDO1, Objekt 60FF Sub
0, Drehzahlsollwert, Datenlange 32 Bit
583 60 00 | 16 | O1h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2F 00 | 16 | O0Oh | 01000000 |Bestatigungder Anzahl der zugeordneten
Objekte
583 60 00 | 16 | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2F 00 | 1A | O0Oh | 00000000 |L&schen der Eintrage fur das erste
TXPDO
583 60 00 | 1A | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 00 | 1A | 01h | 200064 60 |Zuordnung TXPDO1/1, Objekt 6064 Sub
0, Positionsistwert in SI-Einheiten,
Datenlange 32 Bit
583 60 00 | 1A | O1h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 00 | 1A | 02h | 2000 6C 60 |Zuordnung TXPDO1/2, Objekt 606C Sub
0, Drehzahlistwert, Datenlange 32 Bit
583 60 00 | 1A | 02h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2F 00 | 1A | OOh | 02000000 |Prifung der Anzahl der zugeordneten
Objekte
583 60 00 | 1A | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2F 00 18 | 02h | 01000000 |Einstellen von TXPDO1 auf synchron,
Ubertragung mit jedem SYNC
583 60 00 | 18 | 02h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 01 | 18 | 0O1h | 83020080 | TPDO2 deaktivieren, Bit 31 (80h) setzen
583 60 01 18 | 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 02 | 18 | 01h | 83030080 | TPDO3 deaktivieren
583 60 02 | 18 | 0O1h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 03 | 18 | 01h | 8304 0080 | TPDO4 deaktiviert
583 60 03 | 18 | 0O1h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 01 | 14 | O1h | 03030080 |RPDO2 deaktiviert
583 60 01 14 | 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 02 | 14 | O1h | 0304 0080 |RPDQO3 deaktiviert
583 60 02 | 14 | 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 03 | 14 | O1h | 03050080 |RPDO4 deaktiviert
583 60 03 | 14 | 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
000 0103 Freigabe NMT
603 2B 40 | 60 | OOh | 06 000000 |Herunterfahren
583 60 40 | 60 | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2B 40 | 60 | OOh | 07000000 |Einschalten
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COB  Steuer- Index Sub-

LSB  MSB | Index

Daten Anmerkung

ID = Byte

150

583 60 40 | 60 | O0Oh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2B 40 | 60 | O0Oh | OF 0000 00 |Betrieb freigeben
583 60 40 | 60 | O0Oh | 00000000 |Antwort-Telegramm
203 0040 Drehzahl-Sollwert
080 SYNC senden
183 FE 450100 | Antwort

A6 AB 1A 00
603 2B 40 | 60 | OOh | OF 010000 |Zwischenstopp
583 60 40 | 60 | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm

7.2.1.6 Beispiel: Drehmomentbetrieb liber PDO

Generell ist es sinnvoll, nicht benutzte PDOs zu deaktivieren. Das erste TX_PDO soll
weiterhin den Stromistwert mit jedem Telegramm Ubertragen.

COB | Steuer- Index Sub- Daten  Anmerkung
ID Byte LSB MSB | Index

603 2F 60 | 60 | OOh |04 0000 00 |Betriebsart ,Drehmoment*

583 60 60 | 60 | O0h |00 0000 00 |Antwort-Telegramm

603 2F 00 | 16 | 00Oh |0000 0000 |Ldschen des Eintrags fir erstes RXPDO

583 60 00 | 16 | 00h |00 0000 00 |Antwort-Telegramm

603 23 00 | 16 | O1h [1000 7160 | Zuordnung RXPDO1, Objekt 6071 Sub O,
Stromsollwert, Datenlange 16 Bit

583 60 00 | 16 | O1h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 2F 00 | 16 | 00h |0100 00 00 |Prifung der Anzahl der zugeordneten
Objekte

583 60 00 | 16 | OOh |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 2F 00 | 1A | 00h |00 0000 00 |Léschen des Eintrags fur TXPDO1

583 60 00 | 1A | OOh |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 23 00 | 1A | 01h |1000 77 60 | Zuordnung TXPDO1, Objekt 6077 Sub 0,
Stromistwert, Datenldnge 16 Bit

583 60 00 | 1A | O01h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 2F 00 | 1A | 00h |0100 00 00 | Anzahl der zugeordneten Objekte

583 60 00 | 1A | OOh |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 2F 00 | 18 | 02h |0100 00 00 |TXPDO1 auf synchron, Ubertragung mit
jedem SYNC

