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Vorwort

Zweck der Doku-
mentation

Informations-
blocke des Hand-
buches

Das Handbuch beinhaltet alle Informationen zur Baugruppe FM 453:

Hardware und Funktionen
Parametrierung

Bedienen und Beobachten
S7-Bausteine

sicherheitsgerechter Aufbau

Nachstehende Informationsbldcke beschreiben den Zweck und den Nutzen
des Handbuches.

Produktiibersicht zur Baugruppe (Kapitgl 1)

Dieser Abschnitt zeigt dem Anwender den Zweck und die Einsatzmég-
lichkeiten der Baugruppe. Er beschreibt einfihrende Informationen zur
FM 453 und deren Funktionen.

Grundlagen zum Positionieren (Kapite]l 2)

Der Anwender findet hier einfiihrende Informationen zu den Positionier-
verfahren und zugehdrige Begriffserklarungen.

Ein- und Ausbauen der FM 453 (Kapitel 3)

Dieser Abschnitt erlautert den Ein- und Ausbau der FM 453.

Verdrahten der FM 453 (Kapitel 4)

Beschreibt den Anschlul® und die Verdrahtung der Antriebe, der Geber
und der digitalen Ein-/Ausgéange.

Parametrieren der FM 453 (Kapite| 5)

Beschreibt das Parametrieren und die Funktionen von "FM 453 parame-
trieren”.

Programmieren der FM 453 (Kapitel|6)

Beschreibt die Programmierung der FM 453 mit STEP 7.

In Betrieb nehmen der FM 453 (Kapite] 7)

Beschreibt Ablaufe, wie die FM 453 in Betrieb zu nehmen ist.

Bedienen und Beobachten (Kapite] 8)

Beschreibt die Mdglichkeiten zum Bedienen und Beobachten der FM 453
und welche Daten/Signale bedient und beobachtet werden kénnen.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Vorwort

Referenzinformationen und Anhange zum Nachschlagen von Faktenwis-
sen (Baugruppenfunktionen, Programmieranleitung, Schnittstellensignale,
Fehlerbehandlung, Technische Daten, B & B Standardoberflache)

Abkurzungsverzeichnis und Stichwortverzeichnis zum Finden der Infor-
mationen

Voraussetzung fir Das vorliegende Handbuch beschreibt die Hardware und die Funktionen der
die Anwender Baugruppe FM 453.

Fur den Aufbau, die Programmierung und die Inbetriebnahme einer
SIMATIC S7-400 mit FM 453 bendétigt der Anwender Kenntnisse Uber:

SIMATIC S7

InstallationshandbuchAutomatisierungssystem S7-400/M7-400, Aufbauen
Programmiergerét (PG)

Programmieren mit STEP 7

Projektierung der Oberflache einer Bedientafel

Anwender der Die Struktur und die Darstellungsweise der Informationen in dem Handbuch
FM 453 richtet sich nach dem Einsatzgebiet der FM 453 und nach der Tatigkeit des
Anwenders.

Dabei wird unterschieden zwischen:

Montieren

Diese Tatigkeiten umfassen die Montage und die Verdrahtung der
FM 453.

Programmieren

Diese Tatigkeiten umfassen die Parametrierung und Programmierung der
FM 453.

Fehlersuche und Diagnose
Diese Téatigkeiten umfassen die Fehlersuche und die Fehlerbehebung
— im Hardwareaufbau der Baugruppe und deren Komponenten

— und in der Programmierung, Handhabung und Steuern der Baugrup-
penfunktionen.

Bedienen

Diese Anwender bedienen die FM 453. Der Bediener setzt sich demzu-
folge nur mit der Steuerung der Positionierauftrdge auseinander.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Vorwort

CE-Kenn- Unsere Produkte erfiillen die Anforderungen der EG-Richtlinie 89/336/EWG
zeichnung "Elektromagnetische Vertraglichkeit” und die dort aufgefiihrten harmonisier-
ten europaischen Normen (EN).

Die EG-Konformitatserklarungen werden gemaf der obengenannten EG-
ce Richtlinie, Artikel 10, fur die zustandigen Behdérden zur Verfiigung gehalten

bei:

SIEMENS Aktiengesellschaft

Bereich Automatisierungstechnik

AUT E 148

Postfach 1963

D92209 Amberg

Ansprechpartner Sollten Sie im Umgang mit dem Handbuch auf Probleme oder Fragen stof3en,
so wenden Sie sich bitte an die auf dem Ruckmeldeblatt am Schluf3 des
Handbuches angeflhrte zusténdige Dienststelle.

Hotline Bei Riickfragen wenden Sie sich bitte an:

Test-Hotline, 0911 / 895-7000

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Produktiibersicht 1

Was kann die
FM 4537

Wo kann die
FM 453 eingesetzt
werden?

Die FM 453 ist eine mikroprozessorgesteuerte Positionierbaugruppe fir die
Ansteuerung von Servo- und/oder Schrittantrieben.

Die Baugruppe besitzt drei voneinander unabhéangige Kanéle (Achsen).
Die Ansteuerart je Kanal wird durch die Parametrierung festgelegt.

Die FM 453 ist eine leistungsfahige Baugruppe fur das Aufgabengebiet "La-
gegeregeltes Positionieren bzw. Positionieren mit Schrittantrieb”.

Die Baugruppe arbeitet selbststandig und wird Gber das Anwenderprogramm
im System SIMATIC S7-400 gesteuert.

Es kénnen Rund- und Linearachsen lagegeregelt bzw. gesteuert mit Istwert-
mitfuhrung betrieben werden.

Die FM 453 verfugt Giber verschiedene Betriebsarten.

Die Baugruppe besitzt einen nicht fliichtigen Datenspeicher zum Speichern
der Parametrierdaten.

¢ Die FM 453 ist wartungsfrei (keine Batterie).

» Uber eine systemkonforme Parametrierung erfolgt die Einbindung und
Anpassung an Anwendergegebenheiten.

Die FM 453 ist einsetzbar sowohl fiir einfache Positionierungen als auch fir
komplexe Verfahrprofile mit hdchsten Anspriichen an Dynamik, Genauigkeit
und Geschwindigkeit. Sie ist auch geeignet fur Positionieraufgaben in Ma-
schinen mit hohen Taktraten.

Typische Einsatzmoglichkeiten der Positionierbaugruppe sind:
¢ Transferstral3en

e Montagelinien

* Pressen

¢ Holzbearbeitungsmaschinen

¢ Handhabungsgerate

¢ Beschickungseinrichtungen

¢ Hilfsbewegungen bei Fras- und Drehmaschinen

¢ \Verpackungsmaschinen

¢ Fo6rder- und Transporteinrichtungen

Der Grundfunktionsumfang je Kanal ist vergleichbar mit der Baugruppe WF
721 im System SIMATIC S5 und FM 353/354 im System SIMATIC S7-300.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Produktiibersicht

KapitelUbersicht Im Kapitel finden Sie auf Seite
1.1 Die FM 453 im Automatisierungssystem S7-400
1.2 Darstellung der Baugruppe
1.3 Uberblick zu den Baugruppenfunktionen 1-9

1.1 Die FM 453 im Automatisierungssystem S7-400

Wie wird die Die FM 453 ist als Funktionsmodul der Steuerung SIMATIC S7-400 reali-
FM 453 in S7-400 siert.
i 2
eingebunden Das Automatisierungsystem S7-400 besteht aus einer CPU und verschiedenen

Peripheriebaugruppen, die auf einem Baugruppentrager montiert werden.

Je nach Anforderungen ist ein Aufbau der Steuerung in einem Zentralgerat
(ZG) und in einem bis zu 21 Erweiterungsgeraten (EG) maoglich.

Die FM 453 kann jedoch ausschlief3lich im Zentralgerat oder einem der Er-
weiterungsgerate 1 bis 6 betrieben werden.

Das Zentralgerat enthalt die CPU.

Grundsatzliche Forderungen fur den Aufbau eines Automatisierungssystemes
entnehmen Sie bitte dem InstallationshandbAictomatisierungssystem
S7-400/M7-400, Aufbauen

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
1-2 C79000-G7000-C453-01



Produktiibersicht

Systemubersicht Eine Positioniersteuerung mit FM 453 besteht aus verschiedenen Einzelkom-
ponenten. Diese sind im Bild 1-1 dargestellt.

Bedientafel (BT) Programmiergerét (PG)
(z. B. OP 05)

—_— —

[—

o

—— Projektierpaket

COo0ooo

e T

/ /\ / Baugruppentrager

PS CPU SMs FM 453
|
- _ 4[%‘1 z. B. Mel3taster

(.((:. Geber (3x)

und/oder
Leistungsteil Leistungsteil
z. B. SIMODRIVE 611-A 7. B. EM STEPDRIVE

[o o] [o o] Jo o] o ©

77

N\

I L

1 ARy

H o o o

. 0 und/oder

! H {I—
—

SIMODRIVED O O 0 Motor (3x) Motor
El=E=1=11) = =T 1] z.B. 1FT5 z. B. SIMOSTEP

Bild 1-1  Systemubersicht (schematisch)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01 1-3



Produktiibersicht

Komponenten

Die wichtigsten Komponenten und deren Funktion sind in Tabelle 1-1 auf-

geflhrt.

Tabelle 1-1 Komponenten einer Positioniersteuerung

S7-400 CPU gesteuert.

Komponente Funktion
Baugruppentrager ... Stellen die mechanischen und elektrischen Verbjin-
dungen zwischen den S7-400-Baugruppen her.
FM 453 ... ist die Positionierbaugruppe. Sie wird von der

Zentralbaugruppe (CPU)

... fihrt das Anwenderprogramm aus; kommunizie
Uber die MPI-Schnittstelle mit dem PG, der Bedier
fel und Uber den Riickwandbus mit der FM 453.

rt
ta-

Stromversorgung (PS)

... setzt Netzspannung (120/230 V AC) in 5 V und
(24 V)V DC-Betriebsspannung um fiir die Versorg
der S7-400 und iibernimmt Uberwachungsfunktion

ng
en.

Signalbaugruppen (SM)

... passen unterschiedliche Prozel3signalpegel an
S7-400 an.

=3

e

Progammiergerat (PG)

... konfiguriert, parametriert, programmiert und tes
die S7-400 und die FM 453.

Bedientafel (BT)

... ist die Schnittstelle zur Maschine. Sie dient zum
Bedienen und Beobachten. Fiir den Betrieb einer
FM 453 ist sie nicht unbedingt Voraussetzung.

Leistungsteil

. steuert den Motor an.

* Handbuch in deutscher Sprache
* 3 1/2" Diskette mit:
— Bausteinpaket FCs
— Parametriertool "FM 453 parametrieren”

— vorprojektierte Oberflache fir das COROS
Gerat OP 17

Motor . ist der Antrieb fur die Achse.

Geber ... ist das Wegmefsystem, welches im geregelten Be-
trieb die aktuelle Achsposition erfal3t. Durch Verglei-
chen der Istposition mit der gultigen Sollposition er-
kennt die FM 453 sofort Abweichungen und versucht
sie zu kompensieren.

Projektierpaket ... beinhaltet folgendes:

1) nur fur S7-400 baugruppeninterner Verwendung

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Produktiibersicht

Systemubersicht Das folgende Bild gibt Innen einen Uberblick tiber das Datenablagekonzept.
Datenhandling

CPU FM 453
Ladespeicher Arbeitsspeicher Sgtlé%rllppen- * Baugruppendaten
- >  P-Bus < ¢ Dijagnosedaten
| Anwenderprogramm
inklusiv FCs D
Anwender-DBX .
Diagnose-/
Onlinedaten ProzelRalarm
F DBx DBx
Betriebssystem —» K-Bus <, | Parame- | ... | Parame-
trierdaten trierdaten
MPI
/
]
Bedienen und
Erstellung des Beobachten z.B.
Anwenderpro- Parametrieren, * Maschinendaten
gramms Test und Diagnose e  Schrittmale
T * Werkzeugkorrekturdaten
OP
* Verfahrprogramme
® Statusmeldungen
-— _ S
I —
| ] ;f j':l
| | KOP-/AWL- DB-Editor | |FM 453 pa- | |
| | Editor rametrieren [ |
I |
I PG (STEP 7) I
L - |

Bild 1-2  Datenablagekonzept
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Produktiibersicht

1.2 Darstellung der Baugruppe

Ansicht der Das Bild 1-3 zeigt die Baugruppe FM 453 mit ihren Schnittstellen und Front-
FM 453 elementen (Fehler- und Statusanzeigen).

e — ‘ Baugruppentrager

0 0 0]

24
4|2

ﬂ

Baugruppenbezeichnung

b

77
2

N

AN
NN

e,
n L |

L &

L
L
L

o] |

FM 453

1@ s []

453-3AH00-0AEQ -

L X

L

@/@

Erzeugnisstand i

Kurz-Bestellnummer
(6ES7 453-3AH00-0AE0) T

—

ﬂg
;&&mégj\

ljiem k22|
Abdeckhaube ——lid]lo
v Typenschild Busstecker
Beschriftungsschild SIMATIC-Schnittstelle
Frontstecker Frontansicht ohne
Steckerabdeckung
OQ+|00+

oo

Mefsystem-Schnittstelle X2 bis X4

o

o

Status- und Fehleranzeigen

Antriebs-Schnittstelle X5

| 7 Peripherie-Schnittstelle X1

jol

Bild 1-3  Lage der Schnittstellen und Frontelemente
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Produktiibersicht

Schnittstellen

Anzeige der LEDs

Tabelle 1-2

Schnittstellen

In der Tabelle 1-2 sind die Schnittstellen und ihre Bedeutung beschrieben.

Schnittstellen

Beschreibung

Busverbinder

SIMATIC-Schnittstelle

rickseitige Stecker zur Weiterfihrung des S7-Bus
(P- und K-Bus) zu jeder Baugruppe

5€S

Antriebs-Schnittstelle 50poliger D-Sub-Stecker (X5) zum AnschluR® der Lei-
stungsteile fiir maximal drei analoge- oder Schritt-An-
triebe

MeRsystem-Schnittstelle | 15polige D-Sub-Buchse (X2 bis X4) zum Anschluf}
der Geber

Peripherie-Schnittstelle

48poliger Frontstecker (X1) zum Anschluf der Hilf
stromversorgung und zur Verdrahtung der digitale

[72]
I

n

Ein- und Ausgange

An der Frontseite der FM 453 sind 33 LED-Anzeigen angeordnet. In der Ta-
belle 1-3 sind die LEDs und ihre Bedeutung beschrieben.

digitale Ausgénge

an.

Tabelle 1-3  Status- und Fehleranzeigen
LED Bedeutung
INTF (rot) — Diese LED zeigt einen Fehlerzustand der FM 453 an.
interner Fehler (sieh:iz Fehlerbearbeitung Kap. 111)
EXTF (rot) — Diese LED zeigt einen Fehlerzustand auf3erhalb der FM 453
externer Fehler an. (siehg Fehlerbearbeitung Kap] 11)
STAT (gelb) — Diese LED zeigt verschiedene Statuszusténde (Blinken) an.
Status (siehd_Fehlerbearbeitung Kap. 11)
10...13 (grin) — Diese LEDs zeigen den eingeschalteten Eingang (Kanal 1...3)
digitale Eingédnge | an.
QO0...Q3 (grun) — Diese LEDs zeigen den eingeschalteten Ausgang (Kanal [1...3)

NL (grun) —

Diese LEDs zeigen den eingeschaltenen Eingang (Null-L
fur Kanal 1...3) an.

age

READY2 (grun) —
Antriebsgerat bereit

Diese LEDs zeigen die Bereitschaft (READY?2) der Antrie

ps-

gerate (Kanal 1...3) an.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Produktiibersicht

Typenschild der Das Bild 1-4 beschreibt Ihnen alle Informationen, die das Typenschild der
FM 453 FM 453 enthalt.
SIEMENS
SIMATIC S7
| N
1P6ES7 453-3AH00-0AEO Aaid

| | FM 453

CLLELEL] 25 | ¢ e @)
Made in Germany | Fom e IND. CONT. €0

Seriennummer  Erzeugnisstand

- SVPIM123456

APPROVED

Bestellnummer Zulassungen und Kennzeichnungen

Baugruppenbezeichnung

Bild 1-4  Typenschild der FM 453

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Produktiibersicht

1.3 Uberblick zu den Baugruppenfunktionen je Kanal

Ubersicht

Betriebsartenan-
steuerung

Geber

Lageregelung

In der Baugruppe FM 453 sind folgende Funktionen realisiert:
¢ Betriebsartensteuerung

* Istwerterfassung

e Lageregelung

e Parametrieren der Ansteuerungsart

¢ digitale Ein-/Ausgange

¢ betriebsartenubergreifende Einstellungen/Funktionen
¢ Softwareendschalter

* Prozelalarme

e Satzfolgesteuerung

¢ Diagnose und Fehlerbehandlung

¢ Datenhaltung auf der FM 453

Die Betriebsart ist Giber das Anwenderprogramm an die FM zu Ubergeben.
Die FM 453 verfligt Gber folgende Betriebsarten:

¢ Tippen

e Steuern

¢ Referenzpunktfahrt

* SchrittmaRfahrt relativ

¢ Handeingabe (MDI-Mnual_[ata_hput)

¢ Automatik

e Automatik Einzelsatz

An der MeRRsystem-Schnittstelle kbnnen Inkrementalgeber oder Absolutgeber

(SSI) angeschlossen werden.

Die Sollwertverarbeitung im FM 453 erfolgt Giber die Funktionskomplexe:
e Interpolation

e Lageregelung

¢ Schrittmotorsteuerung

¢ Stellsignaltreiber

¢ Antriebsanschaltung

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Produktiibersicht

Parametrieren der
Ansteuerungsarten

Digitale Ein-/Aus-
gange

Betriebsartentber-
greifende Einstel-
lungen/Funktionen

Softwareendschal-
ter

ProzeRalarme

Satzfolgesteue-
rung

Diagnose und Feh-
lerbehandlung

Datenhaltung auf
der FM 453

1-10

Uber die Parametrierung sind folgende Ansteuerungsarten moglich:
e Servomotor mit Lageregelung
¢ Schrittmotor mit Lageregelung

¢ Schrittmotor ohne Lageregelung

Je vier digitale Ein-/Ausgénge fir jeden Kanal sind anwenderspezifisch ver-
wendbar.

Es kbénnen z. B. angeschlossen werden:
¢ Referenzpunktschalter

e Schalter fur externen Start

* Meltaster

e Position erreicht, Halt

¢ Drehrichtung vorwarts/rickwéarts

Die Zuordnung der Schaltfunktion zur Nummer des Eingangs/Ausgangs er-
folgt iber Maschinendaten.

In den Betriebsarten kénnen durch bestimmte Einstellungen zusatzlich zur
Betriebsart im Anwenderprogramm spezielle Funktionen aktiviert werden
(z. B. fliegendes Messen, Referenzpunkt nachtriggern usw.).

Der Arbeitsbereich (durch Softwareendschalter festgelegt) wird nach Auf-
nahme der Synchronisation automatisch tberwacht.

Prozel3alarme werden ausgeltst z. B. bei:
¢ Position erreicht

e Langenmessung beendet

¢ fliegender Satzwechsel

¢ fliegendes Messen

Die Auswahl von ProzeRalarmen erfolgt Giber Maschinendaten.

Autonome Abarbeitung eines Verfahrprogrammes einschlie3lich Unterpro-
gramme, die mittels Parametrierung erstellt wurden. Auf der Baugruppe steht
eine bestimmte Anzahl von Verfahrprogrammen zur Abarbeitung zur Verfu-

gung.

Der Anlauf und der laufende Betrieb der Baugruppe werden durch Fehler-
und Diagnosealarme tUberwacht. Dabei auftretende Fehler werden dem Sy-
stem mitgeteilt und durch die LEDs auf der Baugruppe angezeigt.

Auf der FM 453 werden die Parametrierdaten (Maschinendaten, Werkzeug-
korrekturdaten, Verfahrprogramme und Schrittmal3e) remanent gespeichert.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Grundlagen zum Positionieren 2

Was ist Positionie-
ren?

Geregeltes Positio-
nieren mit Geber

Gesteuertes
Positionieren mit
Schrittantrieb

Positionieren heil3t, eine Last unter Berlicksichtigung aller einwirkenden
Krafte und Momente in einer bestimmten Zeit in eine definierte Position zu
bringen.

F—> > |

Position A Position B

F = antreibende Kraft Ax = zurlickzulegende Wegstrecke s = Weg

Bild 2-1  Prinzip einer Positionierung

Geregeltes Positionieren ist:

¢ geschwindigkeitsrichtige Fiihrung des Antriebs wahrend des Bewegungs-

ablaufs

¢ \orgabe einer Zielposition und zielgenaues Einfahren der Achse in die
programmierte Zielposition

e |stwerterfassung am angeschlossenen Geber (Inkremental- oder Absolut-

geber)
¢ Halten der Achse auf einer Position bei Einwirkung von StérgréRen
* Dbei Servoantrieben wird di¢ 10 V-Schnittstelle genutzt

¢ bei Schrittantrieben werden die Puls-/Richtungsausgange genutzt

Positionieren mit Schrittmotor ist:

¢ geschwindigkeitsrichtige Fihrung des Antriebs wahrend des Bewegungs-

ablaufs

¢ \orgabe einer Zielposition und zielgenaues Einfahren der Achse in die
programmierte Zielposition

¢ Istwertbildung durch die Puls-/Richtungssignale

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Grundlagen zum Positionieren

Aufbau der Posi- Im Bild 2-2 ist der Aufbau einer Positioniersteuerung mit FM 453 fiir einen
tioniereinrichtung Kanal dargestellt.
FM 453 CPU
NOT-AUS Netz = o

O
=]
T

me+

Stellsignal

Sicherheits- Leistungsteil
einrichtung

.7
o
|
\
\
o] e ccme oo 5

[ \ \ Q\
H‘ | — L%J £

o1l

— |

| Istposition Parametrieren/
————— 7 Programmieren

Bewegung
B E—

v I

Motor | : )i‘ 5] ‘ ’
mechanische

Ubertragungselemente

: ! Hardwareend-
‘ \ schalter ﬁ
777777777777777777777777777777777 :
"FM 453 parametrieren”
“Funktionsbausteine”
Bild 2-2  Aufbau der Positionierung (Beispiel)
FM 453 Positionieren mit Ausgabe eines analogen Stellsignales fur den Servoantrieb
bzw. Pulsen fur den Schrittantrieb.
Leistungsteil Das Leistungsteil verarbeitet das Stellsignal und stellt dem Motor die ent-

sprechende elektrische Leistung zur Verfigung.
Das Leistungsteil kann sein:

* Servoantrieb z. B. SIMODRIVE 611-A

e Schrittantrieb z. B. STEPDRIVE

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Motor

Geber

CPU

Mech. Ubertra-
gungselemente

Peripherie

Der Motor wird vom Leistungsteil angesteuert und treibt die Achse an.
Der Motor kann sein:

e Servomotor z. B. 1FT5

¢ Schrittmotor z. B. SIMOSTEP

Der Geber erfal3t die Bewegung der Achse. Er liefert Impulse zur FM 453.
Die Anzahl der Impulse ist proportional zur bewegten Strecke. Schrittmotor-
betrieb ist auch ohne Geber mdglich.

Die CPU fiihrt das Anwenderprogramm aus.

Zu den mechanischen Ubertragungselementen gehéren neben der Achse auch
Getriebe und Kupplungssysteme.

Alle anderen zusétzlichen Einrichtungen werden unter dem Begriff Periphe-
rie zusammengefalit.

Hauptséachlich gehéren dazu:

¢ die Endschalter zum Begrenzen des Positionierbereiches (Sicherheitsein-
richtungen)

e das PG/PC dient zum:
— parametrieren mit der Parametriersoftware "FM 453 parametrieren”
— programmieren der FM 453 mit Funktionsbausteinen

— Test/Inbetriebnahme

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Ein- und Ausbauen der FM 453

Ubersicht

Projektieren des
mechanischen
Aufbaus

Wichtige Sicher-
heitsregeln

Baugruppentausch

KapitelUbersicht

Die Positionierbaugruppe FM 453 kann wie eine Signalbaugruppe beliebig in
einem Zentralgerat oder in Erweiterungsgeraten (EGL1...6) eingebaut werden.

Welche Mdglichkeiten Sie fur den mechanischen Aufbau haben und wie Sie
bei der Projektierung vorgehen missen, finden Sie im Installationshandbuch
Automatisierungssystem S7-400/M7-400, Aufbauen

3

Fur die Integration einer S7-400 mit einer FM 453 in eine Anlage bzw. ein

System gibt es wichtige Regeln, die Sie beachten mussen.

Diese Regeln und Vorschriften sind in dem Installationshandhutdmati-

sierungssystem S7-400/M7-400; Aufbagdautert.

Ein Tausch der Baugruppe ist im Betrieb des Automatisierungsgerates

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

moglich.
Im Kapitel finden Sie auf Seite
3.1 Einbau der FM 453
3.2 Ausbau der FM 453
3.3 Baugruppentausch
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Ein- und Ausbauen der FM 453

3.1 Einbau der FM 453

Regeln

Benotigtes
Werkzeug

Vorgehen

3-2

Fur den Einbau der FM 453 sind keine besonderen SchutzmafRnahmen (EGB-
Richtlinien) erforderlich.

Hinweis

BeachtenSie bitte Anhang B im Installationshandbu@ltomatisierungs-
system S7-400/M7-400, Aufbauen

Schraubendreher 4,5 mm

Gehen Sie wie folgt vor, um die FM 453 einzubauen:

1. Héngen Sie die FM 453 oben ein und schwenken Sie sie nach unten.

2. Schrauben Sie die FM 453 fest (Drehmoment ca. 0,8 ...1,1 Nm).

3. Befestigen Sie die D-Sub-Stecker zu den Gebern und zur Antriebseinheit.

4. Befestigen Sie den Frontstecker.

5. Stecken und verriegeln Sie die Abdeckhaube.

6. Nachdem die Baugruppen montiert sind, kdnnen Sie ihnen noch je eine

Steckplatznummer zuweisen. Dazu gibt es Steckplatzschilder, die dem
Baugruppentrager beigelegt sind.
Nach welchem Schema Sie die Numerierung vornehmen missen und wie
Sie die Steckplatzschilder stecken, finden Sie im Installationshandbuch
Automatisierungssystem S7-400/M7-400, Aufbauen

Hinweis

Der Steckplatz bestimmt die Anfangsadresse jeder Baugruppe.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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3.2 Ausbau der FM 453

Regeln

Bendtigtes
Werkzeug

Vorgehen

Fur den Ausbau der FM 453 sind keine besonderen SchutzmaRhahmen (EGB-
Richtlinien) erforderlich.

Hinweis

BeachtenSie bitte Anhang B im Installationshandbu@ltomatisierungs-
system S7-400/M7-400, Aufbauen

Schraubendreher 4,5 mm

Gehen Sie wie folgt vor, um die FM 453 auszubauen:

1. Loésen Sie den Frontstecker und ziehen Sie ihn ab.

Entriegeln Sie die Abdeckhaube.

Losen Sie die D-Sub-Stecker zu den Gebern und zur Antriebseinheit.

Losen Sie die Befestigungsschrauben der Baugruppe.

o M wN

Schwenken Sie die Baugruppe aus dem Baugruppentréager und hangen Sie
die Baugruppe aus.

3.3 Baugruppentausch

Ubersicht

Wenn eine defekte FM 453 getauscht werden muf3 und fir die Parametrierung
kein PG/PC zur Verfugung steht bzw. der Tausch bei eingeschalteter Anlage
erfolgen soll, dann ist schon bei der Inbetriebnahme der Anlage (CPU, FM)
folgendes zu beachten:

e Zum Abschluf3 der Inbetriebnahme ist ein SBBL 000 zu erzeugen

(Abspeichern der Parametrierdaten) siehe Kapitell 5.5.

¢ im Anwenderprogramm
— Einbinden des OB 83 “Ziehen-/Steck-Alarm” siel 6

— Kommunikation mit der FM 453 bei gezogener FM unterbrechen und
bei gesteckter FM wieder aufnehmen.