583 60 00 | 18 | 02h |0000 0000 |Antwort-Telegramm

603 23 01 18 | 01h |83 0200 80 | TPDO2 deaktivieren, Bit 31 (80h) setzen

583 60 01 18 | 01h |00 00 00 00 |Antwort-Telegramm

603 23 02 | 18 | 01h |83 0300 80| TPDO3 deaktivieren

583 60 02 | 18 | 01h |0000 00 00 |Antwort-Telegramm

603 23 03 | 18 | 01h |83 04 0080 | TPDO4 deaktiviert

583 60 03 | 18 | 01h |0000 00 00 | Antwort-Telegramm

603 23 01 14 | 01h |03 03 00 80 |RPDO2 deaktiviert

583 60 01 14 | 01h |00 00 00 00 |Antwort-Telegramm

603 23 02 | 14 | 01h |03 04 00 80 |RPDO3 deaktiviert

583 60 02 | 14 | 01h |0000 00 00 | Antwort-Telegramm
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COB | Steuer- Index Sub- Daten  Anmerkung
ID Byte LSB MSB | Index

603 23 03 | 14 | 01h |03 0500 80 |RPDO4 deaktiviert
583 60 03 | 14 | 01h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
000 0103 Freigabe NMT
603 2B 40 | 60 | 00h |06 000000 |Herunterfahren
583 60 40 | 60 | OOh |00 0000 00 |Antwort-Telegramm
603 2B 40 | 60 | 00h |07 000000 |Einschalten
583 60 40 | 60 | OOh |00 0000 00 |Antwort-Telegramm
603 2B 40 | 60 | 00h |OF 0000 00 |Betrieb freigeben
583 60 40 | 60 | OOh |00 0000 00 |Antwort-Telegramm
203 1202 Sollwert 530 mA
080 SYNC senden
183 1902 Istwert 537 mA
603 2B 40 | 60 | 00h |OF 0100 00|Zwischenstopp
583 60 40 | 60 | 0Oh |00 00 00 00 |Antwort-Telegramm
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7.2.1.7 Beispiel: Referenzfahrt iiber SDO

Beim Betrieb des AKD als Linearachse muss ein Referenzpunkt festgelegt werden, bevor
Positionierungen erfolgen kénnen. Dies erfolgt durch Ausfiihren einer Referenzfahrt im
Homing Mode (Homing Mode) (0x6).

Hier wird beispielhaft das Vorgehen im Referenzfahrt-Modus aufgezeigt.

Einige die Referenzfahrt betreffenden Parameter werden jetzt tiber den Bus eingestellt.
Wenn Sie absolut sicher sein kénnen, dass niemand die Parameter im Servoverstarker
geandert hat, kann dieser Teil entfallen, da die Servoverstarker die Daten im nichtfliichtigen
Speicher ablegen kdnnen. Die Eingange missen als Endschalter konfiguriert sein.

Dain DS402 die Einheiten-Parameter noch nicht abschlief3end definiert sind, missen Sie die
folgende Einstellungen wahlen:

UNIT.PROTARY =3
UNIT.VROTARY =3
UNIT.ACCROTARY =3

Die Grundeinstellung des Servoverstarkers muss mit Hilfe der Konfigurationssoftware vor
dem Start der Referenzfahrt erfolgen.

Die Auflésung wurde in diesem Beispiel auf 10.000 yum/Umdrehung eingestellt.
COB ' Steuer- Index Sub- Daten Anmerkung
ID Byte LSB MSB  Index
703 00 Boot-Up-Meldung
603 40 41 60 00h |00 0000 00 |Lesen des Profilstatus
583 4B 41 60 00h | 400200 00 |Antwort : 0240h

603 23 99 60 01h |10270000 vref=10000 counts/s bis zum Erreichen
des Endschalters

583 60 99 | 60 01h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 23 99 60 02h |88130000 vref=5000 counts/s vom Endschalter
zum Nullpunkt

583 60 99 | 60 02h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 23 9A | 60 00h |1027 0000 |Verz.- und Beschl.- Rampe
1000counts/s?

583 60 9A | 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
603 23 7C | 60 00h |A861 00 00 |Referenz-Offset 25000 counts
583 60 7C | 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm
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Art der Referenzfahrt (6098h)

COB-ID @ Steuer- Index Sub- Daten Anmerkung
Byte A LSB @ MSB | Index

603 2F 60 60 00h |06 0000 00 | Betriebsart = Referenzfahrt

583 60 60 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 40 41 60 00h |00 0000 00 | Lesen des Profilstatus, Antwort:
0250h Voltage Enabled

583 4B 41 60 00h |40 020000 | Antwort : 0240h

603 2B 40 60 00h |06 00 00 00 | Steuerwort Ubergang_2,
~Einschaltbereit®.
Herunterfahren

583 60 40 60 00h |00 0000 00 | Antwort-Telegramm

603 2B 40 60 00h |07 0000 00 | Ubergang_3, ,Einschalten®
Einschalten

583 60 40 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 2B 40 60 00h |OF 0000 00| Ubergang_4, ,Betrieb
freigegeben”

583 60 40 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 40 41 60 00h |00 0000 00 | Lesen des Profilstatus

583 4B 41 60 00h |37 0200 00 | Antwort-Telegramm

603 2B 40 60 00h | 1F 00 00 00 | Referenzfahrtstart

583 60 40 60 00h |00 00 00 00 | Antwort-Telegramm

603 40 41 60 00h |00 0000 00 | Lesen des Profilstatus

583 4B 41 60 00h |37 0200 00 | Antwort: Referenzfahrt nicht
abgeschlossen

603 40 41 60 00h |00 0000 00 | Lesen des Profilstatus

583 4B 41 60 00h |37 16 00 00 | Antwort: Referenzfahrt
abgeschlossen

Bit 12im SDO 6041 gibt an, ob die Referenzierung abgeschlossen wurde. Ein Lesen des
Profilstatus ist nicht erforderlich.
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7.2.1.8 Beispiel: Verwendung des Profil-Positionsbetriebs
Die PDOs sind wie folgt eingestellt:

Erstes RPDO

Keine spezielle Zuordnung erforderlich, da bei der Standard-Zuordnung das Steuerwort
RXPDO1 eingegeben wird.

Zweites RPDO.

o

154

603 OOh 00000001 |RPDO2: Zuordnung léschen
583 60 01 16 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 01 16 | 01h | 20007A 60 |RPDO2, Eintrag 1: Zielposition
583 60 01 16 | 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 01 16 | 02h | 20008160 |RPDO2, Eintrag 2:
Profilgeschwindigkeit
583 60 01 16 | 02h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2F 01 16 | 00h | 02000000 |Anzahlderzugeordneten Objekte
583 60 01 16 | 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm
Erstes TPDO

-

603 2F 00h 00000001 | TPDO1: Zuordnung Idschen
583 60 00 | 1A | 0Oh | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 00 | 1A | 01h | 10004160 | TPDO1, Eintrag 1: Profil Statuswort
583 60 00 | 1A | 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 2F 00 | 1A | 00Oh | 01000000 |Anzahl derzugeordneten Objekte
583 60 00 | 1A | 0Oh | 00000000 |Antwort-Telegramm

Zweites TPDO

603 OOh 00000001 | TPDO2: Zuordnung Idschen

583 60 01 1A | 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm

603 23 01 1A | 01h | 200064 60 | TPDO2, Eintrag 1: Positions-Istwert

583 60 01 1A | 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm

603 23 01 1A | 02h | 20006C 60 | TPDO2, Eintrag 2: Geschwindigkeits-
Istwert

583 60 01 1A | 02h | 00000000 |Antwort-Telegramm

603 2F 01 1A | 00h | 02000000 |Anzahl der zugeordneten Objekte

583 60 01 1A | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm
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Das zweite TPDO soll mit jedem SYNC vom Servoverstarker gesendet werden.

0100 00 00

TPDO2 mit jedem SYNC

0000 00 00

Antwort-Telegramm

603 23 02 | 18 | 01h | 83030080 | TPDO3 deaktivieren
583 60 02 | 18 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 03 | 18 | 01h | 83040080 | TPDO4 deaktivieren
583 60 03 | 18 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm

603 23 02 | 14 | 01h | 03040080 | RPDO3 deaktivieren
583 60 02 | 14 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 03 | 14 | 01h | 03050080 | RPDO4 deaktivieren
583 60 03 | 14 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm

Festlegen der mechanischen Auflésung tber Objekt 6092h, Subindex 01h und 02h.