— Werden Daten/Parameter wahrend des Betriebes geandert und rema-
nent in der FM gespeichert, so beachten Sie Kapitel 9.3.1.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Ein- und Ausbauen der FM 453

Wenn Sie eine schon parametrierte aber defekte FM 453 tauschen wollen,

gehen Sie wie folgt vor:
1. FM 453 bei ausgeschalteter Anlage tauschen

Tausch einer
FM 453

| FM 453 ausbauen It.| Kap. 3.2| |

| FM 453 einbauen It.
'

Anlage einschalten |

entsprechender SDB = 1 000 in W nein

der CPU vorhanden?) )
ja
FM 453 wird FM neu parametrieren
automatisch — PG/PC erforderlich

parametriert

FM 453 betriebsbereit

1) Wie Sie einen SDB =1 000 nach Abschlul? der Inbetriebnahme erstellen und
in die CPU laden, istim Rap. 5.5| beschrieben.

Tausch der FM 453 bei ausgeschalteter Anlage

Bild 3-1
2. FM 453 bei eingeschalteter Anlage tauschen

CPU istim “STOP":- siehe 1.
CPU bleibt in “RUN":

FM 453 ausbauen It| Kap. 3.2 | |
v

FM 453 wurde im Anwender- nein
programm in den OB 83 einge-
bunden siehe|Kap. 6

p _a
1. FM 453 einbauen
2. D-Sub-Stecker stecken
3. Frontstecker stecken ]
weiter s. 0.

¢ Neuanlauf der FM 453
nein

CPU geht in “STOP”

entsprechender SDB = 1 000 in
L der CPU vorhanden?)

ja
FM 453 wird automatisch
parametriert

FM 453 nicht betriebsbereit

FM 453 betriebsbereit

h AbschluR der Inbetriebnahme erstellen und
Kap. 5.9 beschrieben.

1) Wie Sie einen SDB =
in die CPU laden, ist i

Tausch der FM 453 bei eingeschalteter Anlage

Bild 3-2

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01

3-4



Verdrahten der FM 453 4

Sicherheitsregeln

Weitere Literatur

Normen und
Vorschriften

Kapitelubersicht

Fur den sicheren Betrieb lhrer Anlage sind zusétzlich folgende MalRnahmen
zu ergreifen und an lhre Bedingungen anzupassen:

¢ Ein NOT-AUS-Konzept nach gultigen Regeln der Technik (z. B. Européi-
sche Normen EN 60204, EN 418 und verwandte).

e Zusatzliche MaRnahmen zur Endlagenbegrenzung von Achsen
(z. B. Hardwareendschalter).

e Einrichtungen und MaRnahmen zum Schutz von Motoren und Leistungs-
elektronik nach MaRgabe der Aufbaurichtlinien von SIMODRIVE und
FM STEPDRIVE/SIMOSTEP.

Zusétzlich empfehlen wir zur Identifikation von Gefahrenquellen fur die Ge-
samtanlage eine Risikoanalyse nach den Grundlegenden Sicherheitsanforde-
rungen / Anlage 1 der EG Maschinenrichtlinie durchzufuhren.

Beachten Sie bitte auch die folgenden Kapitel im Installationshandtuch
tomatisierungssystem S7-400/M7-400, Aufbauen

* Richtlinie zur Handhabung elektrostatisch gefahrdeter Baugruppen
(EGB): Anhang B.

¢ Projektieren des elektrischen Aufbaus: Kapitel 4.

Als weitere Informationsquelle zum Thema EMV-Richtlinien empfehlen wir
Ihnen die Beschreibundwusrustungen fir Bearbeitungsmaschinen, EMV-
Richtlinien fur WS/WF-TechniBestellnummer: 6ZB5 440-0QX01-0BA1.

Beim Verdrahten der FM 453 missen Sie die entsprechenden VDE-Richtli-
nien beachten.

Im Kapitel finden Sie auf Seite
4.1 Verdrahtungsschema einer FM 453

4.2 Beschreibung der Antriebs-Schnittstelle

4.3 Anschlieen der Antriebseinheit 4-17

4.4 Beschreibung der Mel3system-Schnittstelle 4-16

4.5 Anschlieen der Geber 4-19

4.6 Beschreibung der Peripherie-Schnittstelle

4.7 Verdrahtung der Frontsteckers

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

4-1



Verdrahten der FM 453

4.1  Verdrahtungsschema einer FM 453

FM 453 mit Servo- Das Bild 4-1 zeigt Ihnen wie die einzelnen Komponenten der Positionier-
antrieb steuerung mit der FM 453 und Servoantrieb miteinander verbunden werden.

—)| BT PG/PC

o
cooooo

Cooooo
) o o [

SIMATIC S7-400
De+me+me+| O il @il © il ©ji © il © il © il © |ii © jil © il © fii © il © i © I |
EEEEEEEEE R Y

O C i
ININ

[N

. |
] s}
@l 8

Verbindungskabel MPI \NS
[e]

T oL ol

T e JAliNNTTTNR TN

@@@@@@@%%‘@@@@@i

Frontstecker X1

Kanal 1...3

[ O
E X2...X4
=
X5
O
E i dig. Ausgépge
= z. B. Drehrichtung
MeRsystem- ——
kabel dig. Eingénge

Sollwertkabel— z. B. MeRtaster
z. B. Inkremental-

geber mit RS 422
I\
o

—T T—Tr
[

e

\¥

1¥

z. B. ROD 320
(Einbaugeber in
1FT5-Motor)

Antriebsgeréat
z. B. SIMODRIVE 611-A

z. B. Absolutgeber
(SSl) =)

—C e - — -

z. B. Linearmalf3stab

mit EXE — B
SIMODRIVE

Bild 4-1  Ubersicht Verbindungskabel FM 453 mit Servoantrieb (Beispiel)
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Verdrahten der FM 453

FM 453 mit Das Bild 4-2 zeigt Ihnen wie die einzelnen Komponenten der Positionier-
Schrittantrieb steuerung mit der FM 453 und Schrittantrieb miteinander verbunden werden.

cooooo
] o [ o [ o | o [
Cooooa

PS CPU FM 453 SIMATIC S7-400
N ——
R o o o ot K8 2 £ D
% 5 6 7 8 9| 10 11| 12| 13| 14| 15| 16| 17| 18 |—
o EEEEEEEEECEEEE D
E E [) é ]
Bl - o
Verbindungskabel MPI H g % Z
Antriebsgerat | ﬂ % -
z. B. FM STEPDRIVE %» %% j
[CSIEMENS] — | CSEMENS] — | 6 D®U7%©©©©®©©©©©©©©©
©@ ©
H H D I Frontstecker X1
N |

1

CEE

dig. Ausgéange
z. B. Drehrichtung

]
j = X5 dig. Eingénge
z. B. Mel3taster

Sollwertkabel

i\

Bild 4-2  Ubersicht Verbindungskabel FM 453 mit Schrittantrieb (Beispiel)
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Verdrahten der FM 453

Verbindungskabel

Frontstecker

4-4

In der Tabelle 4-1 sind die Verbindungskabel fiir eine Positioniersteuerung
mit FM 453 aufgelistet.

Tabelle 4-1  Verbindungskabel einer Positioniersteuerung mit FM 453
Typ Bestell-Nr. Beschreibung
MPI-Kabel sieheKatalog ST 70Best.-Nr. | Verbindung zwischen BT, PG

E86060-K4670-A101-A2

6FX2 002-3AD01-1000
sieheKatalog NC Z
Bestell-Nr.:
E86060-K4490-A001-A4

6FX2 002-3AB04-1100

und S7-400 CPU

Verbindung zwischen FM 453
und Servoantrieb SIMODRIVE
611-A+ 10V ; drei Kanale

Sollwertkabel

Sollwertkabel Verbindung zwischen FM 453
und Schrittantrieb FM STEP-

DRIVE; drei Kanale

Verbindung zwischen FM 453,
einem Schrittatrieb und zwei
Servoantriebe

Verbindung zwischen FM 453,
zwei Schrittantrieben und einem
Servoantrieb

Sollwertkabel 6FX2 002-3AB02-1100

Sollwertkabel 6FX2 002-3AB03-m100

Mefsystemkabe| 6FX2 002-2CD01-0C0 Inkrementalgeber mit RS 422
sieheKatalog NC Z und FM 453
Bestell-Nr. : (EXE mit Linearmaf3stab)

E86060-K4490-A001-A4

MeRsystemkabe| 6FX2 002-2CEQ1-1C0 Geber ROD 320 mit Motor
sieheKatalog NC Z 1FT5 und FM 453
Bestell-Nr. :

E86060-K4490-A001-A4

6FX2 002-2CC01-1030
sieheKatalog NC Z
Bestell-Nr. :
E86060-K4490-A001-A4

MeRsystemkabe Anschlul? von Absolutgeber

(SSI) und FM 453

Fur die Verdrahtung der digitalen Ein-/Ausgange bendtigen Sie einen Front-
stecker 48polig. Dieser muf3 separat bestellt werden.

Der Frontstecker ist in drei Ausfuhrungen erhéltlich:
Bestell-Nr.: 6ES7 492-1AL00-0AA0
Bestell-Nr.: 6ES7 492-1BL00-0AA0

Bestell-Nr.: 6ES7 492-1CL00-0AAQ

sieheKatalog ST 70Bestell-Nr. E86060-K4670-A101-A2

e mit Schraubkontakten
e mit Federklemmen

e mit Crimkontakten

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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4.2 Beschreibung der Antriebs-Schnittstelle

Stecker zum An dem 50poligen D-Sub-Stecker X5 der FM 453 kénnen Leistungsteile mit
Antriebsgerat Analog-Schnittstelle£ 10 V) oder Schrittmotor-Leistungsteile angeschlos-
sen werden, die mindestens uber einen Takt- und Richtungseingang verfugen.
Dabei sind Mischkonfigurationen fir maximal drei Antriebe maglich.

Die FM 453 stellt dartiberhinaus pro Kanal ein Freigabe-Signal bereit.

Lage des Steckers Im Bild 4-3 ist die Einbaulage und die Bezeichnung des Steckers auf der
Baugruppe dargestellt.

po+nod] ANALOG OUT
o2 STEP. CONTR.
° % 1..3)
g 34 191
=
poif |- x5
FM 453

Bild 4-3 Lage des Steckers X5
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Belegung des

Steckerbezeichnung: X5 ANALOG OUT / STEP. CONTR./(1...3

Steckers Steckertyp: 50polige D-Sub-Stiftleiste
Tabelle 4-2  Belegung des Steckers X5
Pin Name Typ | Pin Name Typ | Pin Name Typ
1 nicht belegt 18 ENABLE1 (0] 34 nicht belegt
2 BS1 VO 19 ENABLE1_N (0] 35 SW1 VO
3 SwW2 VO 20 ENABLE2 O 36 BS2 VO
4 BS3 VO 21 ENABLE2_N O 37 SW3 VO
5 PULSE1 (0] 22 M 38 PULSE1_N (0]
6 DIR1 (0] 23 M 39 DIR1_N (0]
7 PULSEZ2_N O 24 M 40 PULSE2 (0]
8 DIR2_N (0] 25 M 41 DIR2 (0]
9 PULSE3 (0] 26 ENABLE3 | 42 PULSE3_N (0]
10 DIR3 O 27 ENABLE3_N | 43 DIR3_N O
11 PWM1/BOOST1 O 28 PWM2/BOOST2 O 44 PWM3/BOOST3 (0]
12 PWM1_N/ (0] 29 PWM2_N/ O 45 PWM3_N/ (0]
BOOST1_N BOOST2_N BOOST3_N
13 READY1_ 1 N I 30 READY1_2 N I 46 READY1_3_N I
14 nicht belegt 31 nicht belegt 47 nicht belegt
15 RF1_1 32 nicht belegt 48 RF1_2
16 RF2_1 33 nicht belegt 49 RF2_2
17 RF3_1 50 RF3_2
Signalnamen fur Schrittantriebe:
PULSEJ1...3], PULSE[1...3]_N Taktimpuls wahr und negiert
DIR[1...3], DIR[1...3]_N Richtungssignal wahr und negiert
ENABLE[1...3], ENABLE[1...3]_N Freigabesignal wahr und negiert
PWMI1...3[/BOOST[1...3], Stromsteuerung wahr
PWM[1...3]_N/BOOSTI1...3]_N Stromsteuerung negiert
READY1[1...3]_N Bereitschaftsmeldung 1
M Signalmasse
fur Analogantriebe:
SW1...3 Sollwert
BY1...3 Bezugspotential fur Sollwert (Analogmasse)
RH1.1...3.1], RFL.2...3.2 Kontakt Reglerfreigabe
Signaltyp (0] Signalausgang
I Signaleingang
VO Spannungsausgang
K Schaltkontakt

4-6
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Hinweis

Alle Signale kdnnen bezuglich ihres Aktivpegels tber MD37 (siehe Kapitel
5.3.1, ) parametriert werden. Vergewissern Sie sich in der technischen Doku-
mentation Ihres Antriebsgerétes tber die Zuordnung der Signalpegel zur
Drehrichtung.

Nachfolgende Signalbeschreibungen beziehen sich auf:

e Servoantrieb SIMODRIVE 611-A

e Schrittantrieb FM STEPDRIVE

Servoantriebe Ausgangssignale:
Pro Kanal wird ein Spannungs- und ein Freigabesignal bereitgestellt.
* SOLLWERT (SW)

Analoges Spannungssignal im Bereich w0 V zur Ausgabe eines
Drehzahl-Sollwertes.

¢ BEZUGSSIGNAL (BS)

Bezugspotential (Analog-Masse) fur das Sollwertsignal, intern mit
Logik-Masse verbunden.

* REGLERFREIGABE (RF)

Relaiskontaktpaar, mit dem die achsspezifische Freigabe des Leistungs-
teils geschaltet wird. Die Aktivierung des Signales erfolgt ber das An-
wenderprogramm der CPU.

Signalparameter der Ausgange

Der Sollwert wird als analoges Differenzsignal ausgegeben.

Tabelle 4-3 Elektrische Parameter des Sollwertsignals
Parameter min max Einheit
Nennspannungsbereich -10 10 \%
Ausgangsstrom -3 3 mA

Die Achsfreigaben werden Uiber Relaisausgange (Schliel3er) geschaltet.

Tabelle 4-4 Elektrische Parameter der Relaiskontakte
Parameter max Einheit
Schaltspannung 50 \%
Schaltstrom 1 A
Schaltleistung 30 VA
Verbindungskabel

zuléssige Lange: maximal 35 m

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Schrittantriebe

4-8

Ausgangssignale:

Pro Kanal wird ein Takt-, Richtungs- und Freigabesignal als wahres und ne-
giertes Signal bereitgestellt. Zusatzlich kann ein weiteres Signal pro Kanal
zur Stromsteuerung parametriert werden.

¢ PULSE (TAKT)

Die Taktimpulse steuern den Motor. Bei jeder steigenden Impulsflanke
fuhrt der Motor einen Schritt aus.

Die Anzahl der ausgegebenen Impulse bestimmt somit den Drehwinkel,
d. h. den zu verfahrenden Weg.

Die Impulsfrequenz bestimmt die Drehgeschwindigkeit, d. h. die Verfahr-
Geschwindigkeit.

¢ DIRECTION (RICHTUNG)
Der ausgegebene Signalpegel bestimmt die Drehrichtung des Motors.

Signal EIN: "Linksdrehung”
Signal AUS: "Rechtsdrehung”

* ENABLE (FREIGABE)

Die FM 453 aktiviert dieses Signal, wenn der zyklische Steuerungsbetrieb
aufgenommen wird.

Signal EIN: Leistungsansteuerung freigegeben
Signal AUS: Leistungsansteuerung gesperrt, Motor stromlos

e PWM/BOOST
Dieses Signal dient der Beeinflussung des Motorstromes.

In der Funktion "PWM” wird ein pulsweitenmoduliertes Signal ausgege-
ben, mit dem sich der Motorstrom zwischen 0 und 100 % einstellen laft.

Mit der Funktion "BOOST"” kann der Motorstrom tiberhtht werden:

Signal EIN: Motorstrom erhéht
Signal AUS: Motorstrom normal

Die Parametrierung dieser Signale erfolgt Uber Maschinendaten (siehe

MD37, Kap[5.3.1, ).

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Eingangssignal

Signalparameter der Ausgange

Alle Ausgangssignale werden Uber Differenzsignal-Leitungstreiber nach
RS 422-Norm ausgegeben. Das Leistungsteil sollte flr optimale Storsicher-
heit Uber Differenzsignal-Empfanger oder Optokoppler-Eingange verfigen,
so daf3 eine symmetrische Signalubertragung maglich ist. Eine unsymme-
trische Ubertragung ist auch maglich, allerdings ist hier die maximale Ka-
bellange auf 10 m begrenzt.

Tabelle 4-5 Elektr. Parameter der Signalausgange fur Schrittantriebe

Parameter min max | Einheit bei

Differenzausgangsspannung oy 2 \Y RL =100Q

- 3,7 \Y lo=-30 mA
Ausgangsspannurigfigh” Voy 25 v o= _100iA
Ausgangsspannung "Low” M 1,1 \% lo=30mA
Lastwiderstand R 55 Q
Ausgangsstrom d +60 mA
Impulsfrequenz g 1 MHz

Verbindungskabel

zulassige Lange (1):
bei symmetrischer Ubertragung 35 m
bei unsymetrischer Ubertragung 10 m

READY1_N (BEREIT)

Dieser Eingang ist potentialgebunden und arbeitet mit 5 V-Pegel, es kann ein
potentialfreier Ausgang (Schaltkontakt oder Optokoppler) angeschlossen
werden. Die FM 453 wertet diesen Eingang als Bereitschaftsmeldung vom
Leistungsteil.

Eine alternative AnschluBmdoglichkeit besteht Giber den Frontstecker X1
(READY?2 siehe Kapitel 4.6). Z. B. bei Schrittbetrieb Kanal 1...3 in Verbin-
dung mit Kabel 6FX2 002-3AB04E10C

Die Verwendung von READY1_N und READY2 wird entsprechend Anla-
genkonfiguration im Maschinendatum (sieiB37,| Kapitel 5.3.1{ ) parame-
triert.

Signalparameter des Eingangs

Tabelle 4-6 Elektrische Parameter des Signaleingangs "READY1_N"

Parameter Wert Einheit Anmerkung

1-Signal, Spannungsbereich {Vv | 3,5..5,5 \% oder Eingang offen

0-Signal, Spannungsbereich [V [ -1,5...1 \%

0-Signal, Eingangsstrom Ll -15.-3] mA

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Signalbeschaltung
(Ausgangssignale)

4-10

Das Bild 4-4 zeigt verschiedene Mdglichkeiten der Signalbeschaltung.

Symmetrische Ubertragung mit potentialfreiem Differenzeingang nach RS 422

FM 453 | <35m Leistungsteil
-

R
Vob L

VoL Vo

GND

Symmetrische Ubertragung mit potentialfreiem Optokopplereingang

| <35m

-

4IO_>
——1
W@@@QC A
|
GND

Unsymmetrische Ubertragung mit potentialfreiem Optokopplereingang

|<10m

-

GND

Bild 4-4  Beschaltungsméglichkeiten der Ausgangssignale der Antriebs-Schnittstelle
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Signalbeschaltung Das Bild 4-5 zeigt Ihnen verschiedene Méglichkeiten der Signalbeschaltung
des Eingangs des Einganges "/READY1_N".
"READY1_N”"

Ansteuerung des "READY1_N"-Eingang durch potentialfreien Kontakt

Leistungsteil FM 453
. l=%m 5V
2k
\
GND

Ansteuerung des "READY1_N"-Eingang durch potentialfreien Optokoppler

| =35m 5V

[
¥

Bild 4-5 Beschaltung des Eingangs "READY1_N"
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4.3 AnschlieRen der Antriebseinheit

i’i Gefahr
Es sind nur Antriebe mit sicherer Trennung erlaubt.
Verbindungskabel Beachten Sie folgendes:
anschlieRen
Hinweis

Verwenden Sie nur geschirmte paarig verdrillte Leitung, der Schirm muf3 mit
dem metallischen bzw. metallisierten Steckergehause auf der Steuerungsseite
verbunden sein. Um niederfrequente Stérungen vom analogen Sollwertsignal
fernzuhalten, empfehlen wir, den Schirm auf der Antriebsseite nicht zu er-
den!

Die als Zubehdr angebotene konfektionierte Leitung bietet optimale Storsi-
cherheit.

Anschluf’ von Fir Servoantriebe benutzen Sie did0 V-Schnittstelle.

Servoantrieben Gehen Sie wie folgt vor:

1. Verdrahten Sie das freie Kabelende des Verbindungskabels an den Klem-
men des Antriebsgerates. (Die Klemmenbezeichnungen an den Kabelen-
den geben die entsprechenden Klemmen fir SIMODRIVE-Geréte an).

2. Offnen Sie die Abdeckhaube und stecken Sie die D-Sub-Buchse an der
Baugruppe an.

3. Arretieren Sie den Stecker mit Hilfe der Randelschrauben. SchlieRen Sie
die Abdeckhaube.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Verbindungskabel

Das Verbindungskabel ist eine konfektionierte Leitung fiir drei Kanéle mit
Analog-Schnittstelle, Klemmenbezeichnung fir SIMODRIVE-Antriebs-
geréate.

Bestell-Nr.: 6FX2 002-3AD01100
Das Verbindungskabel ist in verschiedenen Langen beziehbar.
sieheKatalog NC Z, Bestell-Nr.: E86060-K4490-A001-A4

Das nachfolgende Bild zeigt Ihnen den Anschluf’ der FM 453 mit einem
SIMODRIVE 611-A-Antriebsgeréat.

X

0O+|00

oo

Verbindungskabel s
X5

oo

o |d

jof
FM 453

e

/]

A

il
I Antriebsgerat

z. B. SIMODRIVE 611-A
SIMODRIVE

READY?2 (Kanal 1...3)

——

Bild 4-6  AnschluB eines SIMODRIVE 611-A-Antriebsgerates
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Anschluf’ von
Schrittantrieben

4-14

Gehen Sie wie folgt vor:

1. Offnen Sie die Abdeckhaube der FM 453 und stecken Sie die D-Sub-
Buchse an der Baugruppe an.

2. Arretieren Sie den Stecker mit Hilfe der Randelschrauben. SchlieRen Sie
die Abdeckhaube.

3. Offnen Sie die Fronttiir des FM STEPDRIVE und stecken Sie die D-Sub-
Stecker am Schrittantrieb an.

4. Arretieren Sie den Stecker mit Hilfe der Randelschrauben. SchlieRen Sie
die Fronttir.

Verbindungskabel

Das Verbindungskabel ist eine konfektionierte Leitung fiir drei Kandle mit
Schrittantrieb.

Bestell-Nr.: 6FX2 002-3AB04100
Das Verbindungskabel ist in verschiedenen Langen beziehbar.
L&angenschlissel sield&italog NC Z, Bestell-Nr.: E86060-K4490-A001-A4

Das nachfolgende Bild zeigt Innen den Anschluf® der FM 453 mit FM STEP-
DRIVE Antriebsgeréaten.

Antriebsgeréat z. B. FM STEPDRIVE

[=]
e
i
o
e
kS

=TT

L ng |
|

READY?2 (Kanal 1...3) \
ol

e L

oo

=T

oV

X5

o o

1

Verbindungskabel

//

Bild 4-7  AnschluR mit FM STEPDRIVE-Antriebsgeréten

In dieser Konfiguration mit Schrittbetrieb Kanal 1...3 muR fiir jeden Kanal
das externe Signal READY2 genutzt werden.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Anschluf’ von
Servo- und Schritt-
antrieben

Bei Mischkonfiguration gibt es eine feste Zuordnung der Antriebe zu den
Anschlissen der einzelnen Kanéle.

Sie beginnen immer mit den Schrittantrieben.
Beispiel:
AnschluR? eines Schrittantriebes und zwei Servoantriebe.

Schrittantrieb an Kanal 1
1. Servoantrieb an Kanal 2
2. Servoantrieb an Kanal 3

Anschlu’ von zwei Schrittantrieben und einen Servoantrieb.

1. Schrittantrieb an Kanal 1
2. Schrittantrieb an Kanal 2
Servoantrieb an Kanal 3

Verbindungskabel
Die Verbindungskabel sind konfektionierte Leitungen fur drei Kanéle mit:
¢ einen Schrittantriebe und zwei Servoantrieben

— Bestell-Nr.: 6FX2 002-3AB02£100
e zwei Schrittantriebe und einen Servoantrieb

— Bestell-Nr.: 6FX2 002-3AB03£100
Das Verbindungskabel ist in verschiedenen Langen beziehbar.
Langenschlissel sietkralog NC Z, Bestell-Nr.: E86060-K4490-A001-A4

Antriebsgerat z.B. FM STEPDRIVE

i

©

o o

% o[

Rl ERIEEEL
©

=ty

L8

READY?2 (Kanal 1...3)

Verbindungskabel
) L\

SIMODRIVE 611-A

X5

Bild 4-8  Anschlu mit FM STEPDRIVE- und SIMODRIVE Antriebsgeraten

In beiden Konfigurationen ist eine alternative Nutzung des Signales
READY?2 mdglich.
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4.4  Beschreibung der Mel3system-Schnittstelle

Buchsen zum
Geber

Lage der Buchsen

Belegung der
Buchsen

4-16

Fur jeden Kanal ist eine 15polige D-Sub-Buchse zum Anschluf3 von Inkre-
mentalgeber oder Absolutgeber (SSI) vorhanden.

Im Bild 4-9 ist die Einbaulage und die Bezeichnung der Buchse auf der Bau-
gruppe dargestellt.

FM 453 oo
. °| Kanall
@ oo 5 B8
) S o] X2 o Z Kanal 2
& \\y o
[} ENCODER 1 o "
] g 9O o
1

Kanal 3

Einaliailiniyinilin

B 15 o
ENCODER 2 o
s
[ 1 X4
ol ENCODER 3
Bild 4-9 Lage der Buchsen X2 bis X4
Bezeichnung: X2, X3, X4 ENCODER1...3
Typ: 15polige D-Sub-Buchsenleiste
Tabelle 4-7  Belegung der Buchsen X2...X4
Geber Geber
Pin Typ | Pin Typ
Inkremental | Absolut Inkremental | Absolut
1 nicht belegt 9 MEXT VO
2 CLS o] 10 N |
3 CLS_N o] 11 N_N |
4 P5EXT VO 12 B_N |
5 P24EXT VO 13 B |
6 P5EXT VO 14 AN DATA_N |
7 MEXT VO 15 A DATA |
8 nicht belegt

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Signalnamen A AN Spur A wahr und negiert (Inkrementalgeber)
B,B_N Spur B wahr und negiert (Inkrementalgeber)
N, N_N Nullmarke wahr und negiert (Inkrementalgeber)
CLS,CLS N SSI-Schiebetakt wahr und negiert (Absolutgeber)
DATA, DATA_N  SSI-Daten wahr und negiert (Absolutgeber)
P5EXT Versorgung +5,2 V (Geber)
P24EXT Versorgung +24 V (Geber)
MEXT Versorgung Masse (Geber)
Signaltyp VO Spannungsausgang (Versorgung)
@) Ausgang (5 V-Signal)
I Eingang (5 V-Signal)
Anschliel3bare Inkrementalgeber oder Absolutgeber (SSI) sind direkt anschlie3bar (z. B.
Gebertypen digital-rotorische Geber), die Auswahl erfolgt tiber Maschinendaten.
Geber mit SINUS/COSINUS-Signalen (z. B. Langenmal3stabe) kénnen tber
eine externe Impulsformer-Elektronik (EXE) angeschlossen werden, welche
die Signale auf 5 V-Pegel umsetzt.
Eigenschaften der Die direkt anschliel3baren Geber (bzw. EXEn) missen folgende Bedingun-
Geber gen einhalten:

Inkrementalgeber

Ubertragungsverfahren: Differenziibertragung mit 5 V- Rechtecksignale
(wie RS 422-Norm)

Ausgangs-Signale: Spur A als wahres und negiertes SiggallL))
Spur B als wahres und negiertes Signaj(U,2)
Null-Signal N als wahres und negiertes Signal

(UaO U_aO)
max. Ausgangsfrequenz: 1 MHz

Phasenverschiebung

der Spuren A zu B: 90+ 30°

Stromaufnahme: max. 300 mA

Absolutgeber (SSI)

Ubertragungsverfahren: Synchron-Serielles Interface (SSI) mit

5 V-Differenzsignaliibertragung
(wie RS422-Norm)

Ausgangs-Signal: Daten als wahres und negiertes Signal
Eingangs-Signal: Schiebetakt als wahres und negiertes Signal
Auflésung: max. 25 Bit

max. Ubertragungsfrequenz: 1,25 MBit/s

Stromaufnahme: max. 300 mA

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Geberversorgung

Verbindungskabel

zum Geber

4-18

Die Versorgungsspannung 5 V oder 24 V fir die Geber wird baugruppenin-
tern erzeugt und liegt mit auf der D-Sub-Buchse, so dal3 Sie ohne zusatzli-
chen Verdrahtungsaufwand die Geber liber das Verbindungskabel versorgen
kénnen. Die bereitgestellte Spannung ist elektronisch gegen Kurzschluf3 und
thermische Uberlastung gesichert und wird iiberwacht.

Tabelle 4-8  Elektrische Parameter der Geberversorgung

Parameter min max Einheit

5 V-Versorgung

Spannung 51 5,3 V
Welligkeit 50 MVss
Strombelastbarkeit pro Kanal 0,3 A
24 V-Versorgung

Spannung 20,4 28,8 \%
Welligkeit 3,6 Vss

Strombelastbarkeit pro Kanal 0,3 A

Die maximale Leitungslange ist von der Spezifikation der Geberversorgung
und von der Ubertragungsfrequenz abhangig. Fir einen stérungsfreien Be-
trieb dirfen Sie bei Verwendung konfektionierter Verbindungskabel von SIE-
MENS folgende Werte nicht tGiberschreiten:

Tabelle 4-9 Leitungslangen in Abhangigkeit von der Geberversorgung

Versorgungsspannung Toleranz Stromaufnahme max. Lei-
tungslénge
5vDC 4,75 V..5,25V <300 mA 25m
5vDC 4,75 V..5,25V <210 mA 35m
24V DC 20,4 V...28,8 V <300 mA 100 m
24V DC 11 V.30V <300 mA 300 m
Hinweis

Wollen Sie Inkrementalgeber bei Leitungslangen grofer als 25 m bzw. 35 m
einsetzen, wahlen Sie einen Typ mit 24 V-Versorgung.

Tabelle 4-10  Leitungslangen in Abhangigkeit von der Ubertragungsfre-

quenz

Geberart Frequenz max. Leitungslange
1 MHz 10 m
Inkremenérdrener- =00 Kz v
| N 1,25 MBit/s 10 m
AbsatrgeRr=Sh 156 kBit/s 250 m

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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45 AnschlieBen der Geber

Verbindungskabel
anschlieRen

Beachten Sie folgendes:

Hinweis
Verwenden Sie nur geschirmte Leitung, der Schirm muf3 mit dem metalli-
schen bzw. metallisierten Steckergehause verbunden sein.

Die als Zubehdr angebotenen konfektionierten Verbindungskabel bieten opti-
male Storsicherheit sowie ausreichend bemessene Querschnitte fiir die Span-
nungsversorgung der Geber.

Bei offen verlegten Verbindungskabeln mul3 der Kabelschirm nahe der
FM 453 und der Geber grof3flachig auf eine geerdete Schirmschiene aufge-

legt werden.
OO+ |00+
%
FM 453
Verbindungskabel Kanal 1...3
] O ] O
(| 1 (| l
b b b i
z. B. Inkremen- z.B. z. B.
talgeber mit '(?EO% 320 b éeﬁerA(bssg:;n_ LinearmafRstab
RS 422 Inbaugeber mit EXE
in 1FT5)

Bild 4-10 AnschluR Geber
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Vorgehen bei Ge-
beranschluf3

Verfugbare Verbin-
dungskabel flr
Geber

4-20

Gehen Sie wie folgt vor, um die Geber anzuschliel3en:
1. Schlie3en Sie die Verbindungskabel an den Gebern an.

Bei Absolutgebern (SSI) ist gegebenfalls noch eine Konfektionierung der
Leitung (Kabelende zum Geber) nach Herstellerangabe notwendig.

2. Offnen Sie die Abdeckhaube und stecken Sie die D-Sub-Stecker an der
Baugruppe an.

3. Arretieren Sie die Stecker mit Hilfe der Randelschrauben. Schliel3en Sie
die Abdeckhaube.

Konfektionierte Leitung flr Inkrementalgeber mit RS 422 oder EXEn (zum
Anschlul3 von Linearmaf3staben)

Bestell-Nr.: 6FX2 002-2CDO01£1[10

konfektionierte Leitung fur Einbaugeber ROD 320 mit 17poligem Rund-
stecker

Bestell-Nr.: 6FX2 002-2CEO1EI[]0
konfektionierte Leitung fiir Absolutgeber (SSI) mit freiem Kabelende
Bestell-Nr.: 6FX2 002-2CCO1£1[10

Die Verbindungskabel sind in verschiedenen L&ngen beziehbar.
sieheKatalog NC Z, Best.-Nr. E86060-K4490-A001-A4

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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4.6 Beschreibung der Peripherie-Schnittstelle

Frontstecker An den 48poligen Frontstecker X1 mit Einzeldrahtanschlu3 kénnen pro Ka-
nal vier digitale Ein-/Ausgange, das Null-Lagen-Signal und das Bereit-
schaftssignal (READY?2) angeschlossen werden.

Anzeigeelemente Der aktuelle Zustand der Peripherie-Schnittstelle wird durch die LEDs ange-
zeigt, die sich neben dem Frontstecker befinden:

Je eine LED fur INTF, EXTF und STAT

3 LEDs fir Eingang Null-Lagen-Signal, Kanal 1...3

3 LEDs fur Eingang Bereitschaftssignal 2 Kanal 1...3
12 LEDs fur die digitalen Eingange 0...3, Kanal 1...3
12 LEDs fur die digitalen Ausgénge 0...3, Kanal 1...3

Lage des Steckers Im Bild 4-11 ist die Lage des Frontsteckers der Beschriftungsschilder darge-
stellt.
Beschriftungsschild Beschriftungsschild AnschlufZbild
aullen im Frontstecker innen

Y i 7
Frontstecker X1
[mn]
FM 453 LED-Anzeige

—

0/

[S)

B ENiiiiiiIRiiiiiiN i

| i

Bild 4-11 Lage des Steckers X1
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Beschriftungs-
schilder

4-22

Im Bild 4-12 sind die Beschriftungsschilder der FM 453 dargestellt.

LED- Beschriftungsschild Anschlu3bild  Beschriftungsschild
Anzeige aulRen innen im Frontstecker
] INTF
— 1
|| EXTF Z:|
I STAT o~
— 1L+
- 4
[ NL ©
f 1 = INL
] 2 T 2NL
] 3 T 3NL
] 1 T 1READY2
Il 2 = 2READY2
H 3 T T 3READY2
T M
READY2 7,
— 13 im
— 14
[ 110 — 110
— 15
= N |
] 111 b 11
: 112 o T 112
B 13 EZfo 13
L 19
] 210 = 210
B 211 . t* 211
u 212 2 || 212
- N |
213 . 213
310 paN 310
— 25
- 311 % T 311
S N |
- 312 b 312
S N |
L 313 N 313
4
— ® 2L+
— 30
N 1Q0 in 1Q0
— 11 32 D 101
— 102 33 D 1Q2
] 1Q3 ﬁ} 1Q3
— 3L+
o * 3L+
- 36
- 2Q0 S1H 2Q0
- 2Q1 1 2Q1
- 2Q2 ;& 2Q2
L 2Q3 Hl:t 2Q3
— e
— 42
n 3Q0 +1H 3Q0
i 3Q1 ;4} 301
i 3Q2 i 3Q2
[ 3Q3 ;4} 3Q3
— 2M | o
— 47 am E|>
Rack-Nr. Steckplatz-Nr. |

Bild 4-12 Beschriftungsschilder der FM 453
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Belegung des Steckerbezeichnung: X1
Steckers Steckertyp: 48poliger S7-Frontstecker fur Einzeldrahtanschluf3

Tabelle 4-11  Belegung des Frontsteckers

Klemme | Name Bedeutung

1 M enthalt Kabelbriicke zur Erkennung des gesteckten Front-
> FE X1 steckers

3 1L+ DC 24 V Hilfsspannung fiir Geberversorgiihg

4 1L+ Die Klemmen 3, 4, 5 sind auf der Baugruppe gebriicki.
5 1L+

6 INL Eingang Null-Lagen-Signal von Kanal 1

7 2NL Eingang Null-Lagen-Signal von Kanal 2

8 3NL Eingang Null-Lagen-Signal von Kanal 3

9 1READY2 | Eingang Bereitschaftssignal 2 von Kanal 1

10 2READY2 | Eingang Bereitschaftssignal 2 von Kanal 2

11 3READY2 | Eingang Bereitschaftssignal 2 von Kanal 3

12 1M Bezugspotential fur Hilfsspannung 1L+

13 1M Die Klemmen 12, 13, 14 sind auf der Baugruppe gebriickt.
14 1M

15 110 digitaler Eingang 0 von Kanal 1

16 111 digitaler Eingang 1 von Kanal 1

17 112 digitaler Eingang 2 von Kanal 1

18 113 digitaler Eingang 3 von Kanal 1

19 2M Bezugspotential fir Hilfsspannung 2L+ bis 4.+

20 210 digitaler Eingang 0 von Kanal 2

21 211 digitaler Eingang 1 von Kanal 2

22 212 digitaler Eingang 2 von Kanal 2

23 213 digitaler Eingang 3 von Kanal 2

24 2M Bezugspotential fir Hilfsspannung 2L+ bis 4+

25 310 digitaler Eingang 0 von Kanal 3

26 311 digitaler Eingang 1 von Kanal 3

27 312 digitaler Eingang 2 von Kanal 3

28 313 digitaler Eingang 3 von Kanal 3

29 2L+ DC 24 V Hilfsspannung fiir digitale Ausgange Kandl 1
30 oL+ Die Klemmen 29, 30 sind auf der Baugruppe gebriicki.
1) Bei Anwendungen mit Geber muf3 1L+ mit Bezug 1M immer an eine 24 V Hilfs-

spannung angeschlossen sein.

Wird dieser Kanal funktionsmafig nicht verwendet, so mul die zugehdrige Hilfsspan-
nung nicht angeschlossen werden.

Die Klemmen 19, 24, 47, 48 (Bezugspotential 2M) sind auf der Baugruppe gebriickt.

N
~

w
—~
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Digitale Eingénge
(10...3)

4-24

Tabelle 4-11 Belegung des Frontsteckers, Fortsetzung

Klemme [ Name Bedeutung

31 1Q0 Digitaler Ausgang 0 von Kanal 1

32 101 Digitaler Ausgang 1 von Kanal 1

33 1Q2 Digitaler Ausgang 2 von Kanal 1

34 1Q3 Digitaler Ausgang 2 von Kanal 2

35 3L+ DC 24 V Hilfsspannung fir digitale Ausgénge Kandl 2
36 3L+ Die Klemmen 35, 36 sind auf der Baugruppe gebriicki.
37 2Q0 Digitaler Ausgang 0 von Kanal 2

38 2Q1 Digitaler Ausgang 1 von Kanal 2

39 2Q2 Digitaler Ausgang 2 von Kanal 2

40 2Q3 Digitaler Ausgang 3 von Kanal 2

41 4L+ DC 24 V Hilfsspannung fiir digitale Ausgénge Kandl 3
42 4L+ Die Klemmen 41, 42 sind auf der Baugruppe gebriicki.
43 3Q0 Digitaler Ausgang 0 von Kanal 3

44 3Q1 Digitaler Ausgang 1 von Kanal 3

45 3Q2 Digitaler Ausgang 2 von Kanal 3

46 3Q3 Digitaler Ausgang 3 von Kanal 3

47 2M Bezugspotential fir Hilfsspannung 2L+ bis &)+

48 2M

1) Bei Anwendungen mit Geber muf 1L+ mit Bezug 1M immer an eine 24 V Hilfs-
spannung angeschlossen sein.

2) Wird dieser Kanal funktionsmagig nicht verwendet, so muf3 die zugehdrige Hilfsspan-
nung nicht angeschlossen werden.

3) Die Klemmen 19, 24, 47, 48 (Bezugspotential 2M) sind auf der Baugruppe gebruckt.

Die FM 453 verfiigt je Kanal Uber vier digitale Eingénge.

Alle Eingénge sind gleichrangige Optokoppler-Eingange mit Bezugspotential
2M. Die Zuordnung der Schaltfunktion zur Nummer des Eingangs erfolgt
Uber Maschinendaten, ebenso die Wahl der Polaritat der Eingange (Ein- oder
Ausschalt-Flanke).

Diese schnellen Eingange sind SPS-kompatibel (24 V- P-schaltend). Es
kénnen Schalter oder berihrungslose Sensoren (2- oder 3-Draht Sensor) an-
geschlossen werden.

Sie kdnnen verwendet werden z. B.:
¢ als Referenzpunktschalter
e als Schalter fir externen Start, externen Satzwechsel

e als Meltaster

Weitere Anwendungen sighe Kapitel 5.8.1.
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Eingang NL

Eingang READY?2

An einen weiteren Eingang kdnnen Sie pro Kanal das Null-Lagen-Signal des
Antriebs-Leistungsteils anschliel3en.

Das Null-Lagen-Signal wird im MD37 (siehe Kapitel 5.8.1) spezifiziert und
kann sein (siehe Kapitel 9.7):

¢ Bestromungsmuster Nullsignal fir Referenzpunktfahrt

¢ Nullimpuls extern (z. B. Referenzpunktschaltersignal) fir Referenzpunkt-
fahrt

An einen weiteren Eingang kdnnen Sie pro Kanal das Bereitschaftssignal 2
(Regler bereit) des Antriebs-Leistungsteils anschlie3en.

Das Meldesignal wird im MD37 (siehe Kapitel 5.8.1) spezifiziert.

Hinweis

Der Eingang "READY?2” ist als potentialfreier Optokoppler-Eingang aus-
gefuhrt. Einzelheiten zur Verdrahtung si

Tabelle 4-12  Elektrische Parameter der digitale Eingdnge, NL, READY2

Versorgungsspannung DC 24V

(zulassiger Bereich: 20,4...28,8 V)
Potentialtrennung ja
Eingangsspannung * 0-Signal: -3..5V

e 1-Signal: 11...30 V
Eingangsstrom ® 0-Signal: max. 3 mA

* 1-Signal: max. 7 mA

Eingangsverzogerung
® (ber Eingangsspannungsbereich 0 - 1-Signal: max. 1pis
e 1 . 0-Signal: max. 45is
* Dbei 24 V Eingangsspannung |[® 0 - 1-Signal: max. §is

Verpolschutz Eingangssignale ja

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

4-25



Verdrahten der FM 453

Anschaltung der
Eingangssignale

Versorgung aus
der Anwenderhilfs-
spannung L+

Versorgung von
der externen
Signalquelle

4-26

Die Anschaltung an die FM 453 ist am Beispiel des Bereitschaftssignales
READY?2 dargestellt.

Es gibt zwei Mdglichkeiten der Anschaltung der Eingangssignale:
¢ \ersorgung erfolgt aus der Anwenderhilfsspannung L+

¢ \ersorgung erfolgt von der extenen Signalquelle

Im Bild 4-13 ist die Anschaltung des Bereitschaftssignals am Stecker X1 der
FM 453 dargestellt (z. B. Antrieb SIMODRIVE 611 mit Kanal 1 der FM).

Ansteuerung des Bereitschaftssignals durch High-Side-Schalter oder Relaiskontakt
EM Antriebsgeréat
1
X1 High-Side-Schalter
READY2 /Kanal 1 oder Relaiskontakt
— 9 74
BEIEL 1 j&t
[
29
30 73 e
2L+
47 ——‘ 2M
48 L
[ z. B. SIMODRIVE 611

Bild 4-13 Anschaltung des Bereitschaftssignals, Versorgung von der Anwenderhilfs-
spannung L+

Im Bild 4-14 ist die die Versorgung des Bereitschaftssignals vom Antriebsge-
rat dargestellt.

Ansteuerung des Bereitschaftssignals durch High-Side-Schalter oder Relaiskontakt
EM Antriebsgerat

| P24
X1 READY?2 /Kanal 1 ; |
f 9 /

47 |
48 2™

Bild 4-14 Ansteuerung des Bereitschaftssignals, Versorgung vom Antriebsgerat
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Digitale Ausgange
(Q0...3)

Hilfsspannung flr
Geber 1L+ und
digitale Ausgange
2L+..4L+

/N

Die FM 453 verflgt je Kanal Uber vier digitale Ausgange.

Alle Ausgéange sind gleichrangig. Die Zuordnung der Schaltfunktion zur
Nummer des Ausgangs erfolgt Giber Maschinendaten.

Die vier Ausgange dienen der Verdrahtung anwendungsspezifischer Signale.
Diese konnen z. B. sein:

* Position erreicht, Halt

¢ Schaltfunktion M-Befehl

¢ Drehrichtung vorwarts/rickwarts
Weitere Anwendungen si¢he Kapitel 5.8.1.

Tabelle 4-13  Elektrische Parameter der digitalen Ausgéange

Versorgungsspannung DC 24V

(Anwenderhilfsspannung 2L+...4L+)zuléssiger Bereich: 20,4...28,8 V)
Potentialtrennung ja

Ausgangspannung ® 0O-Signal: Reststrom max. 2 mA

e 1-Signal: (Hilfsspg. 2L+...4L+ - 0,3 V)

Ausgangsstrom bei Signal “1”
* bei Umgebungstemperatur 4D

— Nennwert 05A
— zulassiger Bereich 5 mA...0,6 A (Uber Hilfsspannungsbereich)
— Lampenlast max. 5 W
* bei Umgebungstemperatur 8D
— Nennwert 0,1A
— zulassiger Bereich 5 mA...0,12 A (Uber Hilfsspannung)
KurzschluR-/Uberlastschutz ja, taktend bei Ubertemperatur fiir jeden Ads-
gang separat
Schaltfrequenz ® ohmsche Last: max. 100 Hz
* induktive Last: max. 0,25 Hz (bei externer
Léschung)
Verpolschutz fir Hilfsspannungen | ja
Summenstrom der digitalen Gleichzeitigkeitsfaktor 100 %
Ausgéange * Dis 40°C: 6 A (fur alle Kanéle)

® 40°C bis 60C: 1,2 A (fur alle Kanale)

Fur digitale Ausgéange und Geber mit 5 V bzw. 24 V-Versorgungsspannung
muf3 eine 24 V Hilfsspannung mit obigen Parametern angeschlossen werden.

Gefahr

Die 24 V Hilfsspannungen 1L+ bis 4L+ sind als Funktionskleinspannung mit
sicherer Trennung nach ENGOZOE-l, Kap. (6.4, PELV (mit Erdung 1M, 2M)
auszulegen.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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4.7  Verdrahtung des Frontsteckers

Verdrahtung des Das Bild 4-15 zeigt Ihnen die Verlegung der Leitungen zum Frontstecker.
Frontsteckers

AN
\\ FM 453 9
Y ) Schirmschiene /;‘IT k
- S A
H’(\ :E
o) E
Frontstecker mit féi
Schraubanschluf3 f}gg
digitale ohne Deckel
Ausgénge = :
digitale
Eingénge —— Z
z.B. i
MeRtaster — i
\
E i
Al

Zugentlastung @

Bild 4-15 Verdrahtung des Frontsteckers

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Anschluf3leitungen

Flexible Leitung, Querschnitt:

e 0,5 bis 1,5 mrafiir Frontstecker mit Crimpanschlul

* 0,25 bis 2,5 mrafir Frontstecker mit Schraubanschlu
0,08 bis 2,5 mrafiir Frontstecker mit Federkraftanschluf
Aderendhdiilsen sind nicht erforderlich.

Bei Frontsteckern mit Schraub- oder Federkraftanschluf® kénnen Sie Ader-
endhilsen mit oder ohne Isolierkragen nach DIN 46228 T.1 oder T.4, Form A
normale Ausfiihrung verwenden.

Sie kbnnen zwei Leitungen mit bis jeweils 1,0 fanschlieRen. Hierfiir
missen Sie spezielle Aderendhiilsen einsetzen.

siehe Installationshandbugtutomatisierungssystem S7-400/M7-400, Auf-
bauen

Hinweis

Fur den Anschlu3 der digitalen Eingange, NL und READY?2 ist flir eine opti-
male Storfestigkeit die Verwendung geschirmter Leitungen erforderlich.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Bendotigtes
Werkzeug

Vorgehen Front-

stecker-Verdrah-
tung

Geschirmte
Leitungen

4-30

Schraubendreher oder Motorschrauber 3,5 mm

Gehen Sie wie folgt vor, um den Frontstecker (mit Schraubanschluf3) zu ver-
drahten:

1.
2.
3.

Ziehen Sie den Deckel vom Frontstecker ab.
Isolieren Sie die Leitungen ab (Lange 8 bis 10 mm).
Verwenden Sie Aderendhilsen?

Wenn ja: Isolieren Sie die Drahte auf 10 mm ab. Verpressen Sie die Ader-
endhilsen mit den Leitungen.

Bringen Sie die beiliegende Zugentlastung am Frontstecker an.

5. Beginnen Sie die Verdrahtung unten, andernfalls oben. Verschrauben Sie

9.

auch nicht belegte Klemmen.

Das Anzugsdrehmoment betragt 0,6...0,8 Nm.

Ziehen Sie die Zugentlastung fur den Kabelstrang fest.
Schlie3en Sie den Frontstecker.

Kennzeichnen Sie die Anschliisse auf dem beigelegten Beschriftungs-
schild.

Frontstecker auf die Baugruppe stecken.

Eine aufuihrliche Beschreibung der Verdrahtung eines Frontsteckers finden
Sie im Installationshandbudkutomatisierungssystem S7-400/M7-400, Auf-
bauen

Bei der Verwendung geschirmter Leitung ist zusétzlich wie folgt vorzugehen:

1.

Der Kabelschirm muf3 nahe der FM 453 groR3flachig auf eine geerdete
Schirmschiene aufgelegt werden.

siehe Installationshandbugtutomatisierungssystem S7-400/M7-400, Auf-
bauen

Geschirmte Leitung bis zur Baugruppe weiterfiihren, dort aber keine Ver-
bindung zum Schirm herstellen.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Ubersicht In diesem Kapitel erhalten Sie einen Uberblick tiber das Parametrieren der
FM 453 mit dem Parametriertool "FM 453 parametrieren”.

S7-400 CPU FM 453
P-Bus
Anwender- Datenbausteine (DB)
Datenbaustein * DB-MD

Online (Bearbeitung im

(1 DB pro Kanal) K-Bus ° DE-SM Menii Zielsystem und
* DBWK Auswahl der Option On-
MPI * DB-NC linebearbeitung  siehe
(je 1 DB pro Kanal)

Offline (Bearbeitung im
Menl Datei siehe

(STEP 7) HW-CONFIG ~ Tab. 5-9)

Rackparametrierung
Baugruppenauswabhl
Alarme aktivieren
(Grundparameter)

Parametrier-
masken

U Setup.exe Konfigurierung: Systemdaten erzeugen Baugruppe parametrieren

® Parametriertool
"FM 453 parametrieren”

* Funktionsbausteine
* vorprojektierte Oberflache fiir OPs

Bild 5-1  Ubersicht Parametrieren

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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KapitelUbersicht Im Kapitel finden Sie auf Seite
5.1 Installation von "FM 453 parametrieren”
52 Einstieg in “FM 453 parametrieren”
5.3 Parametrierendaten
5.4 Parametrierem mit FM 453 parametrieren 5-26
5.5 Ablegen der Parametrierdaten im SBB 1 000 5-3
51 Installation von "FM 453 parametrieren”
Voraussetzung Auf dem Programmiergerat (PG/PC) miussen das Betriebssystem
"Window 95” und das entsprechende STEP 7-Programm (ab V3.1) installiert
sein.

Fur den Onlinebetrieb muR die Verbindung vom PG/PC zur S7-400 CPU her-
gestellt sein (sie).

Installation Die gesamte Software (Parametriertool, Funktionsbausteine und vorprojek-
tierte Oberflache fiir OPs) befindet sich auf zwei 3,5-Zoll-Disketten und wird

komplett installiert.
So installieren Sie die Software:
1. Legen Sie die Diskette 1 in das Diskettenlaufwerk Ihres PGs/PCs ein.

2. Starten Sie unter Windows 95 den Dialog zur Installation von Software
durch Doppelklick auf das Symbol "Software” in "Systemsteuerung”.

3. Wahlen Sie im Dialog das Diskettenlaufwerk und die D&dtiip.exeaus
und starten den Installationsvorgang.

4. Befolgen Sie Schritt fur Schritt die Anweisungen, die Ihnen das Installa-
tionsprogramm anzeigt.
Ergebnis: Die Software ist standardmaRig in folgenden Verzeichnissen
installiert:
— Parametriertool “FM 453 parametrieren”:
SIEMENS\STEP7\S7FUPOS
— TechnologiefunktionerSIEMENS\STEP7\S7LIBS\FMST_SRV
— Oberflache fir OPSIEMENS\STEP7\EXAMPLES\S70OP_BSP
— AnwenderbeispielSIEMENS\STEP7\EXAMPLE1\FMSTSVEX

Hinweis
Wenn Sie bei der Installation v&TEP 7 stattSIEMENS\STEP 7ein ande-
res Verzeichnis gewahlt haben, wird Ihnen dieses Verzeichnis eingetragen.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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5.2 Einstieg in “FM 453 parametrieren”

Voraussetzung

Konfigurieren

Auf dem PG/PC haben Sie die Software hach Kapitél 5.1 installiert.

Konfigurieren setzt voraus, daf Sie ein Projekt angelegt haben, in dem Sie
die Parametrierung speichern kénnen. Weitere Informationen, zum Konfigu-

rieren von Baugruppen finden Sie in Ihrem BenutzerhandBasissoftware
fur S7 und M7, STEP. Nachfolgend sind nur die wichtigsten Schritte erlau-
tert.

1. Starten Sie de8IMATIC Manageund 6ffnen Sie Ihr Projekt.
2.

Flgen Sie Uber das MeRinflgen» Station eineSIMATIC 400-Sta-

tion ein.

. Wahlen Sie diSIMATIC 400-Station an. Uber das MenBearbeiten»
Objekt 6ffnen gelangen Sie in die S7-Hardwarekonfiguration.

Wabhlen Sie einen Baugruppentrager aus und ordnen Sie diesen an.

5. Wahlen Sie die Positionierbaugruppe FM 453 mit der zugehdrigen Be-

stellnummer aus dem Baugruppenkatalog aus, und figen Sie diese in die

Hardwaretabelle gemalf Ihrer Konfiguration ein.

Gehen Sie mit Doppelklick auf die zu parametrierenden Baugruppe.

Es erscheint der Dialdgigenschaften

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Eigenschaften - FM453-3 - [R0/59) E
Allgernein | bdrezzen | Grundparameter |
— Baugruppe
Furzbezeichnung:  Fhd453-3
Foztionierbaugruppe fur Servo-/Schittantiiebe, 3 Acheen
Bestell-Hr: BEST 4R3-3AHO0-0AED
Bezeichhung:
— [t
Statian: SIMATIC 400-Station(1)
Bauguppentrager (R 0
Steckplatz [S]: 3
Schnittstellenmodul-
Schacht [IF]: 0
F.ommentar:
Ok I Farameter... Abbrechen | Hilfe |
Bild 5-2  Einstieg “FM 453 parametrieren”
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7. In diesem Bild kdnnen Sie Uber die Karteikarten (Allgemein, Adressen
und Grundparameter) der FM 453

— eine Bezeichnung geben,

— die Adresse fur die FM &ndern und

— die Alarme parametrieren.
Hinweis:

Ein Weiterarbeiten im Zustand CPU-STOP ist fiir die FM 453 nicht vorgese-
hen.

Mit Klick auf die Schaltflachéarameter gelangen Sie in die Parametrier-
oberflache.

i Ubersicht =]
K.analanwahl: IKanaI 1 B l
Anpassung der Mur fiir die: Betrigbes- Mur fiir die Betrisbsart Automatik
Fid an die &chse art Schrittralfahrt
MD —ﬂS M WZK VP
Parametrieren des ol gl
< X _’ MX&I M
K.anals _’ n _’ o
tMazchinendaten Schrittmale Weikzeug: Vertahr-
komektunwerte programme

Parametrierdaten =
eingegeben? —’ Diaten zur FM Libertragen ... |

132245 mm kv
Test und Inbetrieb- 123
nahme des Kanals —’ E E ﬁ l

Inbetriebnahme Fehleranzeige Servicedaten

Fh ist parametriert und getestet [alle Kanale)

Daten als SDB
sichern’? _’ SDE erstellen

Wird fir den B augruppentausch ohne PG bendtigh

Bild 5-3  Ubersichtsbild fiir die Parametrierung

Uber das MeniAnsicht » Ubersicht kénnen Sie dieses Bild wahrend der
Parametrierung immer wieder anwahlen.