603 01h | 00001000 |2E20 Inkremente

583 60 93 60 01h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 93 | 60 02h | A0 8C 00 00 | 3600 Benutzereinheiten
583 60 93 | 60 02h | 00000000 |Antwort-Telegramm

Nach Festlegung der PDOs kdnnen diese mit dem NMT freigegeben werden:

COBD || Deten Jameng |

0103 Freigabe NMT

183

4002 Profilstatus
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Die Referenzfahrt kann jetzt eingestellt und gestartet werden.

603 2F 60 | 60 | OOh | 06000000 |Betriebsart = Referenzfahrt

583 60 60 | 60 | OOh | 00000000 [Antwort-Telegramm

603 2F 98 | 60 00h | OC 0000 00 | Art der Referenzfahrt 12, negative
Fahrtrichtung (DS402)

583 60 98 | 60 | O0Oh | 00000000 |Antwort-Telegramm

603 23 99 | 60 | 01h | 40190100 |Referenzfahrt-Geschwindigkeit
72000 Einheiten/s=2/s

583 80 99 | 60 | 0O1h | 31000906 |Antwort-Telegramm
603 2B 40 | 60 00h | 06 000000 |Ubergang_2, ,Einschaltbereit*.

Herunterfahren.

583 60 40 | 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm

183 2102 Antwort-Telegramm

603 2B 40 | 60 00h | 07000000 |Ubergang_3, ,Einschalten*.
Einschalten.

583 60 40 | 60 | OOh | 00000000 |Antwort-Telegramm

183 3302 Antwort-Telegramm

603 2B 40 | 60 | 0Oh | OF 000000 |Steuerwort: Betrieb freigegeben
583 60 40 | 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm

183 3702 Antwort-Telegramm

603 2B 40 | 60 00h | 1F 00 00 00 | Referenzfahrt starten
Antwort-Telegramm

Antwort: Ziel erreicht

Antwort: Referenzfahrt erfolgreich
583 60 40 | 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm

183 3706
183 3716

Beenden der Referenzfahrt (iber das Steuerwort 1_RPDO

CoBD]__ | Deten JAmerkng |

203 | | OoFo0 |

Umschalten auf Betriebsart Profil Position und Einstellen von Rampen fiir die Positionierung

SfvsBlmoe] | |
603 2F 60 | 60 | 00h | 01000000 |Profil-Positionsbetrieb
583 60 60 | 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 83 | 60 | 00Oh | 32000000 |50 ms Beschleunigungszeit
583 60 83 | 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm
603 23 84 | 60 | 00h | 32000000 |50 ms Bremszeit
583 60 84 | 60 00h | 00000000 |Antwort-Telegramm
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Sollwert
303 204E 0000 |Pos 8CA0=36.000 uym ; V=20.000 um/s
080 SYNC senden
283 |BB F8FF FF|Antwort-Telegramm
Steuerwort mit ,new setpoint“iber Bit (Bit 4) setzen
203 1F 00
Warten
183 | 3712 |setpoint_acknowledge

Steuerwort mit ,new setpoint“iber Bit (Bit 4) zuriicksetzen

203 OF 00
183 3702 Bestatigung Sollwert-Reset
Warten
183 3706 Antwort: Ziel erreicht
080 SYNC
283 |92 FC FF FF|Antwort: 92 FC Position , FF FF Geschwindigkeit

7.2.1.9 Beispiel: ASClI-Kommunikation

Im Beispiel werden die anstehenden Fehler des Servoverstarkers ausgelesen
(DRV.FAULTS).

CsB[msBfinde | |
601 23 26 | 20 | 01h | 445256 2E | ASCII Code "DRV."senden
581 60 26 | 20 | 01h | 00000000 | Antwort-Telegramm

601 23 26 | 20 | 01h |4641554C |ASCII Code "FAUL" senden
581 60 26 | 20 | 01h | 00000000 | Antwort-Telegramm

601 23 26 | 20 | 01h |54530D OA |ASCII Code "TS\n\n" senden
581 60 26 | 20 | 01h | 00000000 | Antwort-Telegramm

601 40 26 | 20 | 02h | 00000000 |Antwortlesen

581 43 26 | 20 | 02h |3E4E 6F 20 |Lese ASCII Code ">No"

601 40 26 | 20 | 02h | 00000000 |Antwort lesen

581 43 26 | 20 | 02h |6661756C |Lese ASCIl Code "FAUL"
601 40 26 | 20 | 02h | 00000000 |Antwort lesen