Die Baugruppe FM 453 fur universelles Positionieren wird in jedem Kanal
Uber auf der Baugruppe remanent speicherbare Parameter-DBs parametriert.
Eine Schlisselfunktion nimmt hierbei der Datenbaustein "Maschinendaten”
(DB-MD) ein, da dieser unabhangig von der technologischen Funktionalitat
der Baugruppe immer benétigt wird. Alle anderen Parameter-DBs sind
technologieabhangig erforderlich.

Jetzt kénnen Sie lhre Baugruppe parametrieren. Das hachfolgende Kapitel
gibt Innen einen Uberblick tiber die Daten, die parametriert werden kénnen.

Die Fenstergrol3e fir die Eingabe der Parametrierdaten sowie die Grol3e des
Ubersichtsbildes kénnen Sie mit der Maus an Ihre BildschirmgroRe anpassen.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Integrierte Hilfe

Gehen Sie wie folgt vor:

1.

a > N

Stellen Sie den Mauszeiger solange auf den oberen Fensterrand bis er sich
in einen Pfeil wandelt.

Betatigen Sie die linke Maustaste und ziehen Sie die Maus nach unten.
Lassen Sie die Maustaste los.
Stellen Sie den Mauszeiger auf die Zeile mit dem Fensternamen.

Betatigen Sie die linke Maustaste und schieben Sie die Maus nach oben.
Nach der Positionierung des Fensters an die richtige Stelle, lassen Sie die
Maustaste los.

Wenn Sie Ihr Projekt konfiguriert haben, kénnen Sie auch Gber S7-Konfigu-
ration, mit Anwahl der Baugruppe und dem MenubeBddrbeiten» Ob-
jekteigenschaftenin den Dialogeigenschaftengelangen.

Die Parametrieroberflachist mit einer Integrierten Hilfe ausgestattet, die Sie
beim Parametrieren der Positionierbaugruppe unterstitzt. So rufen Sie die
Integrierte Hilfe auf:

Uber den Menuibefelilfe » Hilfethemen...oder
durch Driicken der Tastel oder

Uber das Zeichel#2 und anschlieRend gehen Sie auf das Element bzw.
Fenster, Uber welches Sie informiert werden wollen und betétigen die
linke Maustaste.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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5.3 Parametrierdaten

Was kann parame-
triert werden?

5-6

Es kénnen die folgenden Datenbereiche parametriert werden:
e Maschinendaten (MD)

e Schrittmalle (SM)

¢ Werkzeugkorrekturdaten (WK )

¢ \Verfahrprogramme (NC)

¢ Anwenderdaten (Anwender-Datenbaustein)

Diese Daten (aul3er Anwenderdaten) werden in Datenbausteinen (DB) im Num-
mernbereich

von 1001 bis 1239 fur Kanal 1
von 1301 bis 1539 fur Kanal 2
von 1601 bis 1839 fur Kanal 3
abgelegt.

Die Datenbausteine MD, SM, WK, NC werden in die FM 453 Ubertragen und
dort remanent gespeichert.

Die Parametrierung von SM, WK und NC kann entfallen, falls die entspre-
chenden Funktionen nicht genutzt werden.

Der Anwender-Datenbaustein muf3 in der CPU gespeichert sein. Erst dann
kann er mit Anwenderdaten online beschrieben werden ((siehe Kapitel 6).

Die Parametrierdaten (auf3er Anwenderdaten) kdnnen auch offline auf dem
PG erstellt, bearbeitet und gespeichert werden.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Datenbausteine Die Tabelle 5-1 gibt einen Uberblick iiber die Datenbausteine in der FM 453
(DB) der FM 453 und ihre Bedeutung.

Tabelle 5-1 Datenbausteine der FM 453

Datenbaustein Bedeutung

DB-MD Maschinendaten

DB-Nr. = 1205 fur Kanal 1
DB-Nr. = 1505 fiir Kanal 2
DB-Nr. = 1805 fiir Kanal 3

BausteingrofRe (gerundet in Byte) = 300

Maschinendaten dienen zur Anpassung der FM 453 an den Eipsatz-
fall des Anwenders. Eine Parametrierung mit Maschinendaten|ist
unbedingt notwendig, um jeden Kanal der FM funktionell zu akt
vieren. Der parametrierte DB-MD ist in die FM zu laden. Der
DB-MD wird beim Schreiben auf die FM 453 bezuglich Eingab
grenzen der einzelnen Werte und Abhangigkeiten untereinander
gepruft. Nur bei Zulassigkeit aller Werte erfolgt die remanente $pei-
cherung, andernfalls erfolgen tber die MPI Datenfehlermeldungen.
Ein fehlerhafter DB bleibt Giber Netz-AUS hinweg nicht erhalten.

Die Maschinendaten kénnen Uber "Maschinendaten aktivieren’
oder durch Aus-/Einschalten aktiv geschaltet werden.

[]
'

DB-SM SchrittmalRe

DB-Nr. = 1230 fiir Kanal 1
DB-Nr. = 1530 fiir Kanal 2
DB-Nr. = 1830 fiir Kanal 3

BausteingrofRe (gerundet in Byte) = 460

Die Schrittmaf3e dienen in der Betriebsart (BA) "Schrittmal3fahyt
relativ” als frei wahlbare relative Wegbetrége zur Einzelpositionie-
rung. Es sind 1 bis 100 SchrittmaRe maglich (Jiehe Kap]5.3.2).

Anderungen sind in allen BA (auch in der BA “SchrittmaRfahrt
relativ’) wahrend der Bewegung maglich. Die Anderungen von
SchrittmalRen missen immer abgeschlossen sein, bevor in defr BA
“Schrittmaf3fahrt relativ’ eine neue Bewegung gestartet wird. Ist|dies
nicht der Fall, erfolgt die Fehlermeldung “Schrittmal nicht vorhan-
den” KI. 2/Nr. 13.

DB-WK Werkzeugkorrekturdaten

DB-Nr. = 1220 fiir Kanal 1
DB-Nr. = 1520 fur Kanal 2
DB-Nr. = 1820 fiir Kanal 3

BausteingrofRe (gerundet in Byte) = 310

Die Anwendung der Werkzeuglangenkorrektur und der Verschieil3-
werte sind ir) Kap. 10.L beschrieben. Es stehen maximal 20 Karrek-
tur- bzw. 20 VerschleiSwerte zur Verfigung.

Werkzeugkorrekturdaten werden fur die Betriebsart "Automatik|und
Automatik/Einzelsatz” bendtigt.

Anderungen sind in allen BA und wahrend der Bewegung médglich.
Erfolgen Anderungen bei eingeschalteter Werkzeugkorrektur
wahrend des Startens bzw. an Satzibergangen (interner Zugriff auf
Korrekturwerte) kommt es zur Fehlermeldung “Werkzeugkorrektur-

wert nicht vorhanden” KI.3/Nr.35.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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5-8

Tabelle 5-1

Datenbausteine der FM 453, Fortsetzung

Datenbaustein

Bedeutung

DB-NC

Verfahrprogramme

Programm-Nr. + 1000 = DB-Nr. = 1001...1199 fur Kanal 1
Programm-Nr. + 1300 = DB-Nr. = 1301...1499 fir Kanal 2
Programm-Nr. + 1600 = DB-Nr. = 1601...1799 fur Kanal 2

séatze)

Verfahrprogramme werden fiir die Betriebsart "Automatik und
tomatik/Einzelsatz” benétigt .

* Nicht angewahlte Programme sind immer &nderbar.

*  Wird in einem vorgewahlten Programm inklusiv Unterpro-
gramm geéandert, wird die Programmvorwahl aufgehoben.

mende) und bei Stop

BausteingrofRe (gerundet in Byte) = 110 + (20 x Anzahl Verfahr

Au-

Das

Programm ist anschlieRend neu anzuwahlen. Eine Programméan-
derung kann erfolgen, wenn BL = 0 (Programmaufruf/Program-

Systemdaten- | Fur Baugruppentausch ohne PG
baustein In den SDB= 1 000 werden alle Parametrierdaten Kanal 1...3
SDB = 1000 | (pB-MD, DB-SM, DB-WK, DB-NC) der FM 453 abgelegt. Dies
SDB wird in die CPU geladen und dient als zusétzliche Speicher-
moglichkeit .
DB-SS Datenbaustein fur Statusmeldungen (DB-Nr. 1000)
DB-Nr. = 1000 fiir Kanal 1
DB-Nr. = 1300 fiur Kanal 2
DB-Nr. = 1600 fiir Kanal 3
Der DB-SS ist ein interner DB der FM, fur Test, Inbetriebnahme|und
B &B.
DB 1249 Interner DB der FM, fir Anwender nicht relevant.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Anwender-Daten- Wie Sie einen Anwender-DB pro Kanal erzeugen, ist im Kapjtel 6 beschrie-
baustein ben.

Mit “FM 453 parametrieren” kénnen Sie den Anwender-DB mit den in der
Tabelle 5-2 aufgeflihrten Daten beschreiben.

Mit dem MeniZielsystem» Onlinebearbeitung> Anwenderdatenkdnnen
Sie lhren Anwender-DB auswéahlen und editieren.

Tabelle 5-2 Anwender-DB

Datenbaustein Bedeutung

Anwender-DB | Aufbau und Datenformate siehe Kag. 6

Mit folgenden Daten kénnen Sie den DB, wenn dieser in der CPU
geladen wurde, vorbelegen:

* Baugruppenadresbe

e Kanaladresse

¢ Kanaloffseb)

* Nullpunktverschiebung

* |[stwert setzen

* Fliegendes Istwert setzen

® Bezugspunkt setzen

® Sollwert fur Schrittmald

* Geschwindigkeitsstufe 1

® Geschwindigkeitsstufe 2

® Spannungsstufe 1

® Spannungsstufe 2

* MDI-Satz

* MDI-Satz fliegend

* Programmanwahl, Programmnummer
®* Programmanwabhl, Satznummer
* Programmanwabhl, Bearbeitungsrichtung
* Code Applikationsdaten 1

® Code Applikationsdaten 2

® Code Applikationsdaten 3

* Code Applikationsdaten 4

1) Diese Daten werden nur angezeigt. Bearbeitet werden diese Daten durch den FC

INIT_DB (sie).

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Datenbaustein-
Struktur

5.3.1

DB-Struktur

Die Tabelle 5-3 zeigt eine grobe Darstellung der Datenbausteinstruktur.

y_

Tabelle 5-3 Datenbausteinstruktur
Adressen/Offset Inhalt Bemerkung
Systeminformation, fir Anwen
DB-Kopf (36 Byte) der nicht relevant
Angaben fir die Kennzeich-
abo0 Nutzdatenbereich/Strukturkopf nung des Datenbausteins im S
stem.
ab 24 bei MD Parametrierdaten
Nutzdaten
bzw. 32

Die ausfiihrlichen Datenbausteinstrukturen und Parametrierdaten der einzel-
nen Datenbausteintypen sind in nachfogenden Kapiteln dargestellt.

Maschinendaten

Die Tabelle 5-4 gibt Ihnen einen Uberblick tiber die Struktur des Datenbau-
steins "Maschinendaten” (DB-MD).

DB-Nr.: 1205 fur Kanal 1
DB-Nr.: 1505 fur Kanal 2
DB-Nr.: 1805 fur Kanal 3

Tabelle 5-4 DB-Struktur Maschinendaten

Adresse| Variablentyp Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
DB-Kopf (36 Byte)

0 WORD Rack Steckplatz BG-Adresse

2 WORD DB-Nr. (= 1000) wie im DB-Kopf

4 DWORD reserviert

8 WORD Fehler-Nr. (von FM) bei B & B-Dienste

10 WORD 1 Kanalnummer

12 2 STRING MD DB-Kennung/Typ 2 ASCII-Zeichen

16 DWORD 453 Baugruppenkennung FM 453

20 4 CHAR 0 Versionsnummer/Satznummer (DB-Struktur)

ab 24... siehe Maschinendatenliste MD5...MD61

5-10
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Eingabe der Werte In “FM 453 parametrieren” rufen Sie im MeDiatei > Neu> Maschinenda-
ten folgendes Bild auf.

B® Mazchinendatenl - Kanall M= E3

Imterpolationsdaten | Bieglerdaten I Antrisbzdaten I Antriebs-55 | 57-Schhittstelle I
Achsdaten | Geberdaten | Referenzpunkt I Dig. Eingange | Dig. Ausadnge

WMDE Achsname IX
MDOF M absystem * |1D””-3 mm "l

— MDET Ansteuerungsart *

& Sepvomotor m. Lagereglung einf. Kennl,

" Schrittmotar m. Lageregl. einf. Kennl.

£ Schrittmaotor ohine Lagereg. gekn. Kenrl.

— MDB Acheart *
¥ Linearachse " Rundachse

MD3 Rundachzende * ISEDD— T
MD 21 Software-Endzchalter &nfang IW mm
MDE2 Sofbware-Endschalter Ende IW T
M D23 M arimalgeschwindigkeit IW mm./mir

*  Das Andern und Aktivieren dieser Daten bewirkt das .
Riicksetzen der Achse. LRI |

Bild 5-4  Eingabe der Werte fir Maschinendaten

Geben Sie auf den jeweiligen Karteikarten die Maschinendaten ein.

Sie kdnnen auch lber das MeAiasicht » Tabellenform ihre Werte in einer
Tabelle eingeben.

Bei der Erstellung des MD-DBs sollten Sie unbedingt das Kapitel| 7
“In Betrieb nehmen der FM 453" beachten.

Hinweis
Das MalRsystem (MD7) muf3 mit dem angegebenen MalRsystem der anderen
DBs Ubereinstimmen.

Das MalRRsystemraster (MSR) ist die kleinste Wegeinheit im jeweiligen Mal3-
system.

Sollten Sie diesen Hinweis einmal nicht beachtet haben, dann gehen Sie wie
folgt vor:

1. Loéschen aller Datenbausteine des betreffenden Kanals (die nicht mit dem
Mafsystem Ubereinstimmen) oder [6schen des gesamten Speichers auf
der FM 453.

2. Die Ubrigen Datenbausteine auf dem PG andern.
3. Die Datenbausteine wieder neu in die FM 453 laden.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Maschinendaten- In der Tabelle 5-5 sind alle Maschinendaten der FM 453 aufgelistet.

liste Erlauterungen zur Maschinendatenliste:

K sind Konfigurationsdaten sigkapitel 9.3.

E sind einstellbare Maschinendaten fir Justage (Inbetriebnahme-Optimie-
rung) und Technologie siefiapitel9.3.3

Die MaReinheiten beziehen sich auf die betragsmafige Wertedarstellung im
Maschinendaten-DB.

Tabelle 5-5 Maschinendatenliste

NI Bezeichnung Default- Wert/Bedeutung Datentyp/Einheit/ siehe
werte Kommentar Kap.
1.4 nicht belegt
5 E | ProzeRalarmgenerie- 0 0 = Position erreicht BITFELD32 9.10
rung 1 = Langenmessung beendet
3 = fliegender Satzwechsel
4 = fliegendes Messen
6 E | Achshame X max. 2 ASCII-Zeicheh 4 Byte
7K | MaRsystem 1 [1=103mm DWORD
2=10%inch
3=10%grd
4 =102grd
8 K [ Achsart 0 0 = Linearachse DWORD
1 = Rundachse
9 K | Rundachsende 36 -10° | 0...1 000 000 000 DWORD [MSR]
10 K | Gebertyp 1 0 = nicht vorhanden DWORD 9.6.1|
1 = Inkrementalgeber [9.6.0
3 = Absolutgeber (SSI 13 Bit) GRAY-Code -
4 = Absolutgeber (SSI 25 Bit) GRAY-Code
13 = Absolutgeber (SSI 13 Bit) Binar-Code
14 = Absolutgeber (SSI 25 Bit) Binar-Code
11 K | Weg pro Geberum- | 10 000 | 1...1 000 000 000 DWORD [MSR]
drehung (Teilungspe- (ganzzahliger Teil)
riodep)
12 K | Restweg pro Gebe- 0 0..282-1 DWORD
rumdrehung [2-32VISR] (gebro-
chener Teil)
13 K | Inkremente pro Ge-| 2500 |[21..225 DWORD
berumdrehung Bei Inkrementalge-
(Teilungsperioded bern erfolgt die Aus
wertung zu 4 MD.
14 K | Anzahl Umdre- 0 0/1 = Singleturn-Geber DWORD
hungen Absolutgebdr 21212 fjr Multiturn-Geber Es sind nur 2er-Po-
tenzen zuléssig.

MSR = Maf3systemraster RPS = Referenzpunktschalter BMN = Bestromungsmuster Null

NIX = Nullimpuls extern PWM = Pulsweitenmodulation

1) Der variable Achsname wird als Achsbuchstabe (X, Y, Z, ...) mit einer AdreRerweiterung (1...9) realisiert.
zulassige Zeichen: X, Y, Z, A,B,C, U, VW, Q, E, 1.9 z. B.: “X", “X1"

2) siehe Abhangigkeiten

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 5-5 Maschinendatenliste, Fortsetzung

. Default- Datentyp/Einheit/ siehe
Nr. Bezeichnung werte Wert/Bedeutung Kommentar Kap.
15 K | Baudrate Absolutge- 2 2= 156 000 DWORD 9.6.1]
ber 3= 312000 [0.6.2
4= 625000
5=1250 000
6 = 2 500 000 (ohne Gewahr)
16 K | Referenzpunktkoor- 0 —1 000 000 000...+1 000 000 000 | DINT [MSR] 9.2.;}(
dinate
17 K | Absolutgeberjustage 0 0..251 DWORD 9.6.4
[Geberraster] Abso-
lutgeber
18 K | Art der Referenz- 0 0 = Richtung +, Nullmarke rechts | DWORD
punktfahrt 1 = Richtung +, Nullmarke links Nullmarke:
Referenzpunkt-An- 2 = Richtung —, Nullmarke rechts . i
gahrrichtur? ) 3 = Richtung —, Nullmarke links siehe Auswahl
9 schema Nullmarke

4 = Richtung +, RPS mitte -

5 = Richtung —, RPS mitte Bild 5-5
8 = Richtung +, RPS Flanke
9 = Richtung —, RPS Flanke

19 K | Richtungsanpassung 0O 0 = MeRwertrichtung invertieren BITFELD32
(nicht bei Gebertyp = 0)
1 = Drehrichtung Antrieb invertieren

20 K | Hardwareuberwa- 0 0 = Kabelbruch Geber BITFELD32 9.6.;]
chung 1 = Fehler Absolutgeber
2 = Impulsiiberwachung
(Inkrementalgeber)
3 = Spannungsuiberwachung Geber|
8 = Spannungsuiberwachunrgl5 V
9 = Spannungsuberwachung
dig. Ausgange

21 E | Softwareendschaltef —10° —1 000 000 000...1 000 000 000 DINT [MSR]
Anfang®
22 E | Softwareendschaltef  10° —1 000 000 000...1 000 000 000
Ende)
23 E | Maximalgeschwin- | 30-106 | 10...500 000 000 DWORD 9.7
digkeit [MSR/min]
24 E | Zielbereich (Position 1 000 [0...1 000 000 DWORD [MSR]
erreicht, Halt)
25 E | Uberwachungszeit 0 0 = ohne Uberwachung DWORD [ms]
1...100 000 in 2 ms-Stufen auf-
gerundet
26 E | Stillstandsbereich 104 1...1 000 000 DWORD [MSR]

MSR = Maf3systemraster RPS = Referenzpunktschalter BMN = Bestromungsmuster Null

NIX = Nullimpuls extern PWM = Pulsweitenmodulation

1) Der variable Achsname wird als Achsbuchstabe (X, VY, Z, ...) mit einer AdreRerweiterung (1...9) realisiert.
zuléssige Zeichen: X, Y, Z, A, B,C, U, V, W, Q, E, 1...9 z. B.: X", "X1”

2) siehe Abhéngigkeiten

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 5-5 Maschinendatenliste, Fortsetzung
. Default- Datentyp/Einheit/ siehe
Nr. Bezeichnung werte Wert/Bedeutung Kommentar Kap.
27 E | Referenzpunktver- 0 —1 000 000 000...+1 000 000 000 | DINT [MSR] 9.2.%
schiebung
28 E | Referenzierge- 6-105 |[10...500 000 000 DWORD
schwindigkei®) [MSR/min]
29 E | Reduziergeschwin- | 3-10° |10...500 000 000
digkeit?)
30 E | Losekompensation —1 000 000...+1 000 000 DINT [MSR]
31 E | Richtungsbezug der 0 = wie Referenzpunktfahren DWORD
Lose (nicht fir Absolutgeber)
1 = positiv
2 = negativ
32 K [ Ausgabeart 1 wahrend der Positionierung: DWORD 10.3
M-Funktion 1 = zeitgesteuert serielle Ausgabe von
2 = quittungsgesteuert max. 3 M-Funktio-
e nen im NC-Satz
vor der Positionierung:
3 = zeitgesteuert
4 = quittungsgesteuert
nach der Positionierung:
5 = zeitgesteuert
6 = quittungsgesteuert
33 K | Ausgabezeit 10 1...100 000 DWORD [ms]
M-Funktion in 2 ms-Stufen auf-
gerundet
34 K | digitale Eingéng® 0 0 = Start extern BITFELD32 9.2.3]
1 = Freigabeeingang bitcodierte Funkti- 5
2 = externer Satzwechsel onszuordnung:
3 ifllegendes Istwert setzen Bit-NI. /0 0
4 =Messen Bit-Nr.+ 8 1/O 1
5 = RPS fiir Referenzpunktfahrt B!t-Nr. +16 1/0 2
6 = Umkehrschalter fiir B!t-Nr. +24 /03
Referenzpunktfahrt -
— — - aktivierens\ fifruiéen
35 K | digitale Ausgang® 0 0 = Position erreicht, Halt E

1 = Achsbewegung vorwarts
2 = Achsbewegung ruckwarts
3 = Anderung M97

4 = Anderung M98

5 = Startfreigabe

7 = Direktausgabe

Funktion ist immer
die Vorderflanke

36 K | Eingangsanpassung

(Signalverarbeitung
invertiert)

8 =10 invertiert
9 = I1 invertiert
10 = 12 invertiert

11 = I3 invertiert

BITFELD32

MSR = Mal3systemraster
NIX = Nullimpuls extern

2) siehe Abhangigkeiten

5-14

RPS = Referenzpunktschalter
PWM = Pulsweitenmodulation
1) Der variable Achsname wird als Achsbuchstabe (X, Y, Z,
zulassige Zeichen: X, Y,Z, A,B,C, U, V,W, Q, E, 1...9 z. B.: “X", “X1”

BMN = Bestromungsmuster Null

...) mit einer AdreRerweiterung (1...9) realisiert.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 5-5 Maschinendatenliste, Fortsetzung

. Default- Datentyp/Einheit/ siehe
Nr. Bezeichnung werte Wert/Bedeutung Kommentar Kap.
37 K | Steuersignale 1 0 = Reglerfreigabe aktiv BITFELD32 9.7
2 = Regler bereit aktiv
3 = Regler bereit invertiert
4 = Regler bereit Uber Stecker X5
(wenn Bit 24...27 aktiv)
7 = Zeit-Override aktiv
15 = Weiterarbeiten nach Not-Aus
(Antriebsfreigabe [AF])
16 = autom. Driftkompensation aktiy
17 = Boost aktiv
18 = PWM aktiv
19 = Boost/PWM invertiert
24 = BMN aktiv
25 = BMN invertiert
26 = NIX aktiv
27 = NIX invertiert
38 E | Lagekreisverstarkung 1 000 | 1...10 000 DWORD
[(MSR/min) / MSR]

39 E | minimaler Schlepp- 0 0 = ohne Uberwachung DWORD [MSR]
abstand dynamisch 1...1 000 000

40 E | Beschleunigung 1000 |0 = ohne Rampe DWORD

3

41 E | Verzogerung 1000 | 1100 000 [103MSR/€]

42 E | Ruckzeit 0 0...10 000 DWORD [ms] 9.7

43 E | Sollspannung max | 8000 |1 000...10 000 DWORD [mV]

44 E | Offsetkompensation| 0 -5 000...+5 000 DINT [mV]

45 E | Stellsignalrampe 0 0...10 000 000 DWORD

Spannungsrampe bei MD61 = 0 [mV/s]
Frequenzrampe bei MD61 =1, 7 [Hz/s]

46 E |Mindeststillstandszeft 2 | 1...10 000 DWORD [ms]
zwischen zwei Posi- in der Stufung des
tionierungen BG-Zyklusses ge-

47 E | Mindestverfahrzeit 2 rundet
mit konstanter Fre-
quenz

48 E | Boostdauer absolut| 100 | 1...1 000 000

49 E | Boostdauer relativ | 100 |1...100 DWORD [%]

50 E | Phasenstrom Fahren 100

51 E | Phasenstrom Still- 100
stand

52 K [ Schritte pro Motor- 1 000 |O = kein Schrittmotor
umdrehung 4...10 000

MSR = Mal3systemraster RPS = Referenzpunktschalter BMN = Bestromungsmuster Null

NIX = Nullimpuls extern PWM = Pulsweitenmodulation

1) Der variable Achsname wird als Achsbuchstabe (X, Y, Z, ...) mit einer AdreRerweiterung (1...9) realisiert.
zuléssige Zeichen: X, Y, Z, A, B,C, U, V, W, Q, E, 1...9 z. B.: “X", “X1”

2) siehe Abhéangigkeiten

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 5-5 Maschinendatenliste, Fortsetzung
. Default- Datentyp/Einheit/ siehe
Nr. Bezeichnung werte Wert/Bedeutung Kommentar Kap.
53 K | Schrittzahl pro Be- 20 0...400 DWORD 9.7
stromungsmuster-Zy-
klus
54 E | Start/Stop-Frequenz 1000 | 10...100 000 DWORD [Hz]
55 E | Frequenzwert fiir Be} 10 000 | 10...1 000 000
schleunigungsum- Minimalwert: MD54 + 1
schaltung) Maximalwert: MD56 — 1
56 E | Maximalfrequen®) | 50 000 |500...1 000 000
57 E | Beschleunigung2 | 100 000 | 10...10 000 000 DWORD [Hz/s]
58 E | Beschleunigung2 | 100 000 | 10...MD57; 0 = wie MD57
59 E | Verzdgerung 9 100 000 [ 10...10 000 000; 0 = wie MD57
60 E | Verzégerung 2 100 000 | 10...MD59; 0 = wie MD58
61 K | Ansteuerungsart 0 0 = Servomotor mit Lageregelung —| DWORD
einfache Kennlinie
1 = Schrittmotor mit Lageregelung —
einfache Kennlinie
7 = Schrittmotor ohne Lageregelung|—
geknickte Kennlinie
MSR = Maf3systemraster RPS = Referenzpunktschalter BMN = Bestromungsmuster Null

NIX = Nullimpuls extern

1) Der variable Achsname wird als Achsbuchstabe (X, VY, Z, ...) mit einer AdreRerweiterung (1...9) realisiert.
zulassige Zeichen: X, Y,Z, A/B,C, U, V,W, Q, E, 1...9 z. B.: “X", “X1”

2) siehe Abhangigkeiten

Abhéngigkeiten

5-16

PWM = Pulsweitenmodulation

Zwischen den einzelnen Maschinendaten bestehen in bestimmten Konstella-
tionen Einschrankungen beziiglich Wertebereich der Nichtverarbeitung be-
stimmter Maschinendaten.

Diese Abhangigkeiten werden bei der Annahme des MD-DBs bzw. einzelner
Maschinendaten geprift und bei Verletzungen Fehler gemeldet. Bestimmte
Prufungen werden auf intern berechneten Hilfsgrol3en basierend durch-
geflhrt.

Im folgenden sind diese Hilfsgrof3en beschrieben sowie die durchgefuhrten
Abhéngigkeitsprifungen tabellarisch dargestellt.

Aus MD gebildete interne GréRRen (Hilfsgroflzen):
Bildung Weg pro GeberumdrehutdMWEG

UMWEG = MD11 + MD12 2-32

Bildung interner MeRwertfaktdl WFAKTOR

MeRwertfaktor
MWFAKTOR =1
MWFAKTOR = UMWEG / MD52

MD10 MD61

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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MD10 MD61 MeRwertfaktor
1 - MWFAKTOR = UMWEG / (4 MD13)
3,4,13,14 - MWFAKTOR = UMWEG / MD13

Bildung Mindestbeschleunigung fir Schrittmo8wAMIN

MD61 SMAMIN
0 beliebig, wird fir Prifungen nicht benétigt
1,7 SMAMIN = 1000- MD52 / UMWEG

Aktivierung der SoftwareendschalteEAKT

MD21 MD22 SEAKT
=-1@ =+1C 0 (inaktiv)
-1 = +10
=-1¢ #+10° 1 (aktiv)
-1 z+10°

Bildung absolute Verfahrbereichsgrenzen intdFBABS

MWFAKTOR VFBABS
<1 10°
=1 10°/ MWFAKTOR

Prufungen fur Servomotor und Schrittmotor:

Prifung MD9

MD8 | MD10 | MD61 zulassiges Rundachsende
0 - - beliebig, nicht verwendet
1 0 —
0 1,7|~MD18
1,7 =4 _ (MD23/60 000)
! 0 |<4 MD9 mod UMWEG == \T,?:SBZAEE:SS Mb9=
3,13 |- MD9 mod UMWEG ==
4,14 |- (MD14-UMWEG) mod MD9 ==

Anmerkung: Tastzeit 2 ms vorgesehen

Prufung MD11, MD12, MD13- daraus resultiert MWFAKTOR (s. 0.)

zulassiger MeRwertfaktorbereich—12 < MWFAKTOR < 214

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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5-18

Prifung MD13

MD10 Schritte pro Geberumdrehung
0,1 -
3,4,13,14 2 x=1,2,3, ..
Prufung MD14
MD10 Anzahl Umdrehung
0,1,3,13 -
4,14 X x=1,23, ..
Prufung MD21, MD22
SEAKT | MD8 zulassige Softwareendschalter
0 - MD21 = -16, MD22 = +10@
1 0 MD21 = -VFBABS | MD10
MD22 < VFBABS |0,1 -
MD21 < MD22 3,13 [ MD22-MD21< UMWEG
1 0<MD21 < MD9 4,14 | MD22-MD21< MD14-UMWEG

0<MD22 < MD9
MD21 # MD22

Prifung MD28

zulassige Geschwindigkeit:

¥MD28 < MD23

Prufung MD29

MD10

zulassige Geschwindigkeit

3,4,13,14

beliebig, nicht verwendet

0,1

10< MD29 < MD2

3

Prifung MD31

MD30

MD10

zuléssiger Richtungsbezug der Lose

0,1

3,4,13,14 |1,2

Prifung MD34

zuléssig:

BYTEO(MD34) # BYTE1(MD34)# BYTE2(MD34) # BY TE3(MD34)

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Prifung MD35

zulassig:

BYTEO(MD35)&0x7F# BYTEL(MD35)&0x7F# BYTE2(MD35)&0X7F #
BYTE3(MD35)&0x7F

Prufungen nur fur Schrittmotor (MD61.0 == 1):
Prufung MD52 (durch Eingabegrenze gepriift)

| zuléssige Schrittzahl: 4 MD52 ‘

| zuléassiger Pulsbewertungsfaktor:-12< UMWEG/MD52 < 24 ‘

Prufung MD53

MD53 zuléssige Schrittzahl pro Bestromungsmuster-Zyklus

0
z0 MD53 = 4

Prufung MD55
| zulassige Frequenz: MD54MD55 < MD56

Prifung MD56
| zulassige Frequenz: MD55MD23/MWFAKTOR/60

Prifung MD57
| zulassige Beschleunigung: MD&7SMAMIN

Prufung MD58

MD58 zuléssige Beschleunigung

0
z0 SMAMIN < MD58 < MD57

Prufung MD59

MD59 zulassige Beschleunigung

0
z0 SMAMIN < MD59

Prufung MD60

MD60 MD59 zulassige Beschleunigung
0
z0 0 SMAMIN < MD60 < MD57
z0 SMAMIN < MD60 < MD59

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Nullmarke Das Bild 5-5 zeigt Ihnen den Zusammenhang zwischen der Nullmarke in Ih-
rer Anwendung und den relevanten Maschinendaten.

Maschinendaten Nullmarke

o
. Anschlu3 Geber Uber ,
Stecker X2...X4
> 1 (Absolutgeber) ‘
= 1 (Inkrementalgeber) , Nullimpuls des .
[ MD10 (Gebertyp) Inkrementalgebers ‘
= 0 (kein Geber) ' :
L ] ] |
= 0 (Servomotor) =1, 7 (Schrittmotor) - - : -
- L MD61(Ansteuerart) . Anschluf3 Eingang NL X
Uber Stecker X1

=1 (Nullimpulsgeber)
=0 MD37.26 (Steuersignal — externer Nullimpuls-
NIX aktiv) X geber (NIX) .

=0 MD37.24 (Steuersignal —| = 1 (Nullimpuls vom Schrittmotdr) '
BMN aktiv)

n = 4 (n = Pulse pro Bestromungsmuster-Zyklus)

MD53 (SchrittzahI/Bestro-] BeStrqmungsmuster ;
mungsmuster-Zyklus) ) Null-Signal
(BMN: n pro U)

intern schrittgenau
(BMN: 1 pro U) )

o

keine Nullmarke definiert

=0 (1 Puls pro Umdrehung) | Nullimpulsgeber motor-

Bild 5-5  Auswahlschema Nullmarke

Hinweis

Bei den grau hinterlegten Nullmarkenvarianten ist fir den gesteuerten
Schrittmotorbetrieb die Funktion “Drehiiberwachung” nutzbar.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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5.3.2 Schrittmal3e

DB-Struktur Die Tabelle 5-6 gibt Ihnen einen Uberblick tiber die Struktur des Datenbau-
steins "SchrittmafRe” (DB-SM).

DB-Nr.: 1230 fur Kanal 1
DB-Nr.: 1530 fur Kanal 2
DB-Nr.: 1830 fur Kanal 3

Tabelle 5-6 DB-Struktur SchrittmaRe

Adresse| Variablentyp Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
DB-Kopf (36 Byte)
0 WORD Rack Steckplatz BG-Adresse
2 WORD DB-Nr. (= 1000) wie im DB-Kopf
4 DWORD reserviert
8 WORD Fehler-Nr. (von FM) bei B&B-Dienste
10 WORD 1 Kanalnummer
12 2 STRING SM DB-Kennung/Typ 2 ASCII-Zeichen
16 DWORD 453 Baugruppenkennung FM 453
20 4 CHAR 0 Versionsnummer/Satznummer (DB-Struktur)
24 DWORD 1..3 Malsystemraster It. MD7 Anzeige der MaReinheit
28 WORD 0/1 Parameter (DB) Sichern Auftrag Uber "B&B”
30 WORD reserviert
32 DWORD 0..1¢ Schrittmal3 1
36 DWORD 0..1¢ Schrittmal3 2 siehe Kap. 9.2.4
bis
Schrittmal3 100
Eingabe der Werte Die Eingabe der Werte erfolgt in dem Menu fir SchrittmalRe im Parametrier-

tool "FM 453 parametrieren”.

B® SchiittmaBe2 - Kanal 1 =]

SM-Nr. Schrittmalie |
mm

Tiil0.000
002 [0.000
003 [0.000
004 [0.000 v

4] | |

Bild 5-6  Eingabe der Werte fiir Schrittmalle
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5.3.3

Werkzeugkorrekturdaten

DB-Struktur

Die Tabelle 5-7 gibt Ihnen einen Uberblick (iber die Struktur des Datenbau-

steins "Werkzeugkorrekturdaten” (DB-WK).
DB-Nr.: 1220 fur Kanal 1
DB-Nr.: 1520 fur Kanal 2
DB-Nr.: 1820 fur Kanal 3

Tabelle 5-7  DB-Struktur Werkzeugkorrekturdaten
Adresse| Variablentyp Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
DB-Kopf (36 Byte)
0 WORD Rack Steckplatz BG-Adresse
2 WORD DB-Nr. (= 1000) wie im DB-Kopf
4 DWORD reserviert
8 WORD Fehler-Nr. (von FM) bei B&B-Dienste
10 WORD 1 Kanalnummer
12 2 STRING WK DB-Kennung/Typ 2 ASCII-Zeichen
16 DWORD 453 Baugruppenkennung FM 453
20 4 CHAR 0 Versionsnummer/Satznummer (DB-Struktur)
24 DWORD 1.3 MafRsystemraster It. MD7 Anzeige der MaReinheit
28 WORD 0/1 Parameter (DB) Sichern Auftrag Uber "B&B”
30 WORD reserviert
32 DINT -1°..1¢F Werkzeuglangenkorrektur 1 Werkzeug 1
DINT -10°..1® | VerschleiBwert 1 absolut siehéKap. 10
DWORD 0..1¢ VerschleiBwert 1 additiv
44 DINT -10°...1¢ Werkzeuglangenkorrektur 2 Werkzeug 2
DINT -10°...1¢ VerschleiRwert 2 absolut
DINT -10°...1¢ VerschleiRwert 2 additiv
bis bis
Werkzeuglangenkorrektur 20 Werkzeug 20
VerschleiBwert 20 absolut iaha
S|eh-Ka . 10.
VerschleiBwert 20 additiv “

5-22
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Eingabe der Werte Die Eingabe der Werte erfolgt in dem Men fir Werkzeugkorrekturdaten im
Parametriertool "FM 453 parametrieren”.

Wird der VerschleiBwert additiv online geandert, so rechnet die FM den
neuen VerschleiRwert absolut aus und der VerschleiBwert additiv steht wieder

auf 0.
E® werkzeugkonekturdaten1 - Kanal 1 [_ (O] x|
Wz-Nr.Werkzeugliangenkorr VerschleiB abs. VerschleiB add.
mm mm mm
01 |I].I]I]I] 0.000 0.000
02 |0.000 0.000 0.000
03 (0.000 0.000 0.000
04 (0.000 0.000 0.000
05 (0.000 0.000 0.000
06 (0.000 0.000 0.000
07 |0.000 0.000 0.000
04 |0.000 0.000 0.000
09 (0.000 0.000 0.000
10 (0.000 0.000 0.000
11 (0.000 0.000 0.000
12 (0.000 0.000 0.000
13 |0.000 0.000 0.000
14 (0.000 0.000 0.000
15 (0.000 0.000 0.000
16 (0.000 0.000 0.000
17 (0.000 0.000 0.000
14 |0.000 0.000 0.000
19 (0.000 0.000 0.000
20 (0.000 0.000 0.000
] | i

Bild 5-7  Eingabe der Werte fur Werkzeugkorrekturdaten

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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5.3.4  Verfahrprogramme

DB-Struktur Die Tabelle 5-8 gibt Ihnen einen Uberblick (iber die Struktur des Datenbau-
steins "Verfahrprogramme” (DB-NC).

DB-Nr.: 1001...1199 fir Kanal 1
DB-Nr.: 1301...1499 fur Kanal 2
DB-Nr.: 1601...1799 fir Kanal 3

Tabelle 5-8 DB-Struktur Verfahrprogramme

Adresse| Variablentyp Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
DB-Kopf (36 Byte)

0 WORD Rack Steckplatz BG-Adresse

2 WORD DB-Nr. (= 1000) wie im DB-Kopf

4 DWORD reserviert

8 WORD Fehler-Nr. (von FM) bei B&B-Dienste

10 WORD 1 Kanalnummer

12 2 STRING NC DB-Kennung/Typ 2 ASCII-Zeichen

16 DWORD 453 Baugruppenkennung FM 453

20 4 CHAR 0 Versionsnummer/Satznummer (DB-Struktur)

24 DWORD 1..3 MaRsystemraster It. MD7 Anzeige der MaRReinheit]

28 WORD reserviert

30 WORD reserviert

32 18 STRING ASCII-Zeichen | NC-Programmname max. 18 Zeichen

52 STRUCT NC-Satz NC-Satz neu (Anderungsbereich)

72 STRUCT NC-Satz 1. Verfahrsatz

92 STRUCT NC-Satz 2. Verfahrsatz bis 100. Verfahrsatz sieheKap[ 9.3.1|][, 10.|1

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Eingabe der Ver- Fur die Eingabe der NC-Verfahrprogramme wird Ihnen ein leeres Fenster
fahrprogramme angeboten. Sie geben lhr Verfahrprogramm wie folgt ein:
'Verlahrprogramm - Kanal 1 [_[O] x|
Programm-Mummer: IW Programm-Mame: I
[3-Befehle Positionenwelzet  Geschwindigket h-Befehle  wigk UP-Nr UP-dufuf
fNOG G G3 % F M M2 M3 D L P

[P [ [ = ] m | i [i2e 5[ [

%10 2l

N5 GE9 xb000 F300

Bild 5-8  Eingabe fiir Verfahrprogramme

1. % Programmnummer Programmname

Die Eingabe "% ist nur in der 1. Zeile mdglich. Diese Eingabe mul3 ge-
macht werden. Aus der Programmnummer wird die DB-Nr. gebildet.

Der Programmname ist optional und darf maximal 18 Zeichen lang sein.

2. N<Satznummer — G<Befehbk (G1, G2, G3) — XWert> — <Wert> —
M<Befehb (M1, M2, M3) — D<Nr.> (Werkzeugkorrekturnummer) —

L<Nr.> — <Nr> - (Progr. von Verfahrprogrammen sigehe Kapitel| 10).

— Die Satznummer (N) missen Sie@istes und aufsteigenctingeben.
Die Reihenfolge der tbrigen Eingaben kann beliebig sein.

— Das Trennzeichen geben Sie als Leerzeichen ein.
Zeichen missen Sie in GroRbuchstaben eingeben.

AulRRerdem ist es moglich den gefiihrten Eingabebereich am oberen Bildrand
zu nutzen. Die Programmnummer und der Programmname werden nach Ver-
lassen des Eingabefeldes ins Eingabefenster iibernommen. Die Ubernahme
der Verfahrsatze erfolgt mit der Schaltflache “Satz Gibernehmen”.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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54 Parametrieren mit "FM 453 parametrieren”

Eingabe der Werte Sie haben verschiedene Méglichkeiten Ihre Parametrierdaten einzugeben.
1. Anwenderdaten

In einer Tabelle kénnen Sie die Werte eingeben bzw. Texte auswahlen.
Die Eingabefelder wahlen Sie mit dem Cursor an und geben die Werte
ein. Die zugehdrigen Texte der Werte kdnnen Sie mit der Leertaste
anwahlen.

2. Maschinendaten
Die Eingabe der Werte erfolgt Giber Dialoge und Karteikarten.

Uber das Meni&Ansicht » Tabellenform erhalten Sie die Maschinendaten
in einer Tabelle. Dort kbnnen Sie die Werte, wie unter Anwenderdaten
beschrieben, eingeben.

3. Werkzeugkorrekturdaten und Schrittmal3e

In einer Tabelle kénnen Sie die Werte eingeben. Die Eingabefelder
wahlen Sie mit dem Cursor an und geben die Werte ein.

4. \erfahrprogramme
Verfahrprogramme werden in Textform eingegeben.

In den Tabellen fir MD-, SM-, WZK-Werte gibt es eine Kommentarspalte.
Dieser Kommentar wird nicht im Datenbaustein abgelegt. Er kann ausge-
druckt werden bzw. wird bei Export mit in der Datei abgelegt.

Menus von “FM Nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen eine Ubersicht tiber die Meniis von
453 parametrieren” "FM 453 parametrieren”.

Tabelle 5-9 Menis von "FM 453 parametrieren”

Mendtitel bzw. -eintrag Kurzbe- Bedeutung
(mit Einzelbefehl) dienung
Datei - Erstellen, Offnen, Speichern, Drucken und Generieren von Daten-
bausteinen
Neu > - Erstellt einen neuen Datenbaustein
Maschinendaten > |- Erstellt einen neuen DB-MD
Kanal 1 - fur Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3
Schrittmale > - Erstellt einen neuen DB-SM
Kanal 1 - far Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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3 (Sy-

n ge-

Tabelle 5-9 Menis von "FM 453 parametrieren”, Fortsetzung
Mendtitel bzw. -eintrag Kurzbe- Bedeutung
(mit Einzelbefehl) dienung
Werkzeugkorrekturdaten »>— Erstellt einen neuen DB-WK
Kanal 1 - fur Kanal 1
Kanal 2 - far Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3
Verfahrprogramm > - Erstellt einen neuen DB-NC
Kanal 1 - far Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - far Kanal 3
Offnen > - Offnet den auf dem PG/PC abgelegten Datenbaustein
Maschinendaten > |- Offnet den auf dem PG/PC abgelegten DB-MD
Kanal 1 - des 1. Kanals
Kanal 2 - des 2. Kanals
Kanal 3 - des 3. Kanals
Schrittmafe > - Offnet den auf dem PG/PC abgelegten DB-SM
Kanal 1 - des 1. Kanals
Kanal 2 - des 2. Kanals
Kanal 3 - des 3. Kanals
Werkzeugkorrekturdaten »— Offnet den auf dem PG/PC abgelegten DB-WK
Kanal 1 - des 1. Kanals
Kanal 2 - des 2. Kanals
Kanal 3 - des 3. Kanals
Verfahrprogramm > — Offnet einen der auf dem PG/PC abgelegten DB-NC
Kanal 1 - des 1. Kanals
Kanal 2 - des 2. Kanals
Kanal 3 - des 3. Kanals
Importieren... Ctrl + O | Offnet einen als Datei gespeicherten Datenbaustein
Schiel3en Ctrl + F4 | Schlief3t das Fenster des aktuellen DBs
Speichern Ctrl+ S | Speichert den aktuellen Datenbaustein im PG/PC
Exportieren... - Speichert den aktuellen Datenbaustein in eine Datei
Konsistenz prifen - Pruft die Daten des aktuellen Fensters auf Fehler
SDB erstellen - Liest die Datenbausteine der FM, erstellt aus diesen einen SDE
stemdatenbaustein) und legt ihn auf dem PG/PC ab.
SDB anzeigen... - Zeigt die vorhandenen SDBs auf dem PG/PC an, diese kdnne
I6scht werden.
Drucken... Ctrl + P | Druckt den aktuellen Datenbaustein oder Teile daraus
Druckvorschau - Zeigt das Dokument in der Seitenansicht — keine Bearbeitung

moglich

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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gen

[)

nab-

Tabelle 5-9 Menis von "FM 453 parametrieren”, Fortsetzung
Mendtitel bzw. -eintrag Kurzbe- Bedeutung
(mit Einzelbefehl) dienung
Seite einichten... - Legt das Seitenlayout fiir den Druck fest
Drucker énrichten... - Richtet den Drucker ein und setzt die Druckoptionen
1 <Name des zuletzt - Offnet den zuletzt gedffneten DB
geoffneten DBs>
2 <Name des vorletzt - Offnet den vorletzt gedffneten DB
gedffneten DBs>
3 <Name des drittletzt - Offnet den drittletzt gedffneten DB
geoffneten DBs>
4 <Name des viertletzt - Offnet den viertletzt gedffneten DB
geoffneten DBs>
Beenden Alt + F4 | Schliel3t alle Fenster der Parametrierung und beendet diese
Bearbeiten - Rickgéngig der letzten Aktion, Ausschneiden, Kopieren, Einfi
und Léschen markierter Objekte, Suchen und Standardwert
Ruckgangig Ctrl + Z | Macht die letzte Aktion riickgangig
Ausschneiden Ctrl + X | Léscht die markierten Daten und legt sie in die Zwischenablag
Kopieren Ctrl + C | Kopiert die markierten Daten und legt sie in die Zwischenablag
Einflgen Ctrl +V | Flgt den Inhalt der Zwischenablage an der Cursorposition ein
Zellen ersetzen - Uberschreibt das Feld einer Tabelle mit dem Inhalt der Zwischeg
lage
Kanal kgpieren - ermdglicht das Kopieren von Datenbausteinen eines Kanales
einen anderen Kanal
Suchen... Ctrl + F | Sucht Text, der Text kann auch eine Nummer sein (z. B. MD-Nr.
Standardwerte - Belegt den aktuellen Datenbaustein mit Standardwerten
Zielsystem - Ubertragen von Daten und Datenbausteinen
v/ Kommunikation - Stellt die Onlineverbindung zum Zielsystem her oder l6st sie
Laden > - Ladt Datenbausteine bzw. Anwenderdaten
in EM Ctrl + L Ladt den aktuellen Datenbaustein auf die FM 453
in PG oder FM... - Offnet einen Ubertragungsdialog

Onlinebearbeitung >

Bearbeitet die Datenbausteine auf der FM 453

Maschinendaten > |- Bearbeitet die Maschinendaten auf der FM 453
Kanal 1 - fur Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3

Schrittmale > - Bearbeitet online die SchrittmalRe auf der FM 453
Kanal 1 - far Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3

5-28
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Tabelle 5-9

Meniis von "FM 453 parametrieren”, Fortsetzung

Mendtitel bzw. -eintrag
(mit Einzelbefehl)

Kurzbe-
dienung

Bedeutung

Werkzeugkorrekturdaten

D —

Bearbeitet die Werkzeugkorrekturdaten auf der FM 453

Kanal 1 - fur Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3

Verfahrprogramm >

Bearbeitet die Verfahrprogramme auf der FM 453

Kanal 1 - far Kanal 1

Kanal 2 - fur Kanal 2

Kanal 3 - far Kanal 3
Anwenderdaten > |- Bearbeitet die Anwenderdaten auf der CPU

Kanal 1.. - fur Kanal 1

Kanal 2.. - far Kanal 2

Kanal 3.. - fur Kanal 3

FM-RAM komprimieren

Kompromiert den Arbeitsspeicher der FM 453. Dies ist nur mog
wenn die CPU im Betriebszustand "STOP” ist.

ich,

FM-Speicher I6schen

Léscht den FLASH auf der FM 453

Test

Inbetriebnahme und Fehlerauswertung

v/ Inbetriebnahme > |- Offnet das Inbetriebnahmefenster
Steuern und Beobachten der Baugruppe
Kanal 1 - far Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3

v/ Fehlerauswertung >

Offnet das Fehlerauswertungsfenster
Anzeige der Fehler auf der Baugruppe

Kanal 1 - fur Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3

v/ Servicedaten >

Offnet das Fenster zur Beobachtung der Servicedaten

Kanal 1 - fur Kanal 1
Kanal 2 - fur Kanal 2
Kanal 3 - fur Kanal 3
Ansicht - Wahlen von verschiedenen Ansichten und Darstellungen

Tabellenform

Wechselt zwischen Dialog und Tabellenform (nur bei MD)

Inhalt 5. Spalte >

Bestimmt, was in der letzten Spalte angezeigt wird (nur bei M[

D)

Standardwert

Zeigt Standardwerte an (Empfehlung)

Grenzen

Zeigt die oberen und unteren Grenzwerte an

v/ Funktionseiste

Funktionsleiste ein-/ausschalten

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 5-9 Menis von "FM 453 parametrieren”, Fortsetzung
Mendtitel bzw. -eintrag Kurzbe- Bedeutung
(mit Einzelbefehl) dienung
v/ Statuszeile - Statuszeile ein-/ausschalten
Ubersicht - Ubersichtsbild fiir die Parametrierung wird angezeigt
Extras - Einstellungen in den Datenbausteinen
Einstellungen Mafl3system >— Andern des MaRsystems im aktuellen Fenster
v/ 103mm - Eingabe in mm
10%inch - Eingabe in inch
104grd - Eingabe in grd
102grd - Eingabe in grd
Fenster - Anordnen aller Fenster der Parametrierung, Wechsel zu einem
stimmten Fenster
Anordnen > - Ordnet alle Fenster an
Uberlappend Shift + F5 | Ordnet alle Fenster hintereinander verschoben gestaffelt an
Horizontal - Ordnet alle Fenster gleichmafig von oben nach unten an
Vertikal - Ordnet alle Fenster gleichm&Rig von links nach rechts an
Symbole anordnen - Ordnet Symbole der ikonisierten Fenster der Parametrierung &
Alle schliel3en - Schliel3t alle gedffneten Fenster
v/ 1 <gedffnetes Fenster 1> | — Wechselt zum Fenster <Fenstername>
<n> <gedffnetes Fenster n> | — Wechselt zum Fenster <Fenstername>
Hilfe - Suchen und Anzeigen von Hilfefunktionen
Hilfethemen... F1 Bietet verschiedene Zugénge zum Anzeigen von Hilfeinformati

an

Hilfe benutzen

Zeigt Informationen zur Benutzung der Hilfe

Info...

Zeigt Informationen zur aktuellen Version des Parametriertools

5-30
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5.5 Ablegen der Parametrierdaten im SDB = 1 000

Ubersicht

SDB erstellen

Die FM 453 speichert intern die Parametrierdaten.

Um bei einem Defekt dieser FM 453 und keinem vorhandenen PG/PG die
Parametrierdaten zur Verfiigung zu haben, sind diese zuséatzlich in der CPU in
einem Systemdatenbaustein (SBB1 000 abzuspeichern. Die CPU uber-

tragt nach jedem Neuanlauf diese im SBBL 000 abgelegten Daten zur

FM 453. Falls die FM 453 keine Maschinendaten besitzt bzw. der interne
Zeitstempel (Zeitpunkt der Erstellung) nicht tibereinstimmt, werden die Da-
ten des SDB= 1 000 von der FM 453 Glbernommen und dort gespeichert.

Es muf} darauf geachtet werden, dal3 die Parametrierdaten in dem
SDB = 1 000 mit den Parametrierdaten auf der FM 453 nach Abschlul?
der Inbetriebnahme immer Ubereinstimmen.

Hinweis

Der SDB= 1 000 ist erst am Ende der Inbetriebnahme zu erstellen.

Falls nachtraglich nochmals eine Anderung der Daten nétig ist, ist der

SDB = 1 000 erneut zu erstellen und in die CPU zu laden. Der vorherge-
hende SDB ist vorher zu I6schen bzw. beim Erstellen eines neuen SDB wird
dieser uberschrieben. Der neue SDB muf nicht die gleiche Nummer haben
wie der vorher erstellte.

Voraussetzung: Online-Verbindung zur FM 453

Meni Datei »™ SDB erstellen anwéhlen
Ist auf der FM 453 kein DB-MD vorhanden - Abbruch

Fir die FM 453 ist im S7-Projekt nein _ —
ein zugehdriger SDB = 1 000 kein zugehdriger SDB
U vorhanden. vorhanden

/

Soll dieser SDB liberschrieben nein
werden?

l Abbruch

SDB wird erstellt und im S7-Projekt unter
CPU\S7-Programm\Bausteine\Systemdaten  abgelegt

Bild 5-9 SDB = 1 000erstellen
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SDB im S7-Pro-
jekt anzeigen/Io-
schen

SDB in die CPU
Ubertragen

5-32

Menu Datei ™ SDB anzeigen anwahlen

alle SDBs fir FM 453 des Projektes
werden angezeigt

N nein SchlieRen des
L soll der SDB geldscht werden? |—> Fensters

lja

entsprechenden SDB anwahlen und l6schen

Bild 5-10 SDB= 1 000 anzeigen/léschen

Wenn Sie SDBs erstellt haben, missen Sie die “Systemdaten” des Projektes
in die CPU ubertragen.

Sie haben zwei Méglichkeiten und gehen wie folgt vor:
1. Variante

Im SIMATIC Managedas Online-Fenster anwahlen (Online- und Offline-
Fenster missen geoffnet sein)

Im Offline-Projekt untelCPU\S7-Progamm\Bausteine\Systemdaten
Systemdaten (mit Maus ziehen bzw. mit Kopieren/Einfiigen) in das Onli-
ne-Projekt speichern.

2. Variante

Im SIMATIC ManageunterCPU\S7-Progamm\Bausteine\Systemdaten
anwahlen.

Uber das MeniZielsystem» Laden (oder rechte Maustaste) die System-
daten in die CPU laden

bzw.

Uber das MeniZielsystem»> Laden in EPROM-Memory-Card auf
CPU

Sie kénnen auch die Memory-Card fir die CPU am PG/PC programmieren.

Erfolgt ein Laden der Konfiguration aus HW-CONFIG heraus, so wird dieser
SDB nicht mit in die CPU ubertragen.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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SDB in der CPU Wollen Sie SDBs in der CPU loschen, so gehen Sie wie folgt vor:

Ischen 1. Wahlen Sie “FM 453 parametrieren” an.

2. Wabhlen Sie das Meribatei» SDB anzeigeran. Loschen Sie den/die
entsprechenden SDB(s).

3. SchlieRen Sie “FM 453 parametrieren” und wahlen SiSIMATIC Ma-
nagerunter Online-ProjekCEPU\S7-Progamm\Bausteine\Systemdaten
an. Ldschen Sie die Systemdaten.