581 43 26 | 20 | 02h | 74732061 |Lese ASCII Code "ts "

601 40 26 | 20 | 02h | 00000000 |Antwort lesen

581 43 26 | 20 | 02h | 63646976 |Lese ASCII Code "ctiv"

601 40 26 | 20 | 02h | 00000000 |Antwort lesen

581 43 26 | 20 | 02h |66 OA 0D OA|Lese ASCII Code "e\n\r\n"
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7.2.1.10 Test fiir SYNC-Telegramme

Konfiguration

o Zielposition und Profil-Geschwindigkeit einem PDO (2.Empfangs-PDO) zuweisen.

o Aktuelle Position einem PDO (1.Sende-PDO) zuweisen, generiert mit jedem zweiten
SYNC.

o Statuswort und Herstellerstatus einem PDO (2.Sende-PDO) zuweisen, generiert mit
jedem dritten SYNC.

Telegramme mit den zugehdrigen Antworten:

603 2F 01 16 | 00h | 00000000 |RPDO2: Zuordnung lI6schen

583 60 01 16 | 00h | 00000000
603 23 01 16 | 01h | 20007A 60 |RPDO2, Eintrag 1: Zielposition
583 60 01 16 | 01h | 00000000

603 23 01 16 | 02h | 20008160 |RPDO2, Eintrag 2: Profil-
Geschwindigkeit

583 60 01 16 | 02h | 00000000

603 2F 01 16 | 00h | 02000000 |RPDO2: Anzahl der zugeordneten
Objekte eingeben

583 60 01 16 | 00h | 00000000
603 2F 00 | 1A | 0OOh | 00000000 |TPDO1: Zuordnung Iéschen
583 60 00 | 1A | 0O0h | 0000 0000
603 23 00 | 1A | 01h | 200064 60 |TPDO1, Eintrag 1: Istposition
583 60 00 | 1A | O1h | 0000 0000

603 2F 00 | 1A | 0OOh | 01000000 |TPDO1: Anzahl der zugeordneten
Objekte eingeben

583 60 00 | 1A | 00h | 00000000

603 2F 00 18 02h | 02000000 |TPDO1: Mit jedem zweiten SYNC
senden

583 60 00 | 18 | 02h | 0000 0000
603 2F 01 | 1A | 00h | 00000000 |TPDOZ2: Zuordnung Iéschen
583 60 01 | 1A | 00h | 0000 0000
603 23 01 | 1A | 01h | 10004160 |TPDO2, Eintrag 1: Statuswort
583 60 01 | 1A | 01h | 0000 0000
603 23 01 | 1A | 02h | 20000210 |TPDO2, Eintrag 2: Herstellerstatus
583 60 01 | 1A | 02h | 0000 0000

603 2F 01 16 00h | 02000000 |TPDO2: Anzahl der zugeordneten
Objekte eingeben

583 60 01 16 | 00h | 00000000

603 2F 01 18 02h | 03000000 |TPDO2: Mit jedem dritten SYNC
senden

583 60 01 18 | 02h | 00000000

SYNC-Objekt

0B
080 |Objekt 181 (TPDO 1) erscheint bei jedem 2. SYNC
Objekt 281 (TPDO 2) erscheint bei jedem 3. SYNC
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Notfall-Objekte

Wenn z.B. der Resolver-Stecker nicht angeschlossen ist, wird in der Steuerung ein
schwerwiegender Fehler ausgeldst. Ein Notfall-Telegramm wird gesendet.

Fehier
Registr
081 10 08

43

00000000 | Motortemperatur, Temperatur,
herstellerspezifisch

081 00 00 88 00 00 00 00
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7.2.2 Beispiele: Spezielle Anwendungen

7.2.2.1 Beispiel: Externe Trajektorie mit interpoliertem Positionsbetrieb
Dieses Beispiel zeigt, wie die Positions-Sollwerte fir zwei Achsen mit einem PDO
Ubertragen werden kénnen.

Reglerstruktur der Lageregelung im Servoverstarker:

Alle Daten sind im Hexadezimal-Format. Im Beispiel haben die beiden Achsen im System
die Stationsadressen 1 und 2.

Vor Beginn des Verfahrens sollten die Achsen referenziert sein (fir dieses Beispiel).