4. Ubertragen Sie die Systemdaten erneut zur CPU s. o.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Ubersicht Die vorliegende Programmieranleitung beschreibt die Funktionen (FCs), die

Ihnen die Kommunikation zwischen CPU und Funktionsbaugruppe FM 453
in SIMATIC S7-400 ermdglichen.

Hinweis

Diese Beschreibung gilt nur fiir einen Kanal, fiir jeden weiteren Kanal ist
analog zu verfahren.

S7-400
CPU FM 453 Mit “FM 453 parametrie-
P-BUS Steuer-/Rickmel ren” kann der Anwen-
Anwenderprogramm desL'j naleu der-DB auf der CPU be-
und Syslt%m daten arbeitet werden.
Anwender-bB | ]
(jel DB pro Kanal) K-Bus Datenbausteine
MPI
Online
Offline
PG AWL/KOP-Editor
(STEP 7) 0
rc| ubT1 unter STEP7 wird ein | Anwender- Der Anwender-DB wird
DB erstellt DB in die CPU geladen und
i dort gespeichert
Quelle daftir ist UDT1 (le 1 DB pro
Kanal)
\
anwenderdefinierter Datentyp

u Setup.exe
* Parametriertool
"FM 453 parametrieren”
® Funktionsbausteine (FCs, UDT 1
und Beispielprogramme)

* vorprojektierte Oberflache fiir OPs

Bild 6-1 Ubersicht Programmieren

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Voraussetzungen

Anlegen des An-
wender-DBs

Bausteine

6-2

Folgende Voraussetzungen mussen erfillt sein, wenn Sie die FM 453 Uber lhr
Anwenderprogramm steuern wollen:

¢ Auf dem PG/PC haben Sie die Software I 5.1 installiert.

¢ Die Verbindung vom PG/PC zur S7-400 CPU muf hergestellt sein (siehe
Bild 4-1).

Sie gehen wie folgt vor:
1. Sie erzeugen unter STEP 7 einen Datenbaustein (DB 1).

2. Sie offnen den DB 1 und wéahlen die Eigenschaft “mit zugeordneten an-
wenderspezifischen Datentyp” aus.

Ergebnis:  Es wird lhnen der UDT 1 (anwenderdefinierter Datentyp)
angeboten

3. Sie klicken auf den UDT 1
Ergebnis:  Sie haben den Anwender-DB (DB 1) angelegt.
4. Diesen Anwender-DB laden und speichern Sie in die CPU.

5. Mit dem Parametriertool “FM 453 parametrieren” kdnnen Sie den An-
wender-DB auf der CPU mit Anwenderdaten beschreiben.

Sie mussen fir jeden Kanal einen Anwender-DB anlegen.

Die nachfolgende Tabelle gibt Innen einen Uberblick iiber das Bausteinpaket
(FCs) fur die FM 453.

Tabelle 6-1  Technologiefunktion fiir die FM 453

Baustein-Nr. | Bausteinname Bedeutung

FC1 INIT_DB Anwender-DB initialisieren

FC 2 MODE_WR Betriebsarten steuern und Schreibauftrage bearbgiten
FC3 RD_COM Leseauftrage zyklisch bearbeiten

FC 4 DIAG_RD Diagnosealarmdaten im OB 82 lesen

FC5 MSRMENT MelRwerte lesen

FC6 DIAG_INF Diagnosealarmdaten im OB 1 lesen

Hinweis

Die FC-Nr. kénnen Sie fiir Ihr Projekt beliebig andern. Das Andern erfolgt

im SIMATIC Manager, indem Sie den entsprechenden FC in Ihrem Projekt
in eine freie Nummer umbenennen. Gleichzeitig sollten diese Anderungen in
der Symboltabelle vorgenommen werden.
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Einbindung der
FM 453 in das An-

Das nachfolgende Bild zeigt Ihnen wie die FM 453, der Anwender-Datenbau-
stein (Anwender-DB) und die Technologiefunktionen kommunizieren.

wenderprogramm
CPU I_ FM 453
(ProzeRalarm) (Diagnose) | 4 Byte OB-Startinformation |<— Diagnosealarm-
2) Informationen
4 Byte | FCDIAG_RD |
OB-_Startlnfor- OB 1
mation
m————— A
| Schreib-/Leseauftrag | Steuer- und Riick-
o A1) | und | meldesignale
L FC MSRMENT | schreib-/Lesestatus |<—/
]
OB 100 Systemdaten
- N 1 _| Systemdaten,
Neustart (Anlauf) L FC MODE WR Fehlermeldung
Anwender-DB 3 und Fehlerspezifi-
FC INIT_DB > kation
[ FCINITDB =™ | g pro Kanal) [=—_FCRD_CoM ]
[ FCMsRMENT |

1) Dieser FC ist nur im OB 40 oder im OB 1 aufrufbar, aber nicht in beiden gleichzeitig.

2) Dieser FC braucht nur einmal in einem Kanal auf den. Er beinhaltet
Diagnoseinformationen fur alle drei Kanéle (siehd Kapitel 6.4|und 11.2.2i.

Bild 6-2

Hinweise fur den
Anwender

Ubersichtsbild fiir die Einbindung der FM 453 ins Anwenderprogramm

Der Anwender benétigt mindestens den FC INIT_DB zur Initialisierung des
Anwender-DB und den FC MODE_WR zur Betriebsarten- und Schreibauf-
tragsbearbeitung.

Der FC RD_COM zum Daten lesen ist nur erforderlich, wenn die FM-Daten
im Anwenderprogramm bearbeitet werden sollen (evtl. fiir Anzeigezwecke).

Unabhangig davon, welche und wieviele Technologiefunktionen Sie verwen-
den, wird ein Datenbaustein mit fest vorgegebener Struktur (UDT 1)

bendtigt, der alle erforderlichen Daten bzw. Datenbereiche enthéalt. Dieser
Datenbaustein ist als Anwender-Datenbaustein realisiert und kann u. a. durch
das Parametriertool "FM 453 parametrieren ” vorbelegt werden.

Einbinden des Ziehen-/Steck-Alarm OB 83

Falls die Anlage bei einer defekten FM 453 weiter betrieben werden muf3,
muf3 der OB 83 ins Anwenderprogramm eingebunden werden. Im OB 83
mufR3 beim Ziehen der FM 453 dafir gesorgt werden (z. B. Merker setzen und
im OB 1 auswerten), daf3 die Kommunikation im OB 1 mit der FM 453 un-
terbunden wird. Damit sich das Anwenderprogramm mit der FM 453 wieder
synchronisiert, ist beim Stecken der FM 453 der FC INIT_DB (entsprechend
Ablauf wie in OB 100) einzubinden. Zusatzlich ist der Organisationsbaustein
OB 122 (Peripheriezugriffsfehler-OB) mit in die CPU zu laden.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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KapitelUbersicht

Im Kapitel finden Sie auf Seite
6.1 FC INIT_DB — Anwender-DB initialisieren

6.2 FC MODE_WR — Betriebsarten steuern und Schreibauftieg

bearbeiten

6.3 FC RD_COM - Leseauftrage zyklisch bearbeiten 6-1

6.4 Diagnoseinformationen lesen 6-1

6.5 FC MSRMENT — MeRwerte lesen

6.6 Anwender-Datenbaustein 6-29

6.7 Anwenderbeispiele

6.8 Technische Daten 6-45

6.1 FC INIT_DB (FC 1) — Anwender-DB initialisieren

Aufgabe

Aufrufmdglich-
keiten

6-4

Mit dem FC INIT_DB initialisieren Sie bestimmte Bereiche Ihres Anwender-
DBs. Dazu rufen Sie den FC INIT_DB im Anlauf-OB 100 bzw. OB 83 “Zie-
hen-/Stecken-Alarm” pro Kanal einmal auf.

Der FC fiihrt die folgenden Aktionen durch:

1. Eintrag von Adressierungswerten in den Anwender-DB

FM-Adresse
Kanal-Adresse
Offset-Adresse

2. Loéschen folgender der Strukturen im Anwender-DB

CONTROL_SIGNALS (Steuersignale)
CHECKBACK_SIGNALS (Rickmeldesignale)
JOB_WR (Schreibauftrag)

JOB_RD (Leseauftrag)

Aufruf in KOP-Darstellung Aufruf in AWL-Darstellung
(Kontaktplan) (Anweisungsliste)
CALL INIT_DB(

FC INIT_DB =
— EN - ENO/— DB_NO =,
— DB NO CH_NO =,
—CH NO LADDR =)
—{LADDR

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der

Parameter

Funktionsweise

Fehlerauswertung

Die nachfolgende Tabelle beschreibt Ihnen die Parameter dieses FCs.

Name [ Datentyp | P-Typ Bedeutung

DB_NO [WORD E Datenbausteinnummer

CH_NO |BYTE E Nummer der Achse:
0 — nur ein Kanal auf der Baugruppe
1 — erster Kanal auf der Baugruppe
2 — zweiter Kanal auf der Baugruppe
3 — dritter Kanal auf der Baugruppe
4...255 — unzulassig

LADDR |[INT E logische Basisadresse der Baugruppe, Eintrag aus
HW-KONFIG tbernehmen

Parametertypen: E = Eingangsparameter

Die Funktion arbeitet mit einem Anwender-DB zusammen. Die Struktur des
Anwender-DBs finden Sie in der Bibliothek FMSTSVLI im Datentyp

UDT 1. Fir jeden Kanal bendtigen Sie einen Anwender-DB, der Eintrage
zum Adressieren der FM 453 und die Daten fiir die einzelnen Funktionen der
FM 453 enthalt. Die DB-Nummer wird beim Aufruf des FC mit dem Parame-
ter DB_NO ubergeben.

Aufgetretene Fehler zeigt das Binarergebnis (BIE = 0) an.
Méogliche Fehler sind:

Unbekannte Kanalnummer CH_NO, der Anwender-DB wird nicht initiali-
siert.

Aufrufbeispiel Nachfolgend erhalten Sie ein Aufrufbeispiel fur FC INIT_.DB
AWL Erlauterung
VAR_TEMP
MODUL_ADR D INT; /I Moduladresse
END_VAR
L 512; I/l Eintrag der Moduladresse
T MODUL_ADR,;
CALL INIT_DB( /I Moduladresse
DB_NO = WH16#1, /I DB-Nummer
CH_NO = B#16#1, /I nur ein Kanal auf der Baugruppe
LADDR := MODUL_ADR); /I Moduladresse
UN BIE; /I Binérergebnis
S FEHLER_INITIALISIERUNG; /I Fehler bei der Initialisierung

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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6.2 FC MODE_WR (FC 2) — Betriebsarten steuern und
Schreibauftrage bearbeiten

Aufgabe

Aufrufmdglich-
keiten

Beschreibung der
Parameter

6-6

Mit dem FC MODE_WR kdnnen Sie:

Betriebsarten steuern

Schreibauftrage bearbeiten

Sie mussen den FC MODE_WR einmal im OB 1-Zyklus pro Kanal aufrufen.

Der FC fuihrt die folgenden Aktionen durch:

1.

Lesen der Ruckmeldesignale. Die gelesenen Werte werden vom FC in
dem Anwender-DB in der Struktur CHECKBACK _SIGNALS abgelegt.

Die Steuersignale werden aus dem Anwender-DB (Struktur CON-
TROL_SIGNALS) Ubertragen. Je nach angewahlter Betriebsart CHECK-
BACK_SIGNALS.MODE werden nach erkanntem Start die Steuersignale
CONTROL_SIGNALS.START, CONTROL_SIGNALS.DIR_P und CON-
TROL_SIGNALS.DIR_M gel6scht (Flankenbildung der Signale fur FM).

3. Ausfiihren des Schreibauftrages (JOB_WR) aus dem Anwender-DB mit

Ubertragen der zugehérigen Daten aus dem Anwender-DB und anzeigen
des Schreibauftragstatus.

4. Erzeugen der Statusbits JOB_ WR.MODE_BUSY (Betriebsart gestartet)

und JOB_WR.POS_REACHED (Position erreicht).

Aufruf in KOP-Darstellung Aufruf in AWL-Darstellung
(Kontaktplan) (Anweisungsliste)
FC MODE_WR CALL MODE_WR(
— EN ENO— DB_NO =,
—|DB_NO RET_VAL RET_VAL =)

Die nachfolgende Tabelle beschreibt Innen die Parameter dieses FCs.

Name Datentyp | P-Typ Bedeutung
DB_NO WORD E Datenbausteinnummer
RET_VAL | INT A Returncode des SFC 58 “WR_REC”

Parametertypen: E = Eingangsparameter, A = Ausgangssparameter

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Funktionsweise

Die Funktion arbeitet mit einem Anwender-DB zusammen. Die Struktur des
Anwender-DBs finden Sie in der Bibliothek FMSTSVLI im Datentyp

UDT 1. Fur jeden Kanal benétigen Sie einen Anwender-DB, der Eintrage
zum Adressieren der FM 453 und die Daten fiir die einzelnen Funktionen der
FM 453 enthalt. Die DB-Nummer wird beim Aufruf des FCs mit dem Para-
meter DB_NO ubergeben.

Was mul3 der Anwender tun? Was tut der
Anwenderprogramm Anwender-DB FC2? FM 453
4 entspr. Auftr.-Nr. ) i
. Schreibauftr.-Nr. | *> Abfragen/Loschen [
Status auswerten -
3.« ) X StatusdesFC2 Setzen/Loéschen
z. B. Schreibauftrag mdéglich -
Leseauftr.-Nr. “Flankenbildung”
von R+, R—, ST, je
Setzen der Betriebsart u. Status des FC 3 nach Betriebsart
der entspr. Steuersignale R
1. - » Steuersignale 1 Ubertragen zur FM >
Betriebsart u. entspr. Riick-
2 < Mmeldesignale auswerten Riickmeldesignale Ubertragen von FM [«
; 1
Systemdaten eintragen) Systemdaten — Systemdaten It. |
L Daten/Werte fur [ ———/] Auftrags-Nr. zur FM
Schreibauftrage Ubertragen —
Systemdaten —

1) Bevor die entsprechenden Schreibauftrags-Nr in den Anwender-Datenbaustein gesetzt wird,
missen die (zu schreibenden) Systemdaten eingetragen sein.

Daten/Werte von
der FM 453 zu-
rickgemeldet

Fehlerauswertung Aufgetretene Fehler zeigt das Binarergebnis (BIE = 0) an.

Méogliche Fehler sind:
¢ unbekannter Schreibauftrag (siehe JOB_WR.UNKNOWN)

¢ Datenubertragungsfehler bei der Dateniibertragung mit dem SFC 58
“WR_REC?". Der Fehler wird am Ausgangsparameter RET_VAL zur
Verfiigung gestellt (siehe Referenzhandb8ghtemsoftware flr
S7-300/400; System- und Standardfunktignen

¢ Die Ubertragenen Daten werden von der Baugruppe auf Datenfehler
gepruft und interpretiert. Tritt ein Datenfehler auf ist im Anwender-DB
Struktur CHECKBACK_SIGNALS.DATA_ERR = “1" gesetzt. Weitere
Information zum Datenfehler finden Sie im Parametriertool Giber den Me-
nibefehiTest» Fehlerauswertungund i.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Aufrufbeispiel Nachfolgend erhalten Sie ein Aufrufbeispiel fir FC MODE_WR
AWL Erlauterung
O DB_FM.JOB_WR.BUSY; /I Schreibauftrag lauft
(0] DB_FM.JOB_WR.IMPOSS; /I Schreibauftragsbearbg. nicht moglich
SPB DAWR; /I Sprung zum Aufruf
ATO02: U G_STUFE_SETZEN,;
SPEN STRS;
L B#16#1; /I Schreibauftr.-Nr. 1 fur Geschw.-St.
SPA  EINT;
STRS: L B#16#0; /I nur Steuersignale tUbertragen
EINT: T DB_FM.JOB_WR.NO; /I Schreibauftrags-Nr. im Anwender-DB
DAWR: CALL MODE_WR( /I FC Daten schreiben
DB_NO = WH16#1,
RET_VAL := FEHLERCODE_SCHREIBEN)
UN BIE; /I Binarergebnis
S FEHLER_SCHREIBFKT; /I Fehler bei der Initialisierung

6.2.1 Schreibauftrage bearbeiten

Ubersicht Vor der Bearbeitung von Schreibauftragen muf3 der zum Schreibauftrag zu-
gehdrige Datenbereich mit den entsprechenden Werten versorgt sein. Der
letzte Schreibauftrag muf3 abgearbeitet sein, d. h. im Anwender-DB ist
JOB_WR.NO (Datenbyte DBBO0) geléscht und das Statusbit JOB_ WR.DONE
gesetzt.

Einen Schreibauftrag stol3en Sie an, indem Sie die entsprechende Schreibauf-
trags-Nr. in JOB_WR.NO eintragen

Folgende Schreibauftrage (JOB_WR.NO) sind bekannt:

In der nachfolgenden Tabelle bedeuten:

Betriebsart: T — Tippen
STE — Steuern
REF — Referenzpunktfahrt
SM — Schrittmalfahrt relativ
MDI — MDI (M. anual_Data_hput)
A/AE  — Automatik/Automatik Einzelsatz

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Betriebsarten Auf- Adr. im siehe
Systemdaten trags-Nr. | AW-DB T |STE | REF | SM | MDI | A/AE Kap.

Solldatensind Daten/Parameter fiir die entsprechende Betriebsart.
VLEVEL_1_ 2 —

Geschwindigkeitsstufen 1, 2 1 90.0 - © © = © ©
CLEVEL_1 2 -
Spannungs-/Frequenzstufen 1, 2 2 98.0 © = © © © © 922
TARGET_254 —
Sollwert fur Schrittmald 3 86.0 © © © = © ©
MDI_BLOCK — MDI-Satz 6 1060 | o | o | o |o| O o

Solldaten mit Ausfuhrung aktivieren betriebsarteniibergreifende Einstellungen/Funktionen.

ggg?r(l:eT:\r'/\lD;ten andern 8 126.0 XX A B B X
Binzeleinsielungen 10 a0 |o|x o |olo |0
o commos | w0 |« |1 |5 |x] < | -
iIEIFI{pSJﬁ(IZSeFrSsE;;bung 12 44.0 XX I I X |[9.34
SETTING_ACT_VALUE — 13 48.0 X " _ « " « 935

Istwert setzen

FLYING_SETTING_ACT_VALUE — _ _
fliegendes Istwert setzen 14 52.0 X X X X
DIG_lO - digitale Ausgénge 15 150.0 X X X X X X 9.8.2
MDI_FLY — MDI-Satz fliegend 16 152.0 - - - - X - 9.2.5
PROG_SEL - Programmanwahl 17 172.0 - - - - - O 9.2.g
REQ_APP —

Anforderung Applikationsdaten 18 176.0 X X X X X X
TEACH_IN — Teach In 19 180.0 X | - - | x X -
SETTING_REFERNCE_POINT — 21 56.0 X X X x X _ 939
Bezugspunkt setzen

SRV_IN - reserviert 22 182.0

Daten werden angenommen und erst in der entsprechenden BA bearbeitet.
Daten werden angenommen bzw. bearbeitet.
— Daten werden mit Fehlermeldung (siehe Fehlerbearbgitung Tabelle 11-8 KI.4/Nr. 1) abgewiesen.

O Daten, die fur die Bewegung der Achse bendétigt werden; bei Einzeleinstellungen wird die Reglerfreigabe bendtigt.
Daten/Einzeleinstellungen sind mindestens einmal pro Kanal zur FM 453 bertragen.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Schreibauftrag-
status

Der Status eines Schreibauftrages wird im Anwender-DB (Datenbyte DBB1)

angezeigt.

Tabelle 6-2  Schreibauftragstatus

Bit im JOB_WR
(DBX1.)

Bedeutung

.BUSY, 0

=1, Schreibauftrag lauft

Dieses Bit wird vom FC MODE_WR gesetzt, sobald er einen Schreibauftrag
bearbeitet (JOB_WR.NO > 0 und Bit 2 JOB_WR.IMPOSS = 0).

Dieses Bit wird vom FC MODE_WR geldscht, sobald der Schreibauftrag beendgt ist

(JOB_WR.NO = 0).

.DONE, 1

=1, Schreibauftrag beendet
Dieses Bit wird vom FC MODE_WR gesetzt, sobald er einen Schreibauftrag beg
hat (auch mit Fehler und unbekanntem Auftrag)
Dieses Bit wird vom FC MODE_WR geldscht, wenn ein neuer Schreibauftrag
beginnt. Sie kénnen dieses Bit selbsstandig I6schen

.IMPGSS, 2

=1, eine Schreibauftragsbearbeitung ist in diesem Zyklus nicht moglich:
— da die Achse nicht parametriert ist
— der Testbetrieb eingestellt ist
— keine Betriebsart aktiv ist
— die angewahlte Betriebsart noch nicht eingestellt ist
In diesem Fall kénnen Sie den Schreibauftrag (JOB_WR) anstehen lassen ode

ndet

auch

lI6schen. Der FC MODE_WR I8scht das Bit, wenn alle oben genannten Bedingyngen

erfillt sind.

.UNKNOWN, 3

=1, Schreibauftrag unbekannt
Der von lhnen angegebene Schreibauftrag (JOB_WR) liegt nicht im bekannten B

ereich

(siehe Fehlerauswertung). Der FC MODE_WR I8scht dieses Bit, sobald JOB_WR eine

erlaubte Nummer enthélt. Die unbekannte Nummer bleibt solange erhalten.

.MODE_BUSY, 6

= 1, Beim Starten einer Betriebsart/Bewegung mit den entsprechenden Steuersigng|
bei der Rickmeldung BL = 1 (Bearbeitung lauft).

MODE_BUSY mit Aufruf/Start des FCs R
WORKING (BL) mit Start der Bewegung durch die =y N

.POS_REACHED, 7

=0 Bei der Rickmeldung POS_ROD = 0 (Position erreicht, Halt) oder beim Starter
einer Betriebsart mit den entsprechenden Steuersignalen.

POS_REACHED — 1 I mit Aufruf/Start des FCs
mit Start der Bewegung durch die FM

POS_POD [PEHF——  —

6-10
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6.2.2 Betriebsarten steuern

Ubersicht Zum Steuern der Achse in den einzelnen Betriebsarten sind Steuer-/Rickmel-
designale notwendig.

Die Betriebsarten sind im Kapitel 9.2 beschrieben. Die Steuer-/Rickmeldesi-
gnale und Handhabungshinweise sinl 9.1 beschrieben.

Die Steuersignale sind vom Anwender in den Anwender-DB zu schreiben.
Durch den FC MODE_WR werden die Steuersignale aus dem Anwender-DB
zur FM 453 und die Ruckmeldesignale von der FM 453 in den Anwender-DB

Ubertragen.
Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

Byte
Steuersignale:

20 BFQ/FSQ TFB

21 AF SA EFG [QMF | R+ R— STP | ST

22 BA

23 BP

24 OVERR

= | [ [ [ T [ T ]
Ruckmeldesignale:

28 PARA DF BF/FS TFGS

29 PBR |[T-L WFG |BL SFG

30 BAR

31 |PEH | | Fiws | |[FR+  |[FR- |[ME |[sWYN

32 MNR

s | [ [ [w [ T T |

Weiterhin sind zum Steuern der FM 453 Einzeleinstellungen (im Anwen-
der-DB ab Adr. 40) und Einzelkommandos (im Anwender-DB ab Adr. 42)
notig. Diese sind mit Schreibauftrédgen (Systemdaten) zu Ubertragen.

Einzeleinstellungen Einzelkommandos
Langenmessung Maschinendaten aktiviergn
fliegendes Messen Restweg ldschen
Referenzpunkt nachtriggern automatischer Satzriicklapf
Freigabeeingang abschalten automatischer Satzvorlauf
Software-Endlageniiberwachung abschalten Restart
Nachflhrbetrieb (nur bei Antriebeb mit Geber) Istwert setzen riickgéangid

Software-Endlageniiberwachung
automatische Driftkompensation (nur bei Servoantrigb)
Drehuiberwachung (nur bei Schrittantrieb ohne Gebgr)
Reglerfreigabe
parkende Achse
Simulation

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlerbehand- Ruckmeldesignale [BF/FS] und [DF] (Sammelfehlermeldungen)
lung

Fehlerspezifikation im Anwenderprogramm (falls nétig)

Auslesen (bei BF/FS) des DS 162 (Kanal 1), DS 197 (Kanal 2), DS 232 (Kanal|3)
bzw. Auslesen (bei DF) des DS 163 (Kanal 1), DS 198 (Kanal 2), DS 233 (Kanal 3)
siehe unter Anwendungsbeispiele Beispiel 2

Fehlerquittierung

Setzen/Ldschen des Steuersignales [BFQ/FSQ)]
bzw.
bei Meldung [DF}—+ Schreiben eines neuen Schreibauftrages

In der nachfolgenden Tabelle sind die Steuer- und Rickmeldesignale in
deutsch und englisch erklart.

Tabelle 6-3  Steuer-/Riickmeldesignale

deutsch englisch Bedeutung

Steuersignale

BP MODE PARA- | Betriebsartenparameter

METER Geschwindigkeitsstufen 1 und 2
Spannungs-/Frequenzstufen 1 und 2
SchrittmaBauswahl 1...100, 254

BA MODE Betriebsart
Tippen 01
Steuern 02
Referenzpunktfahrt 03
SchrittmaRfahrt relativ 04
MDI 06
Automatik 08
Automatik Einzelsatz 09

R+ DIR_P Richtung Plus

R— DIR_M Richtung Minus

STP STOP Stop

ST START Start

OVERR | OVERRIDE Override

AF DRV_EN Antriebsfreigabe

SA SKIP_BLK Satz ausblenden

EFG READ_EN Einlesefreigabe

QMF ACK_MF Quittung M-Funktion

BFQ/FSQ| OT_ERR_A Bedien- und Fahrfehler quittieren

TFB TEST_EN Umschalten P-BUS-Schnittstelle auf “Inbetriebnahme”

Ruckmeldesignale

MNR NUM_MF M-Funktionsnummer
BL WORKING Bearbeitung lauft
SFG START_EN Startfreigabe

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 6-3  Steuer-/Riickmeldesignale, Fortsetzung
deutsch englisch Bedeutung
BF/FS OT_ERR Bedien-/Fahrfehler

BAR MODE aktive Betriebsart

AMF STR_MF Anderung der M-Funktion

PBR PR_BACK Programmbearbeitung rickwarts

T-L DT_RUN Verweilzeit lauft

PEH POS_ROD Position erreicht, Halt

FR+ GO_P Fahren Plus

FR— GO_M Fahren Minus

ME MSR_DONE Messung Ende

SYN SYNC Kanal synchronisiert

DF DATA_ERR Datenfehler

FIWS FAVEL fliegendes Istwert setzen fertig

TFGS TST_STAT Umschalten P-BUS-Schnittstelle erfolgt

WFG WAIT_EN Warten auf externe Freigabe
PARA PARA Kanal parametriert

6.3

Aufgabe

FC RD_COM (FC 3) — Leseauftrage zyklisch bearbeiten

Mit dem FC RD_COM fiihren Sie Leseauftrdge aus. Dazu rufen Sie den

FC RD_COM im OB 1-Zyklus pro Kanal einmal auf.

Der letzte Leseauftrag mulR abgearbeitet sein, d. h. im Anwender-DB ist
JOB_RD.NO (Datenbyte DBB2) geltéscht und das Lesestatusbit

JOB_RD.DONE gesetzt.

Einen neuen Leseauftrag stof3en Sie an, indem Sie die entsprechende Le-
seauftrag-Nr. in JOB_RD.NO eintragen.

Den FC RD_COM binden Sie nicht in Ihr Anwenderprogramm ein, wenn Sie
keine Leseauftrage bearbeiten.

Der FC fuhrt die folgende Aktion durch:

Ausfiihren des Leseauftrages (JOB_RD) aus dem Anwender-DB mit Ubertra-
gen der zugehdorigen Daten in den Anwender-DB und anzeigen des Leseauf-
tragstatus.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Aufrufmdglich-
keiten

Aufruf in KOP-Darstellung

Aufruf in AWL-Darstellung

Beschreibung der
Parameter

Funktionsweise

(Kontaktplan) (Anweisungsliste)

FC RD_COM CALL RD_COM(
—EN ENO— DB_NO =
—|PBNO RET_VAL — RET_VAL =)

Die nachfolgende Tabelle beschreibt Ihnen die Parameter dieses FCs.