Das gemeinsame PDO beinhaltet 2 IP-Sollwerte (interpolierte Position) und kann simultan an
zwei Stationen Ubertragen werden, wobei jede Station die fiir sie relevanten Daten
extrahieren kann. Die anderen Daten kénnen mit Dummy-Eintrdgen zur Nichtbeachtung
kenntlich gemacht werden (Objekt 2100 Sub 0). Hierzu miissen beide Achsen auf dieselbe
RPDO-COB-ID reagieren.

Aktion
RPDO2-Zuordnung fir beide Achsen durchfiihren:
Achse 1:

601 OOh 00000000 |RPDO2: Zuordnung I6schen
581 60 01 16 | 00h | 00000000
601 23 01 16 | 01h | 2001 C160 |RPDO2, Eintrag 1: IP-Sollwert Achse 1
581 60 01 16 | 01h | 00000000

601 23 01 16 02h | 20000021 |RPDQO2, Eintrag 2: Dummy-Eintrag 4
Bytes

581 60 01 | 16 | 02h | 0000 00 00

601 2F 01 16 | 00h | 02000000 |RPDO2, Anzahl der zugeordneten
Objekte eingeben

581 60 01 16 | 00h | 00000000
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| D || Byte JILSB|MSBfindexf | |

602 2F 01 | 16 | OOh | 00000000 | RPDO2: Zuordnung l6schen

582 60 01 | 16 | 00Oh | 00000000

602 23 01 | 16 | 02h | 20000021 | RPDO2, Eintrag 1: Dummy-Eintrag 4
Bytes

582 60 01 | 16 | 02h | 00000000

602 23 01 16 | 01h | 2001 C160 |RPDO2, Eintrag 2: IP-Sollwert Achse 2

582 60 01 | 16 | 01h | 00000000

602 2F 01 16 | 00h | 02000000 |RPDO2, Anzahl der zugeordneten
Objekte eingeben

582 60 01 | 16 | 0Oh | 00000000

602 23 01 | 16 | O1h | 01030000 | RPDO2: COB-ID identisch zu Achse 1
setzen

582 60 01 | 16 | 01h | 00000000

Jetzt reagieren beide Achsen auf denselben COB-Identifier 0x301, Achse 1 nimmt Byte 0 bis
3 als IP Sollwert, Achse 2 nimmt Byte 4 bis 7. Die zweiten TPDOs sollen die Ist-Position in
Inkrementen und den Herstellerstatus beinhalten.

Zuordnungs-Konfiguration fur Achse 1:

601 OOh 00000000 | TPDO2: Zuordnung léschen

581 60 01 | 1A | 00Oh | 00000000

601 23 01 | 1A | 01h | 20006360 | TPDOZ2, Eintrag 1: Ist-Position in
Inkrementen

581 60 01 | 1A | 01h | 00000000

601 23 01 | 1A | 02h | 20000210 | TPDO2, Eintrag 2: Dummy-Eintrag 4
Bytes

581 60 01 | 1A | 02h | 00000000

601 2F 01 1A | 00h | 02000000 | TPDO2, Anzahl der zugeordneten
Objekte eingeben

581 60 01 | 1A | 00h | 00000000

Dasselbe Verfahren muss fir Achse 2 durchgefiihrt werden.
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Es wird davon ausgegangen, dass beide Verstarker neue Trajektorie-Werte mit jedem SYNC
akzeptieren und ihre inkrementellen Positionswerte und Herstellerstati mit jedem SYNC
zurickgeben. Die Kommunikationsparameter missen entsprechend eingestellt werden.

Achse 1:

601 2F 01 14 02h 01000000 |RPDO2 Achse 1, Reaktion bei jedem
SYNC

581 60 01 14 | 02h | 0000 0000

602 2F 01 14 | 02h | 01000000 |RPDO2 Achse 2, Reaktion bei jedem
SYNC

582 60 01 14 | 02h | 0000 0000

601 2F 01 18 | 02h | 01000000 | TPDO2 Achse 1, Reaktion bei jedem
SYNC

581 60 01 18 | 02h | 0000 0000

602 2F 01 18 | 02h | 01000000 |TPDO2 Achse 2, Reaktion bei jedem
SYNC

582 60 01 18 | 02h | 0000 0000

Die anderen Tx-PDOs 3 und 4 sollten abgeschaltet werden, um die Busbelastung zu
minimieren:

601 23 02 | 18 | 01h | 81030080 TPD03 abschalten

581 60 02 | 18 | 01h | 0000 00 00
601 23 03 | 18 | 01h | 8104 0080 | TPDO4 abschalten
581 60 03 | 18 | 01h | 0000 0000

Dasselbe Verfahren muss fiir Achse 2 durchgefthrt werden.