Name Datentyp | P-Typ Bedeutung
DB_NO WORD E Datenbausteinnummer
RET_VAL [INT A Returncode des SFC 59 “RD_REC”

Parametertypen: E = Eingangsparameter, A = Ausgangssparameter

Die Funktion arbeitet mit einem Anwender-DB zusammen. Die Struktur des
Anwender-DBs finden Sie in der Bibliothek FMSTSVLI im Datentyp

UDT 1. Fir jeden Kanal bendtigen Sie einen Anwender-DB, der Eintrage
zum Adressieren der FM 453 und die Daten fiir die einzelnen Funktionen der
FM 453 enthalt. Die DB-Nummer wird beim Aufruf des FCs mit dem Para-
meter DB_NO Ubergeben.

Anwenderprogramm

entspr. Auftr.-Nr.

=
/

z. B. Leseauftrag mdoglich

Steuersignale

Ruckmeldesignale

Systemdaten

3. <

Systemdaten —
Daten/Werte fur
Schreibauftrage

Systemdaten —
Daten/Werte von
der FM 453 zu-
rickgemeldet

Was mul3 der Anwender tun? Was tut der
Anwender-DB FC 3? FM 453
Schreibauftr.-Nr.
Status des FC 2
> Leseauftr.-Nr. - *> Abfragen/Léschen [
Status auswerten
Statusdes FC3 [* Setzen/Léschen

Systemdaten It.
Auftrags-Nr. von
der FM eintragen

6-14
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Folgende Leseauftrage (JOB_RD.NO) sind bekannt:

In der nachfolgenden Tabelle bedeuten:

Betriebsart: T — Tippen
STE — Steuern
REF — Referenzpunktfahrt
SM — Schrittmal3fahrt relativ
MDI — MDI (M anual_Data_hput)
A/AE  — Automatik/Automatik Einzelsatz
Betriebsarten Auf- Adr. im siehe
Anzeigedatensind Daten/Parameter, die von der FM zuriickgemeldet werden.
DIG_IO — dig. Ein-/Ausgange 101 150.0 X | x X X X X
OP_DAT — Grundbetriebsdaten 102 198.0 X X X X X X 9.3.11
ACT_BLCK — aktiver NC-Satz 103 230.0 X
9.3.124
NXT_BLCK — néchster NC-Satz 104 250.0 X
APP_DAT — Applikationsdaten 105 270.0 X X X X X X 9.3.1§
BLCK_EXT - Istwert-Satzwechsel | 107 286.0 X 9.3.14
SERV_DAT - Servicedaten 108 290.0 X X X X X X 9.3.1%
SRV_OUT - reserviert 109 322.0
OP_DAT1 — Zusatzbetriebsdaten | 110 354.0 X | x X X X X
PAR_READ - Parameter/Daten 114 366.0 X X X X X X 9.3.1

o Daten werden angenommen und erst in der entsprechenden BA bearbeitet.
x Daten werden angenommen bzw. bearbeitet.
— Daten werden mit Fehlermeldung (siehe Fehlerbearble 11-8 KI.4/Nr. 1) abgewiesen.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Leseauftragstatus

Der Status eines Leseauftrages wird im Anwender-DB (Datenbyte DBB3)
angezeigt

Bitim JOB_RD
(DBX3.)

Bedeutung

.BUSY, 0

=1, Leseauftrag lauft

Dieses Bit wird vom FC RD_COM gesetzt, sobald er einen Leseauftrag bearbeitet
(JOB_RD.NO > 0 und JOB_RD.IMBOSS = 0)

Dieses Bit wird vom FC RD_COM geléscht, sobald der Leseauftrag beendet ist
(JOB_RD.NO = 0).

.DONE, 1

=1, Leseauftrag beendet
Dieses Bit wird vom FC RD_COM gesetzt, sobald er einen Leseauftrag beendet hat
(auch mit Fehler)
Dieses Bit wird vom FC RD_COM gel6scht, wenn ein neuer Leseauftrag beginnt. Sie
kénnen dieses Bit selbsténdig I6schen

.IMPOSS, 2

=1, Leseauftrag z. Z. nicht méglich
Eine Leseauftragsbearbeitung ist nicht moglich:
— da die Achse nicht parametriert ist
— keine Betriebsart vorgewahlt ist
— der Testbetrieb eingestellt ist

In diesem Fall kénnen Sie den Leseauftrag (JOB_RD.NO) anstehen lassen oder auch
I6schen. Der FC RD_COM l6scht das Bit, wenn alle oben genannten Bedingungen
erfullt sind.

.UNKNOWN, 3

=1, Leseauftrag unbekannt
Der von Ihnen angegebene Leseauftrag (JOB_RD.NO) liegt nicht im bekannten
Bereich (siehe Fehlerauswertung). Der FC RD_COM léscht dieses Bit, sobald
JOB_RD.NO eine erlaubte Nummer enthélt. Die unbekannte Nummer bleibt solange
erhalten.

Fehlerauswertung

6-16

Aufgetretene Fehler zeigt das Binarergebnis (BIE = 0) an.
Méogliche Fehler sind:
¢ unbekannter Schreibauftrag (siehe JOB_RD.UNKNOWN)

¢ Datenubertragungsfehler bei der Datentibertragung mit dem SFC 59
“RD_REC". Der Fehler wird am Ausgangsparameter RET_VAL zur
Verfiigung gestellt (siehe Referenzhandb8ghtemsoftware flr
S7-300/400; System- und Standardfunktignen

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Aufrufbeispiel Nachfolgend erhalten Sie ein Aufrufbeispiel fir FC RD_COM
AWL Erlauterung
O DB_FM.JOB_RD.BUSY; /I Leseauftrag lauft
(0] DB_FM.JOB_RD.IMPCSS; /I Leseauftragsbearbg. nicht méglich
SPB DARD; /I Sprung zum Aufruf
L B#16#66; /I Leseauftr. 102 fur Grundbetriebsdaten
T DB_FM.JOB_RD.NO; /I Ablage in das Auftragsfach
DARD: CALL RD_COM( /I FC Daten lesen aufrufen
DB_NO = WHI16#1, // DB-Nummer
RET_VAL := FEHLERCODE_LESEN) /I Returnwert
UN BIE; /I Binérergebnis
S FEHLER_LESEFKT; /I Fehler bei der Initialisierung
6.4 Diagnoseinformationen lesen
Ubersicht Mit dem FC DIAG_RD (FC 4) bzw. FC DIAG_INF (FC 6) lesen Sie die
Diagnosealarmdaten fir alle drei Kanale in den Anwender-DB.
FC 4 und FC 6 sind entsprechend der Anwendung nur alternativ zu verwen-
den.
6.4.1 FC DIAG_RD (FC 4) — Diagnosealarmdaten im OB 82 lesen
Aufgabe Der Aufruf des FC DIAG_RD ist nur im Alarm-OB 82 erlaubt.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Aufrufmdglich-
keiten

Beschreibung der
Parameter

Funktionsweise

Fehlerauswertung

6-18

Aufruf in KOP-Darstellung Aufruf in AWL-Darstellung
(Kontaktplan) (Anweisungsliste)
FC DIAG_RD CALL DIAG_RD(
— EN ENO — DB_NO =
— DB_NO RET_VAL[— RET_VAL =
— IN_DIAG IN_DIAG =)

Die nachfolgende Tabelle beschreibt Ihnen die Parameter des FC DIAG_RD

Name Datentyp | P-Typ Bedeutung
DB_NO WORD E Datenbausteinnummer
RET_VAL | INT A Returncode des SFC 59 RD_REC

IN_DIAG | BOOL E/A Ansto3 zum Lesen der Diagnosedaten, wird nach
Ausfiihrung von FC 4 geldscht.

Parametertypen: E = Eingangsparameter, A = Ausgangsparameter,
E/A = Durchgangsparameter (Anstol3parameter)

Die Funktion arbeitet mit einem Anwender-DB zusammen. Die DB-Nr. wird
bei Aufruf der Funktion mit dem Parameter DB_NO ubergeben.

Das Lesen der Diagnosealarmdaten DIAGNOSTIC_INT_INFO (im Anwen-
der-DB ab Adr. 72) wird gestartet, indem Sie den Durchgangsparameter
IN_DIAG auf Eins setzen. Der Parameter wird vom FC nach Erfullung des
Auftrags wieder zuriickgesetzt.

Wahrend der Auftrag lauft bleibt der Durchgangsparameter gesetzt. Die
Ubertragung der Daten ist beendet, wenn der Durchgangsparameter
zurlckgesetzt ist (IN_DIAG = FALSE).

Aufgetretene Fehler zeigt das Binarergebnis (BIE = 0) an.

Mégliche Fehler sind:

Datenlbertragungsfehler bei der Datenlbertragung mit dem SFC 59
“RD_REC". Der Fehler wird am Ausgangsparameter RET_VAL zur
Verfiigung gestellt (siehe Referenzhandb8gktemsoftware fur S7-300/400;
System- und Standardfunktiofen

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Diagnosedaten

Meldung an die CPU (vorausgesetzt: Alarmmeldung aktiviert p. 5.2)

Diagnosealarm

kein OB 82
vorhanden—+
CPU gehtin

STOP

OB 82

OoB1

Eintrag der Diagnoseinfor; Eintrag der Diagnoseinfor-| Aufruf
mation in den Diagnosepufmation in den AW-DB ab | FC 6

fer der CPU (4Byte) mit | Adr. 72 mit Aufruf des FC 4
call SFC 52

wenn Betriebsfehler:
(Adr. im AW-DB 80.7/82.7/84.7)

weitere Fehlerspezifikation durch Auslesen des DS 164 (Kanal 1
DS 199 (Kanal 2), DS 234 (Kanal 3) im OB 1
siehe unter Anwendungsbeispiele Beispiel 2

)

Die nachfolgende Tabelle enthalt die Diagnoseinformationen fur Kanal 1...3,
DIAGNOSTIC_INT_INFO im Anwender-DB ab Adresse 72.

Tabelle 6-4  Diagnoseinformationen
Daten- | Byte-. Bedeutung
format Bit-Nr.

4 xByte [0.0 Baugruppen-/Sammelstérungen (kommend und gehend)
0.1 interner Fehler/HW-Fehler (Sammelfehler Byte 2, 3)
0.2 externer Fehler
0.3 externer Kanalfehler (Sammelfehler Byte 8, 10, 12)
0.6 Baugruppe nicht parametriert
1.0...3 | Typklasse der Baugruppe, fur die FM 453 = 08H
14 Kanalinformation vorhanden
2.1 Kommunikationsstérung (K-Bus)
2.3 Zeitiberwachung angesprochen/Watch-Dog
2.4 Baugruppeninterne Versorgungsspannung ausgefallen (N
3.2 FEPROM-Fehler
3.3 RAM-Fehler
3.6 ProzefRalarm verloren

12 x Byte | 4 FM-Pos-Kennung (74H)
5 Lange der Diagnoseinformation (16)
6 Kanalanzahl (3)
7.0...2 | Kanalfehlervektor (1...3)
8.0 Kabelbruch (Inkrementalgeber) fur Kanal 1
8.1 Fehler Absolutgeber fir Kanal 1
8.2 Fehlerimpulse Inkr. bzw. Nullmarke fehlt fur Kanal 1
8.3 Spannungsiiberwachung Geber fir Kanal 1

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 6-4 Diagnoseinformationen, Fortsetzung

Daten- | Byte-. Bedeutung
format Bit-Nr.
8.4 Spannungsiiberwachungl15 V fir Kanal 1
8.5 Spannungsiiberwachung digitale Ausgénge fur Kanal 1
8.7 Betriebsfehler (siehe Kap. hl, Fehlerbehandlung) fir Kanal 1
9 frei
10 analog Byte 8 fur Kanal 2
11 frei
12 analog Byte 8 fur Kanal 3
13..15 |frei
Hinweise fir den Byte 0 bis 3 werden bei einem Diagnoseereignis automatisch zur CPU Uber-
Anwender tragen, und der Diagnose-Organisationsbaustein (OB 82) wird aufgerufen.

Der Diagnose-OB ist in das AWP aufzunehmen, sonst geht die CPU in den
Betriebszustand "Stop”. Byte 0 enthalt Sammelfehlermeldungen, die gleich-
zeitig mit den entsprechenden Meldungen im Byte 2, 3, 8 gesetzt werden.

Der Betriebsfehler (Byte 8.7) ist nochmals spezifiziert. Die Fehlernummern
stehen im Diagnosepuffer der FM 453 und im Datenbaustein fur Statusmel-
dungen (DB-SS) fur Anzeigezwecke zur Verfiigung (siehe Kapitel ). Fir eine
besondere Fehlerauswertung im Anwenderprogramm stehen diese Fehler-
nummern im DS164 zur Verfiigung.

Byte.Bit: 0.0
Baugruppen-
storung
Byte.Bit: 0.1 Byte.Bit: 0.2 Byte.Bit: 0.3
interner externer externer
Fehler Fehler Kanalfehler
v / v \
Byte.Bit: 2.1...4 Byte.Bit: Byte.Bit: Byte.Bit:
) .0..7 10.0...7 .0...
Byte.Bit: 3.2..6 8.0 0.0 12.0..7
Kanal 1 Kanal 2 Kanal 3

Bild 6-3  Auswerten Diagnoseinformation

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
6-20 C79000-G7000-C453-01



Programmieren der FM 453

Aufrufbeispiel
im OB 82

AWL

Nachfolgend erhalten Sie ein Aufrufbeispiel fir FC DIAG_.RD

Erluterung

S DIAG_READ;

CALL DIAG_INF(

/I Anstol3 der Lesefunktion

/I Aufruf FC Diagnoseinformation

DB_NO = WH16#1, /I DB-Nummer
RET_VAL := FEHLERCODE_LESEN, /I Returnwert
IN_DIAG := DIAG_READ); /I Anstol3 zum Lesen
UN BIE; /I Binarergebnis
S FEHLER_LESEFKT; /I Fehler bei der Initialisierung

6.4.2 FC DIAG_INF (FC 6) — Diagnosealarmdaten im OB 1 lesen

Aufgabe

Funktionsweise

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Der Aufruf des FC DIAG_INF ist im OB 1 (bzw. auch in einer anderen zyk-
lischen Programmebene) erlaubt.

Aufrufmdéglichkeit, Parameter und Fehlerauswertung siehe Kapitel|6.4.1.

Die Funktion arbeitet mit einem Anwender-DB zusammen. Die DB-Nr. wird
bei Aufruf der Funktion mit dem Parameter DB_NO ubergeben.

Das Lesen der Diagnosealarmdaten DIAGNOSTIC_INT_INFO (im An-
wender-DB ab Adr. 72) wird gestartet, indem Sie den Durchgangsparameter
IN_DIAG auf Eins setzen. Der Parameter wird vom FC nach Erfullung des
Auftrags wieder zurlickgesetzt. Der FC mul3 solange aufgerufen werden, bis
er den Durchgangsparameter wieder zuriickgesetzt hat. Bei zentralem Einsatz
der FM 453 wird der Leseauftrag innerhalb eines einzigen Bausteinaufrufes
abgearbeitet. Bei dezentralem Einsatz der FM 453 kann die Bearbeitung des
Leseauftrag mehrere Bausteinaufrufe bendtigen.

Wahrend der Auftrag lauft bleibt der Durchgangsparameter gesetzt. Die
Ubertragung der Daten ist beendet, wenn der Durchgangsparameter
zurlckgesetzt ist (IN_DIAG = FALSE).
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Aufrufbeispiel Nachfolgend erhalten Sie ein Aufrufbeispiel fir FC DIAG_INF
im OB 1
AWL Erlauterung
0] DIAG_READ; /I FC-Aufruf, wenn Anstol3merker gesetzt
SPB DIRD;
S DIAG_READ; /I Anstol3 der Lesefunktion
DIRD: CALL DIAG_INF( /I Aufruf FC Diagnoseinformation
DB_NO = WH16#1, // DB-Nummer
RET_VAL := FEHLERCODE_LESEN, /I Returnwert
IN_DIAG := DIAG_READ); /I Anstol3 zum Lesen
U DIAG_READ; /I Sprung zum Ende, wenn Leseauftrag noch
SPB END; /I nicht beendet ist
UN BIE; /I Binérergebnis
S FEHLER_LESEFKT; /I Fehler bei Lesefunktion
END: NOP O;

6-22

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01



Programmieren der FM 453

6.5 FC MSRMENT (FC 5) — Mel3werte lesen

Aufgabe

Aufrufmdglich-
keiten

Beschreibung der
Parameter

Funktionsweise

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Mit dem FC MSRMENT lesen Sie die Mel3werte in den Anwender-DB (ab
Adresse 60). Der Aufruf des FC MSRMENT kann im OB 40, falls der Pro-

zeRalarm aktiviert wurde (siehe Kapitel 5.2 ) oder im OB 1 erfolgen. Der
Aufruf des FC 5 in beiden OBs gleichzeitig ist nicht erlaubt.

Aufruf in KOP-Darstellung Aufruf in AWL-Darstellung
(Kontaktplan) (Anweisungsliste)
FC MSRMENT CALL MSRMENT(
— EN ENO — DB_NO =
— DB_NO RET_VAL[— RET_VAL =,
— IN_MSR IN_MSR =)

Die nachfolgende Tabelle beschreibt Ihnen die Parameter des FC 5

Name Datentyp | P-Typ Bedeutung
DB_NO WORD E Datenbausteinnummer
RET_VAL | INT A Returncode des SFC 59 RD_REC
IN_MSR |[BOOL E/A Lesevorgang starten

Parametertypen: E = Eingangsparameter, A = Ausgangsparameter,
E/A = Durchgangsparameter (Anstol3parameter)

Die Funktion arbeitet mit einem Anwender-DB zusammen. Die DB-Nr. wird
bei Aufruf der Funktion mit dem Parameter DB_NO ubergeben.

Das Lesen der MeRwerte MEASUREMENT_VALUES (im Anwender-DB ab
Adr. 60) wird gestartet, indem Sie den Durchgangsparameter IN_MSR auf
Eins setzen. Der Parameter wird vom FC nach Erfullung des Auftrags wieder
zurlickgesetzt. Der FC mul3 solange aufgerufen werden, bis er den Durch-
gangsparameter wieder zuriickgesetzt hat. Bei zentralem Einsatz der FM 453
wird der Leseauftrag innerhalb eines einzigen Bausteinaufrufes abgearbeitet.
Bei dezentralem Einsatz der FM 453 kann die Bearbeitung des Leseauftrag
mehrere Bausteinaufrufe bendétigen (gilt nur fur Aufruf im OB 1).

Wahrend der Auftrag lauft bleibt der Durchgangsparameter gesetzt. Die
Ubertragung der Daten ist beendet, wenn der Durchgangsparameter
zurickgesetzt ist (IN_MSR = FALSE).

6-23



Programmieren der FM 453

Fehlerauswertung

Mégliche Fehler sind:

Aufgetretene Fehler zeigt das Binarergebnis (BIE = 0) an.

Datenlbertragungsfehler bei der Datenlbertragung mit dem SFC 59
“RD_REC”. Der Fehler wird am Ausgangsparameter RET_VAL zur
Verfugung gestellt (siehe Referenzhandb8ghtemsoftware fiir S7-300/400;
System- und Standardfunktiofen

Aufrufbeispiel Nachfolgend erhalten Sie ein Aufrufbeispiel im OB 1
imOB 1
AWL Erlauterung
U DB_FM.CHECKBACK_SIGNALS.MSR_DONE; // Rickmeldung "Messung beendet”
FP FLANKENMERKER_MESSUNG_BEENDET; // Flankenmerker fiir "Messung beendet”
S "ANSTOSS_LESEFKT"; /I Anstol3parameter setzen
CALL MSRMENT( /I AUFRUF FC MSRMENT
DB_NO = WH16#1,
RET_VAL := FEHLERCODE_LESEN,
IN_MSR := "ANSTOSS_LESEFKT");
U "ANSTOSS_LESEFKT"; /I Anstol3bit ist noch gesetzt
SPB  NWE;
UN BIE; /I Kommunikationsfehler
S FEHLER_LESEFKT; /I Fehler bei Lesefunktion anzeigen
NWE: NOP 0;
Aufrufbeispiel Nachfolgend erhalten Sie ein Aufrufbeispiel im OB 40
im OB 40
AWL Erlauterung
S MW_LESEN; /I Auftrag setzen
CALL MSRMENT( /I AUFRUF FC fur Mel3werte lesen
DB_NO = WHI16#1, // DB-Nummer
RET_VAL := FEHLERCODE_LESEN, /I Returnwert
IN_MSR = MW_LESEN); /I Ansto3parameter
UN BIE; /I Binérergebnis
S FEHLER_LESEFKT; /I Fehler bei Lesefunktion anzeigen

6-24

Hinweis

Das Aktivieren von “Messen” und die Bildung der MeRwerte ist im

Kapitel 9.3.10 beschrieben.
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6.6 Anwender-Datenbaustein
Ubersicht Die nachfolgende Tabelle beschreibt Ihnen den Aufbau des Anwender-DBs.
Dieser Anwender-DB muf firr jeden genutzten Kanal angelegt werden.
Tabelle 6-5  Anwender-DB fiir die FM 453
Adresse| Adresse | Dekla- Variable Datentyp Anfangs- Kommentar
absolut | relativ | ration wert
Auftragsfach fur FC MODE_WR
0.0 JOB_WR STRUCT Schreibauftrage
0.0 +0.0 NO BYTE B#16#0 Schreibauftragsnummer
1.0 +1.0 BUSY BOOL FALSE Schreibauftrag lauft
1.1 +1.1 DONE BOOL FALSE Schreibauftrag beendet
1.2 +1.2 IMPOSS BOOL FALSE Schreibauftrag unmdglich
1.3 +1.3 UNKNOWN BOOL FALSE Schreibauftrag unbekannt
1.4 +1.4 BIT1_4 BOOL FALSE reserviert
1.5 +1.5 BIT1 5 BOOL FALSE reserviert
1.6 +1.6 MODE_BUSY BOOL FALSE Start einer Betriebsart
1.1 +1.7 POS_REACHED | BOOL FALSE Position erreicht
=2.0 END_STRUCT
Auftragsfach fir FC RD_COM
2.0 JOB_RD STRUCT Leseauftrage
2.0 +2.0 NO BYTE B#16#0 Leseauftragsnummer
3.0 +3.0 BUSY BOOL FALSE Leseauftrag lauft
3.1 +3.1 DONE BOOL FALSE Leseauftrag beendet
3.2 +3.2 IMPOSS BOOL FALSE Leseauftrag unmdglich
3.3 +3.3 UNKNOWN BOOL FALSE Leseauftrag unbekannt
=2.0 END_STRUCT
wird durch FC INIT_DB eingetragen
4.0 +4.0 WORD4 WORD W#16#0 | reserviert
6.0 +6.0 WORD6 WORD W#16#0 | reserviert
8.0 +8.0 WORDS WORD W#16#0 | reserviert
10.0 +10.0 WORD10 WORD W#16#0 | reserviert
12.0 +12.0 |stat MOD_ADR WORD W#16#0 | Baugruppenadresse
14.0 +14.0 |stat CH_ADR DWORD DW#16#0 | Kanaladresse
18.0 +18.0 | stat DS_OFFS BYTE B#16#0 Offset fUr kanalspezifische
Datensatznummer
19.0 +19.0 |[stat RESERV_2 BYTE B#16#0 reserviert

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 6-5  Anwender-DB fir die FM 453, Fortsetzung
ggrs%ﬁ? Ar\glr:t?je ?aet:(cﬁ- Variable Datentyp Anvaaer:tgs- Kommentar
Steuersignale: FC MODE_WR
20.0 stat CONTROL_ STRUCT Steuersignale
SIGNALS
20.0 +0.0 BITO_O BOOL FALSE reserviert
20.1 +0.1 TEST_EN BOOL FALSE Umschalten P-Bus-Schnitt-
stelle
20.2 +0.2 BITO_ 2 BOOL FALSE reserviert
20.3 +0.3 OT_ERR_A BOOL FALSE Bedien-/Fahrfehler quittiere
20.4 +0.4 BITO_4 BOOL FALSE reserviert
20.5 +0.5 BITO 5 BOOL FALSE reserviert
20.6 +0.6 BITO_6 BOOL FALSE reserviert
20.7 +0.7 BITO_7 BOOL FALSE reserviert
21.0 +1.0 START BOOL FALSE Start
21.1 +1.1 STOP BOOL FALSE Stop
21.2 +1.2 DIR_M BOOL FALSE Richtung Minus
21.3 +1.3 DIR_P BOOL FALSE Richtung Plus
21.4 +1.4 ACK_MF BOOL FALSE Quittung M-Funktion
215 +1.5 READ_EN BOOL FALSE Einlesefreigabe
21.6 +1.6 SKIP_BLK BOOL FALSE Satz ausblenden
21.7 +1.7 DRV_EN BOOL FALSE Antriebsfreigabe
22.0 +2.0 MODE BYTE B#16#0 Betriebsart
23.0 +3.0 MODE_ BYTE B#16#0 Betriebsartenparameter
PARAMETER
24.0 +4.0 OVERRIDE BYTE B#16#0 Override
25.0 +5.0 BYTES BYTE B#16#0 reserviert
26.0 +6.0 BYTEG6 BYTE B#16#0 reserviert
27.0 +7.0 BYTE7 BYTE B#16#0 reserviert
=8.0 END_STRUCT
Rickmeldesignale: FC MODE_WR
28.0 stat CHECKBACK _ STRUCT Ruckmeldesignale
SIGNALS
28.0 +0.0 DAIN BOOL FALSE reserviert
28.1 +0.1 TST_STAT BOOL FALSE Umschalten P-Bus-Schnitt-
stelle erfolgt
28.2 +0.2 BITO_2 BOOL FALSE reserviert
28.3 +0.3 OT_ERR BOOL FALSE Bedien-/Fahrfehler
284 +0.4 DATA_ERR BOOL FALSE Datenfehler
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Tabelle 6-5  Anwender-DB fir die FM 453, Fortsetzung

ggrs%ﬁ? Ar\glr:t?je ?aet:(cﬁ- Variable Datentyp Anvaaer:tgs- Kommentar

28.5 +0.5 FM_NSTQ BOOL FALSE reserviert

28.6 +0.6 FM_NST BOOL FALSE reserviert

28.7 +0.7 PARA BOOL FALSE parametriert

29.0 +1.0 START_EN BOOL FALSE Startfreigabe

29.1 +1.1 WORKING BOOL FALSE Bearbeitung lauft

29.2 +1.2 WAIT_EN BOOL FALSE Warten auf externe Freigabe

29.3 +1.3 BIT1_3 BOOL FALSE reserviert

29.4 +1.4 BIT1 4 BOOL FALSE reserviert

29.5 +1.5 DT_RUN BOOL FALSE Verweilzeit l1auft

29.6 +1.6 PR_BACK BOOL FALSE Programmbearbeitung
rackwarts

29.7 +1.7 BIT1 7 BOOL FALSE reserviert

30.0 +2.0 MODE BYTE B#16#0 aktive Betriebsart

31.0 +3.0 SYNC BOOL FALSE synchronisiert

311 +3.1 MSR_DONE BOOL FALSE Messung Ende

31.2 +3.2 GO _M BOOL FALSE Fahren Minus

31.3 +3.3 GO_P BOOL FALSE Fahren Plus

314 +3.4 BIT3 4 BOOL FALSE reserviert

315 +3.5 FAVEL BOOL FALSE fliegendes Istwert setzen fert

31.6 +3.6 BIT3 6 BOOL FALSE reserviert

31.7 +3.7 POS_ROD BOOL FALSE Position erreicht, Halt

32.0 +4.0 NUM_MF BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr.