Um Trajektorie-Fahrten durchzuflihren, missen beide Verstarker in der korrekten Betriebsart
arbeiten. Diese Einstellung erfolgt durch Index 6060h:

o

601 2F 00h 07000000 |IP-Modus fur Achse 1 setzen
581 60 60 | 60 00h | 00000000
602 2F 60 | 60 00h | 07000000 |IP-Modus fiir Achse 2 setzen
582 60 60 | 60 00h | 00000000

Die Zykluszeit fiir den IP-Modus soll 1 ms lang sein. Dies muss mit Objekt 60C1 Sub 1 und 2
definiert werden:

COB || Steuer- nmerkung
[COB| - Anmerkung |

601 2F 01h 01000000 |Interpolationszeit Einheit 1

581 60 C2 60 01h | 0000 00 00

601 2F C2 | 60 02h | FD 0000 00 | Index Interpolationszeit -3
-> Zykluszeit=1*10 3s

581 60 C2 | 60 | 02h | 00000000

Dasselbe Verfahren muss fiir Achse 2 durchgefiihrt werden.
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Um die Achsen zu starten, missen die Servoverstarker in den Betriebsmodus (Betrieb
freigegeben) gebracht und die Netzwerkmanagement-Funktionen gestartet werden.

Die Netzwerkmanagement-Funktionen geben die Anwendung der Prozessdatenobjekte
(PDOs) frei und werden von folgendem Telegramm fir beide Achsen initialisiert:

Schalten Sie die NMT (Netzwerkmanagement) Statusmaschine auf ,Betrieb freigegeben®:

COB-ID|| Command Specifier (CS) Node-1D

0 1 1 NMT fur alle Achsen freigeben

Als nachstes wird die Spannung fir jeden Verstarker eingeschaltet, und die Verstarker
werden in den Zustand ,Betrieb freigegeben® geschaltet. Dies sollte schrittweise
durchgefiihrt werden, wobei auf die entsprechende Antwort des Verstarkers (z. B. von Achse
1) gewartet wird:

201 06 00 |Befehl ,Shutdown*

181 3102 |Status ,Ready_to_switch_on®
201 07 00 |Befehl ,Switch_on"

181 3302 |Status ,Switched_on*

201 OF 00 |Befehl ,Enable_operation®

181 37 02 | Status ,Operation_enabled*
201 1F 00 |IP-Modus freigeben

181 37 12 | IP-Modus freigegeben

Diese Konfiguration gibt nun eine zyklische Sequenz frei, wie im Schaubild gezeigt:

RPDO 2 kann jetzt fiir die Ubertragung von Trajektorie-Daten fiir beide Achsen verwendet
werden, z. B.:

301 F4 00 00 ES8 00 00

01 03

In diesem Beispiel erhalt die erste Achse einen Trajektorie-Wert von 500 Inkrementen (Bytes
0 bis 3) und die zweite Achse einen Wert von 1000 Inkrementen.

Die Achsen akzeptieren diese Werte und die Positionierung wird bei Empfang des nachsten
SYNC-Telegramms durchgefiihrt.
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SYNC-Telegramm

080

Danach senden beide Achsen ihre inkrementelle Position und den Inhalt ihres
Statusregisters zurlick, wenn das SYNC-Objekt mit der COB-ID furdas 2. TPDO
empfangen wird:

00 Posmon + Hersteller-
Statusregister fir Achse 1

182 A5 02 00 00 00 00 03 44 | Position + Hersteller-
Statusregister fir Achse 2

Wenn wahrenddessen ein Fehler auftritt, sendet die Achse eine Notfall-Meldung, die so
aussehen konnte:

Notfall-Objekt

el e sl oo

00 000000 | Motortemperatur,
Temperatur,
herstellerspezifisch

081 00 00 08 00 0000 00 00
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6
6040h ... 92
6041h ... 93
6060h ... ... 95
6061h ... ... 96
6063h ... .. 106
6064h ... . 107
6065h ... .. 107
606Ch . il 102
B071h . 104
6073h .. 105
B077h . 105
B07ADh .. 117
B07Ch . 113
607Dh L. 118
B081Th ... . 119
6083h ... 119
6084h ... 119
608Fh ... ... 929
6091h ... .. 100
6092h ... 101
B098h ... . 114
6099h .. 115
B09AhD L. 116
60B1h .. 122
60B2h .. 122
60B8h ...l 75
60BOh .. 76
BO0BAh . 77
60BBh ... . 77
B0BCh ... . 77
60BDh ... 78
60COh il 108
60CtTh il 109
B0C2h L. 110
60C4Ah .. 11
60DOh il 78
60F4h .. .. 107
60FDh . 79
60FEh ... . .. 80
60FFh .. il 103
6502h i 81
A
Abkirzungen ... ... ... 12
Allgemeine Definitionen ......................._. 45
Allgemeine Objekte ... ... ... ................... 45
B
Basisdatentypen ... .. 27, 96
Beispiele ... ... ... 146
Inbetriebnahme ... ... ... 146
Special Anwendungen ..................... 160
Betriebsart ... ... .. 95
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Cc

CAN-BUS
Abschluss ... ... ... ...
Anschlussbild ... ... ...
Baudrate ... .. ... ...
Kabel ... ...
Schnittstelle ... ... ...
Stationsadresse ...

D

Datentypen ... ... ... ...
Device Control ... ... ... ...

Gemischte Datentypen ..........................
Grundlegendes Testen _....................... 1

H

Heartbeat ... ... ... .. .. . ... ... ...
Herstellerspezifische Objekte ... . ... .. ..
Homing Modus ... . ... 1

|

Interpolated Position Mode ... ........._.. 1
K

Kommunikationsobjekte .......................
N

Netzwerkmanagement-Objekt ........... ... ...
Nodeguard ... .. . . . . ... ...
Noftfall-Meldungen ... ... ...
Notfall-Objekt ... ... . . ... ...

o
Objektverzeichnis ... ................ 1
P
PDO-Konfiguration ... . ...
Positionsregler Funktionen ... ... ... ... . ... 1

Profile Position Mode ... .. ... .. _.......... 1
Profile Torque Mode ... ... ... 1
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Profile Velocity Mode .......................... 102
Profilspezifische Objekte ... ... ... ............ 75
Prozessdatenobjekt ... .. ... ... ... ... 35
R

Receive PDO (Empfangs-PDO) ........_.... .. 83
S

SDO Abbruchcodes ... .. ... 34
Servicedatenobjekt .. ... ... 32
Statusmaschine ... ... ... 90
Statuswort . 93
Steuerwort __ ... 92
Synchronisationsobjekte ............... ... ... 30
T

Transmit PDO (Sende-PDO) ................... 86
Trigger-Arten ... ... 36
0

Ubertragungsmodi _..........................._. 36
Uberwachung der Antworten ._._............_. 51
\")

Verwendete Symbole ... ... ... 11
Z

Zeitstempelobjekt ... ... 30
Zielgruppe ... .. 10
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9 Bisher erschienene Ausgaben:

Ausgabe Bemerkungen

-,11/2009

Beta Startversion

-, 12/2009

Objekte 2018&60FE neu, Objektverzeichnis, Formatierung aktualisiert

A, 04/2010

Terminierungsstecker "optional", diverse neue Objekte, Objektverzeichnis aufgeteilt.

B, 07/2010

Bestellnummer, diverse neue Objekte, Objektverzeichnis erweitert.

C, 01/2011

HW Revision C, neue Objekte, Objektverzeichnis erweitert.

D, 04/2011

Objektverzeichnis erweitert, Baudrate Setup.

E, 10/2011

Titelseite & Fehlertabelle & Objektverzeichnis aktualisiert, Objekte 3474 & 3475 & 3496 & 6091
neu.

F, 03/2012

Touch Probe Objekte 60B8 bis 60BD & 60D0 neu, Objekte 2071 & 2077 neu, PVT Interpolation
neu, 60C0 & 60C1 & 60C4 & 6041 bit 9 aktualisiert, Objektverzeichnis erweitert, Fehlercodes
erweitert, Objekt 1011 neu

G, 08/2012

Fehlertabelle & Objektverzeichnis aktualisiert

H, 11/2012

Fehlertabelle & Objektverzeichnis aktualisiert, neues Objekt 345A

J, 05/2013

Nur Englisch .

K, 09/2013

Nur Englisch

L, 12/2013

Nur Englisch

M, 05/2014

Objekt 1012 neu, Objektverzeichnis aktualisiert, PVT entfernt
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