33.0 +5.0 BIT5_ 0 BOOL FALSE reserviert

33.1 +5.1 BIT5_1 BOOL FALSE reserviert

33.2 +5.2 BIT5_2 BOOL FALSE reserviert

33.3 +5.3 BIT5_3 BOOL FALSE reserviert

33.4 +5.4 STR_MF BOOL FALSE Anderung M-Funktion

335 +5.5 BIT5 5 BOOL FALSE reserviert

33.6 +5.6 BIT5_6 BOOL FALSE reserviert

33.7 +5.7 BIT5_7 BOOL FALSE reserviert

34.0 +6.0 WORDG6 WORD W#16#0 | reserviert

36.0 +8.0 DWORDS DWORD DW#16#0 | reserviert

=12.0 END_STRUCT
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Tabelle 6-5  Anwender-DB fir die FM 453, Fortsetzung
ggrs%ﬁ? Ar\glr:t?je ?aet:(cﬁ- Variable Datentyp Anvaaer:tgs- Kommentar
Einzeleinstellungen: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 10
40.0 stat SINGLE_ STRUCT Einzeleinstellungen
FUNCTIONS
40.0 +0.0 SERVO_EN BOOL FALSE Reglerfreigabe
40.1 +0.1 GAUG_FLY BOOL FALSE fliegendes Messen
40.2 +0.2 BITO 2 BOOL FALSE reserviert
40.3 +0.3 BITO_3 BOOL FALSE reserviert
40.4 +0.4 BITO_4 BOOL FALSE reserviert
40.5 +0.5 TRAV_MON BOOL FALSE Drehiiberwachung
40.6 +0.6 PARK_AX BOOL FALSE parkende Achse
40.7 +0.7 SIM_ON BOOL FALSE Simulation ein
41.0 +1.0 BIT1 O BOOL FALSE reserviert
41.1 +1.1 BIT1_ 1 BOOL FALSE reserviert
41.2 +1.2 MSR_EN BOOL FALSE Langenmessung
41.3 +1.3 REFTRIG BOOL FALSE Referenzpunkt nachtriggern
41.4 +1.4 DI_EN BOOL FALSE Freigabeeingang abschalten
41.5 +1.5 FOLLOWUP BOOL FALSE Nachfihrbetrieb
41.6 +1.6 SSW_DIS BOOL FALSE SW-Endlageniiberwachung
abschalten
41.7 +1.7 DRIFTOFF BOOL FALSE automatische Driftkompensa
tion abschalten
=2.0 END_STRUCT
Einzelkomandos: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 11
42.0 stat SINGLE_ STRUCT Einzelkommandos
COMMANDS
42.0 +0.0 BITO O BOOL FALSE reserviert
42.1 +0.1 BITO_1 BOOL FALSE reserviert
42.2 +0.2 BITO_2 BOOL FALSE reserviert
42.3 +0.3 BITO_3 BOOL FALSE reserviert
42.4 +0.4 BITO_4 BOOL FALSE reserviert
42.5 +0.5 BITO_5 BOOL FALSE reserviert
42.6 +0.6 BITO_6 BOOL FALSE reserviert
42.7 +0.7 BITO_7 BOOL FALSE reserviert
43.0 +1.0 MDATA_EN BOOL FALSE MD aktivieren
43.1 +1.1 DEL_DIST BOOL FALSE Restweg I6schen
43.2 +1.2 SEARCH_F BOOL FALSE automatischer Satzvorlauf
43.3 +1.3 SEARCH_B BOOL FALSE automatischer Satzriicklauf
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43.4 +1.4 BIT1_4 BOOL FALSE reserviert
43.5 +1.5 RESET_AX BOOL FALSE Restart
43.6 +1.6 AVAL_REM BOOL FALSE Istwert setzen riickgéangig
43.7 +1.7 BIT1 7 BOOL FALSE reserviert
=2.0 END_STRUCT
Nullpunktverschiebung: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 12
44.0 | 44.0 | stat ‘ ZERO_OFFSET | DINT L#O0 Nullpunktverschiebung
Istwert setzen: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 13
48.0 48.0 stat SETTING_ DINT L#0 Istwert setzen
ACT_VALUE

fliegendes Istwert setzen:

FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 14

52.0

52.0

stat

FLYING_SET- DINT
TING_ACT_VA-
LUE

L#0

fliegendes Istwert setzen

Bezugspunkt setzen:

FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 21

56.0 56.0 stat SETTING_REFE- | DINT L#0 Bezugspunkt setzen
RENCE_PIONT
MeRwerte: FC MSRMENT
60.0 stat MEASURE- STRUCT MeRwerte
MENT_VALUES
60.0 +0.0 BEGIN_VALUE | DINT L#0 Anfangswert bzw. fliegende
MeRwert
64.0 +4.0 END_VALUE DINT L#0 Endwert
68.0 +8.0 LENGTH_ DWORD DW#16#0 | LAngenmelRwert
VALUE
=12.0 END_STRUCT
Diagnosealarmdaten: FC DIAG_INF/FC DIAG_RD
72.0 stat DIAGNOSTIC_ STRUCT Diagnosealarmdaten
INT_INFO
72.0 +0.0 BYTEO BYTE B#16#0 Systemspezifi Diagnosg
730 | +1.0 BYTEL BYTE Brleno | 02N Sieﬁfﬂ—}éﬁ'zl
74.0 +2.0 BYTE2 BYTE B#16#0
75.0 +3.0 BYTE3 BYTE B#16#0
76.0 +4.0 BYTE4 BYTE B#16#0 Kanaltyp
77.0 +5.0 BYTES BYTE B#16#0 Lange Info pro Kanal
78.0 +6.0 BYTEG6 BYTE B#16#0 Kanalanzahl
79.0 +7.0 BYTE7 BYTE B#16#0 Kanalfehler-Vektor
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80.0 +8.0 BYTES8 BYTE B#16#0 Einzelfehler sieﬂe Kap. §.4
81.0 +9.0 BYTE9 BYTE B#16#0
82.0 +10.0 BYTE10 BYTE B#16#0 reserviert
83.0 +11.0 BYTE1l BYTE B#16#0 reserviert
84.0 +12.0 BYTE12 BYTE B#16#0 reserviert
85.0 +13.0 BYTE13 BYTE B#16#0 reserviert
=14.0 END_STRUCT
Sollwert fir Schrittmalf3: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 3
860 [86.0 |[stat |TARGET 254 DWORD DW#16#0 | Sollwert fiir Schrittma3
Geschwindigkeitsstufe 1 und 2: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 1
90.0 stat VLEVEL_1 2 STRUCT Geschwindigkeitsstufe 1 u. 1
90.0 +0.0 VLEVEL_1 DWORD DW#16#0 | Geschwindigkeitsstufe 1
94.0 +4.0 VLEVEL_2 DWORD DW#16#0 | Geschwindigkeitsstufe 2
=8.0 END_STRUCT
Spannungs-/Frequenzstufe 1 und 2: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 2
98.0 stat CLEVEL_1_2 STRUCT Spannungs-/Frequenzstufe
und 2
98.0 +0.0 CLEVEL_1 DWORD DW#16#0 | Spannungs-/Frequenzstufe
102.0 +4.0 CLEVEL_2 DWORD DW#16#0 | Spannungs-/Frequenzstufe
=8.0 END_STRUCT
MDI-Satz: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 6
106.0 stat MDI_BLOCK STRUCT MDI-Satz
106.0 +0.0 BYTEO BYTE B#16#0 reserviert
107.0 +1.0 BYTE1 BYTE B#16#0 reserviert
108.0 +2.0 G_1 EN BOOL FALSE G-Funktionsgruppe 1
108.1 +2.1 G_2_EN BOOL FALSE G-Funktionsgruppe 2
108.2 +2.2 BIT2_2 BOOL FALSE reserviert
108.3 +2.3 BIT2_3 BOOL FALSE reserviert
108.4 +2.4 X_T_EN BOOL FALSE Position/Verweilzeit
108.5 +2.5 BIT2_5 BOOL FALSE reserviert
108.6 +2.6 BIT2_6 BOOL FALSE reserviert
108.7 +2.7 BIT2_7 BOOL FALSE reserviert
109.0 +3.0 V_EN BOOL FALSE Geschwindigkeit
109.1 +3.1 M_1 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 1
109.2 +3.2 M_2_EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 2
109.3 +3.3 M_3 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 3
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109.4 +3.4 BIT3_4 BOOL FALSE reserviert

109.5 +3.5 BIT3 5 BOOL FALSE reserviert

109.6 +3.6 BIT3_6 BOOL FALSE reserviert

109.7 +3.7 BIT3_7 BOOL FALSE reserviert

110.0 +4.0 G_1 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe

111.0 +5.0 G_2 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe

112.0 +6.0 BYTE6 BYTE B#16#0 reserviert

113.0 +7.0 BYTE7 BYTE B#16#0 reserviert

114.0 +8.0 X_T_VAL DINT L#0 Wert — Position/ Verweilzeit

118.0 +12.0 V_VAL DINT L#0 Wert der Geschwindigkeit

122.0 +16.0 M_1_VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 1

123.0 +17.0 M_2_ VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 2

124.0 +18.0 M_3_VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 3

125.0 +19.0 BYTE19 BYTE B#16#0 reserviert

=20.0 END_STRUCT
Parameter/Daten andern: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 8
126.0 stat PAR_CHAN STRUCT Parameter/Daten andern

126.0 +0.0 PAR_TYP BYTE B#16#0 DB-Typ

127.0 +1.0 PAR_NUMB BYTE B#16#0 Nummer

128.0 +2.0 PAR_COUN BYTE B#16#0 Anzahl

129.0 +3.0 PAR_JOB BYTE B#16#0 Auftrag

130.0 +4.0 PAR_DATA BYTE B#16#0 Datenfeld

131.0 +5.0 BYTES B#16#0

132.0 +6.0 BYTEG6 B#16#0

133.0 +7.0 BYTE7 B#16#0

134.0 +8.0 BYTES8 B#16#0

135.0 +9.0 BYTE9 B#16#0

136.0 +10.0 BYTE10 B#16#0

137.0 +11.0 BYTE11 B#16#0

138.0 +12.0 BYTE12 B#16#0

139.0 +13.0 BYTE13 B#16#0

140.0 +14.0 BYTE14 B#16#0

141.0 +15.0 BYTE15 B#16#0

142.0 +16.0 BYTE16 B#16#0
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143.0 +17.0 BYTE17 B#16#0
144.0 +18.0 BYTE18 B#16#0
145.0 +19.0 BYTE19 B#16#0
146.0 +20.0 BYTE20 B#16#0
147.0 +21.0 BYTE21 B#16#0
148.0 +22.0 BYTE22 B#16#0
149.0 +23.0 BYTE23 B#16#0
=24.0 END_STRUCT
digitale Ein-/Ausgange: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 15/FC RD_COM, Auftrags-Nr. 101
150.0 stat DIG_IO STRUCT digitale Ein-/Ausgénge
150.0 +0.0 D_INO BOOL FALSE digitaler Eingang 0
150.1 +0.1 D_IN1 BOOL FALSE digitaler Eingang 1
150.2 +0.2 D_IN2 BOOL FALSE digitaler Eingang 2
150.3 +0.3 D_IN3 BOOL FALSE digitaler Eingang 3
150.4 +0.4 BITO_4 BOOL FALSE reserviert
150.5 +0.5 BITO 5 BOOL FALSE reserviert
150.6 +0.6 BITO_6 BOOL FALSE reserviert
150.7 +0.7 BITO_7 BOOL FALSE reserviert
151.0 +1.0 D_OuUTO BOOL FALSE digitaler Ausgang 0
1511 +1.1 D_OuT1 BOOL FALSE digitaler Ausgang 1
151.2 +1.2 D_0OuUT2 BOOL FALSE digitaler Ausgang 2
151.3 | +1.3 D_OUT3 BOOL FALSE digitaler Ausgang 3
151.4 +1.4 BIT1_4 BOOL FALSE reserviert
151.5 +1.5 BIT1 5 BOOL FALSE reserviert
151.6 +1.6 BIT1 6 BOOL FALSE reserviert
151.7 +1.7 BIT1_7 BOOL FALSE reserviert
=2.0 END_STRUCT
MDI-Satz fliegend: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 16
152.0 stat MDI_FLY STRUCT MDI-Satz fliegend
152.0 +0.0 BYTEO BYTE B#16#0 reserviert
153.0 +1.0 BYTE1 BYTE B#16#0 reserviert
154.0 +2.0 G_1_EN BOOL FALSE G-Funktionsgruppe 1
154.1 +2.1 G_2 EN BOOL FALSE G-Funktionsgruppe 2
154.2 +2.2 BIT2_2 BOOL FALSE reserviert
154.3 +2.3 BIT2_3 BOOL FALSE reserviert
154.4 +2.4 X T EN BOOL FALSE Position/Verweilzeit
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154.5 +2.5 BIT2_5 BOOL FALSE reserviert
154.6 +2.6 BIT2_6 BOOL FALSE reserviert
154.7 +2.7 BIT2_7 BOOL FALSE reserviert
155.0 +3.0 V_EN BOOL FALSE Geschwindigkeit
155.1 +3.1 M_1 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 1
155.2 +3.2 M_2 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 2
155.3 +3.3 M_3 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 3
155.4 +3.4 BIT3_4 BOOL FALSE reserviert
1555 +3.5 BIT3_5 BOOL FALSE reserviert
155.6 +3.6 BIT3 6 BOOL FALSE reserviert
155.7 +3.7 BIT3_7 BOOL FALSE reserviert
156.0 +4.0 G_1 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. 1
157.0 +5.0 G_2 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. 2
158.0 +6.0 BYTEG BYTE B#16#0 reserviert
159.0 +7.0 BYTE7 BYTE B#16#0 reserviert
160.0 +8.0 X_T VAL DINT L#0 Wert — Position/ Verweilzeit
164.0 +12.0 V_VAL DINT L#0 Wert der Geschwindigkeit
168.0 +16.0 M_1 VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 1
169.0 +17.0 M_2_VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 2
170.0 +18.0 M_3 VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 3
171.0 +19.0 BYTE19 BYTE B#16#0 reserviert
=20.0 END_STRUCT
Programmanwabhl: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 17
172.0 stat PROG_SEL STRUCT Programmanwabhl
172.0 +0.0 PROG_NO BYTE B#16#0 Programmnummer
173.0 +1.0 BLCK_NO BYTE B#16#0 Satznummer
174.0 +2.0 PROG_DIR BYTE B#16#0 Bearbeitungsrichtung
175.0 +3.0 BYTE3 BYTE B#16#0 reserviert
=4.0 END_STRUCT
Anforderung Applikationsdaten: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 18
176.0 stat REQ_APP STRUCT Anforderung Applikationsda
ten
176.0 +0.0 CODE_AP1 BYTE B#16#0 Applikationsdaten 1
177.0 +1.0 CODE_AP2 BYTE B#16#0 Applikationsdaten 2
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178.0 +2.0 CODE_AP3 BYTE B#16#0 Applikationsdaten 3
179.0 +3.0 CODE_AP4 BYTE B#16#0 Applikationsdaten 4
=4.0 END_STRUCT
Teach In: FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 19
180.0 stat TEACH_IN STRUCT Teach In
180.0 +0.0 PROG_NO BYTE B#16#0 Programmnummer
181.0 +1.0 BLCK_NO BYTE B#16#0 Satznummer
=2.0 END_STRUCT
FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 22
182.0 stat SRV_IN STRUCT reserviert
182.0 +0.0 SRV_IN1 DINT L#0
186.0 +4.0 SRV_IN2 DINT L#0
190.0 +8.0 SRV_IN3 DINT L#0
194.0 +12.0 SRV_IN4 DINT L#0
=16.0 END_STRUCT
Grundbetriebsdaten: FC RD_COM, Auftrags-Nr. 102
198.0 stat OP_DAT STRUCT Grundbetriebsdaten
198.0 +0.0 ACT_VAL DINT L#0 Istposition
202.0 +4.0 SPEED DWORD DW#16#0 | Istgeschwindigkeit
206.0 +8.0 REM_DIST DINT L#0 Restweg
210.0 +12.0 SET_POS DINT L#0 Sollposition
214.0 +16.0 SUM_OFST DINT L#0 Summe der aktiven Koording
tenversch. Werkzeugkorrek-
tur., Nullpunktversch.
218.0 +20.0 TRAV_SPE DWORD DW#16#0 | Drehzahl
222.0 +24.0 DWORD24 DINT L#0 reserviert
226.0 +28.0 DWORD28 DINT L#0 reserviert
=32.0 END_STRUCT
aktiver NC-Satz: FC RD_COM, Auftrags-Nr. 103
230.0 stat ACT_BLCK STRUCT aktiver NC-Satz
230.0 +0.0 PROG_NO BYTE B#16#0 Programmnummer
231.0 +1.0 BLCK_NO BYTE B#16#0 Satznummer
232.0 +2.0 G_1 EN BOOL FALSE G-Funktionsgr. 1
2321 +2.1 G_2 EN BOOL FALSE G-Funktionsgr. 2
232.2 +2.2 G_3_EN BOOL FALSE G-Funktionsgr. 3
232.3 +2.3 BIT2_3 BOOL FALSE reserviert
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232.4 +2.4 X_T_EN BOOL FALSE Position/Verweilzeit

2325 +2.5 SR_L_EN BOOL FALSE UP-Aufrufanzahl

232.6 +2.6 SR_N_EN BOOL FALSE UP-Aufruf

232.7 +2.7 SKIP_EN BOOL FALSE Satz ausblenden

233.0 +3.0 V_EN BOOL FALSE Geschwindigkeit

233.1 +3.1 M_1 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 1

233.2 +3.2 M_2 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 2

233.3 +3.3 M_3_EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 3

233.4 +3.4 TO_EN BOOL FALSE Werkzeugkorrektur

233.5 +3.5 BIT3 5 BOOL FALSE reserviert

233.6 +3.6 BIT3_6 BOOL FALSE reserviert

233.7 +3.7 BIT3_7 BOOL FALSE reserviert

234.0 +4.0 G_1 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe

235.0 +5.0 G_2 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe

236.0 +6.0 G_3_VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe

237.0 +7.0 BYTE7 BYTE B#16#0 reserviert

238.0 | +8.0 X_T_VAL DINT L#0 Wert

242.0 +12.0 V_VAL DINT L#0 Wert

246.0 +16.0 M_1_VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 1

247.0 +17.0 M_2 VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 2

248.0 +18.0 M_3_VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 3

249.0 +19.0 TO_VAL BYTE B#16#0 Werkzeugkorrektur-Nr.

=20.0 END_STRUCT
nachster NC-Satz: FC RD_COM, Auftrags-Nr. 104
250.0 stat NXT_BLCK STRUCT néachster NC-Satz

250.0 +0.0 PROG_NO BYTE B#16#0 Programmnummer

251.0 +1.0 BLCK_NO BYTE B#16#0 Satznummer

252.0 +2.0 G_1 EN BOOL FALSE G-Funktionsgruppe 1

252.1 +2.1 G_2 EN BOOL FALSE G-Funktionsgruppe 2

252.2 +2.2 G_3 EN BOOL FALSE G-Funktionsgruppe 3

252.3 +2.3 BIT2_3 BOOL FALSE reserviert

252.4 +2.4 X_T_EN BOOL FALSE Position/Verweilzeit

252.5 +2.5 SR_L_EN BOOL FALSE UP-Aufrufanzahl

252.6 +2.6 SR_N_EN BOOL FALSE UP-Aufruf
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252.7 +2.7 SKIP_EN BOOL FALSE Satz ausblenden
253.0 +3.0 V_EN BOOL FALSE Geschwindigkeit
253.1 +3.1 M_1 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 1
253.2 +3.2 M_2 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 2
253.3 +3.3 M_3 EN BOOL FALSE M-Funktionsgruppe 3
253.4 +3.4 TO_EN BOOL FALSE Werkzeugkorrektur
253.5 +3.5 BIT3_5 BOOL FALSE reserviert
253.6 +3.6 BIT3_6 BOOL FALSE reserviert
253.7 +3.7 BIT3_7 BOOL FALSE reserviert
254.0 +4.0 G_1 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe
255.0 +5.0 G_2 VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe
256.0 +6.0 G_3_VAL BYTE B#16#0 G-Funktions-Nr. der Gruppe
257.0 +7.0 BYTE7 BYTE B#16#0 reserviert
258.0 +8.0 X_T_VAL DINT L#0 Wert
262.0 +12.0 V_VAL DINT L#0 Wert
266.0 +16.0 M_1 VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 1
267.0 +17.0 M_2_ VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 2
268.0 +18.0 M_3_VAL BYTE B#16#0 M-Funktions-Nr. der
Gruppe 3
269.0 +19.0 TO_VAL BYTE B#16#0 Werkzeugkorrektur-Nr.
=20.0 END_STRUCT
Applikationsdaten: FC RD_COM, Auftrags-Nr. 105
270.0 stat APP_DAT STRUCT Applikationsdaten
270.0 +0.0 APP1 DINT L#0 Applikationsdaten 1
274.0 +4.0 APP2 DINT L#0 Applikationsdaten 2
278.0 +8.0 APP3 DINT L#0 Applikationsdaten 3
282.0 +12.0 APP4 DINT L#0 Applikationsdaten 4
=16.0 END_STRUCT

Istwert-Satzwechsel:

FC RD_COM, Auftrags-Nr. 107

286.0 | 286.0 | stat

‘ BLCK_EXT

DWORD

DW#16#0

Istwert-Satzwechsel

Servicedaten:

FC RD_COM, Auftrags-Nr. 108

290.0 stat

SERV_DAT

STRUCT

Servicedaten

290.0 +0.0

OUT_VAL

DINT

L#0

DAC-Ausgabewert bzw.
Frequenzausgabewert
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294.0 +4.0 ENC_VAL DINT L#0 Geberistwert bzw.
Pulsausgabezéhler
298.0 +8.0 PULS_ERR DINT L#0 Fehlimpulse
302.0 +12.0 KV_FA DINT L#0 Ky-Faktor
306.0 +16.0 FOLL_ERR DINT L#0 Schleppabstand bzw.
Differenz zwischen Soll- und
Istwertposition
310.0 +20.0 FERR_LIM DINT L#0 Schleppabstandsgrenze
314.0 +24.0 OSC_ERR DINT L#0 s-Uberschwingbetrag/Schal/
terjustage
318.0 +28.0 DR_TIME DINT L#0 Einfahrzeit/Antriebszeitkon-
stante
=32.0 END_STRUCT
FC RD_COM, Auftrags-Nr. 109
322.0 stat SRV_OUT STRUCT reserviert
322.0 +0.0 SRV_OUT1 DINT L#0
326.0 +4.0 SRV_OUT2 DINT L#0
330.0 +8.0 SRV_OUT3 DINT L#0
334.0 +12.0 SRV_OUT4 DINT L#0
338.0 +16.0 SRV_OUT5 DINT L#0
342.0 +20.0 SRV_OUT6 DINT L#0
346.0 +24.0 SRV_OUT7 DINT L#0
350.0 +28.0 SRV_OUTS8 DINT L#0
=32.0 END_STRUCT
Zusatzbetriebsdaten: FC RD_COM, Auftrags-Nr. 110
354.0 stat OP_DAT1 STRUCT Zusatzbetriebsdaten
354.0 +0.0 OVERRIDE BYTE B#16#0 Override
355.0 +1.0 PROG_NO BYTE B#16#0 NC-Verfahrprogramm-Nr.
356.0 +2.0 BLCK_NO BYTE B#16#0 NC-Satz-Nr.
357.0 +3.0 LOOP_NO BYTE B#16#0 UP-Aufrufanzahl-Z&hler
358.0 +4.0 G90_91 BYTE B#16#0 | aktives G90/91
359.0 +5.0 G60_64 BYTE B#16#0 aktives G60/64
360.0 +6.0 G43 44 BYTE B#16#0 aktives G43/44
361.0 +7.0 TO_NO BYTE B#16#0 aktive D-Nr.
362.0 +8.0 BIT8_0O BOOL FALSE reserviert
362.1 +8.1 LIM_SP BOOL FALSE Geschwindigkeitsbegrenzun
362.2 +8.2 LIM_10 BOOL FALSE Begrenzung auft 10 V
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Tabelle 6-5  Anwender-DB fir die FM 453, Fortsetzung

ggrs%ﬁ? Ar\glr:t?je ?aet:(cﬁ- Variable Datentyp Anvaaer:tgs- Kommentar
362.3 +8.3 LIM_SU BOOL FALSE Begr. der Minimalbeschleun
gung bzw. -verzégerung
362.4 +8.4 BIT8 4 BOOL FALSE reserviert
362.5 +8.5 BIT8 5 BOOL FALSE reserviert
362.6 +8.6 BIT8_6 BOOL FALSE reserviert
362.7 +8.7 BIT8_7 BOOL FALSE reserviert
363.0 +9.0 LIM_FR BOOL FALSE reserviert
363.1 +9.1 LIM_FV BOOL FALSE reserviert
363.2 +9.2 BIT9 2 BOOL FALSE reserviert
363.3 +9.3 LIM_FS BOOL FALSE reserviert
363.4 +9.4 BIT9 4 BOOL FALSE reserviert
363.5 +9.5 BIT9 5 BOOL FALSE reserviert
363.6 +9.6 BIT9_6 BOOL FALSE reserviert
363.7 +9.7 BIT9 7 BOOL FALSE reserviert
364.0 +10.0 BYTE10 BYTE B#16#0 reserviert
365.0 +11.0 BYTE11 BYTE B#16#0 reserviert
=12.0 END_STRUCT
Parameter/Daten: FC RD_COM, Auftrags-Nr. 114
366.0 stat PAR_READ STRUCT Parameter/Daten
366.0 +0.0 PAR_TYP BYTE B#16#0 DB-Typ
367.0 +1.0 PAR_NO BYTE B#16#0 Nummer
368.0 +2.0 PAR_COUN BYTE B#16#0 Anzahl
369.0 +3.0 BYTE3 BYTE B#16#0 reserviert
370.0 +4.0 PAR_DATA BYTE B#16#0 Datenfeld
371.0 +5.0 BYTES BYTE B#16#0
372.0 +6.0 BYTEG6 BYTE B#16#0
373.0 +7.0 BYTE7 BYTE B#16#0
374.0 +8.0 BYTES8 BYTE B#16#0
375.0 +9.0 BYTE9 BYTE B#16#0
376.0 +10.0 BYTE10 BYTE B#16#0
377.0 +11.0 BYTE1l BYTE B#16#0
378.0 +12.0 BYTE12 BYTE B#16#0
379.0 +13.0 BYTE13 BYTE B#16#0
380.0 +14.0 BYTE14 BYTE B#16#0
381.0 +15.0 BYTE15 BYTE B#16#0
382.0 +16.0 BYTE16 BYTE B#16#0
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Tabelle 6-5  Anwender-DB fir die FM 453, Fortsetzung
ggrs%ﬁ? Ar\glr:t?je ?aet:(cﬁ- Variable Datentyp Anvaaer:tgs- Kommentar
383.0 +17.0 BYTE17 BYTE B#16#0
384.0 +18.0 BYTE18 BYTE B#16#0
385.0 +19.0 BYTE19 BYTE B#16#0
386.0 +20.0 BYTE22 BYTE B#16#0
387.0 +21.0 BYTE23 BYTE B#16#0
388.0 +22.0 BYTE24 BYTE B#16#0
389.0 +23.0 BYTE23 BYTE B#16#0
=24.0 END_STRUCT
Bedienen und Beobachten
390.0 stat USR_CON STRUCT Bedienen und Beobachten
390.0 +0.0 BITC_O BOOL FALSE MD schreiben
390.1 +0.1 BITC_1 BOOL FALSE MD lesen
390.2 +0.2 BITC_2 BOOL FALSE MDI-Satz ubertragen
390.3 +0.3 BITC_3 BOOL FALSE Programmanwabhl ibertrage
390.4 +0.4 BITC_4 BOOL FALSE Teach In tbertragen
390.5 +0.5 BITC_5 BOOL FALSE Schrittmald Ubertragen
390.6 +0.6 BITC_6 BOOL FALSE Geschwindigkeitsstufen e
tragen
390.7 +0.7 BITC_7 BOOL FALSE Spannungs-/Frequenzstufen
Ubertragen
391.0 +1.0 BITC_8 BOOL FALSE MDI-Satz fliegend Ubertrage
391.1 +1.1 BITC_9 BOOL FALSE Istwert setzen Ubertragen
391.2 +1.2 BITC_10 BOOL FALSE Nullpunktverschiebung uber
tragen
3913 +1.3 BITC_11 BOOL FALSE reserviert
3914 +1.4 BITC_12 BOOL FALSE reserviert
3915 +1.5 BITC_13 BOOL FALSE Diagnosealarm
391.6 +1.6 BITC_14 BOOL FALSE Datenfehler
391.7 +1.7 BITC_15 BOOL FALSE Bedien-/Fahrfehler
=2.0 END_STRUCT
392.0 392.0 stat MD_NO WORD W#16#0 | MD-Nr.
394.0 394.0 stat MD_VALUE DINT L#0 MD-Wert
398.0 398.0 stat INC_NO BYTE B#16#0 SM-Nr.
399.0 399.0 stat RESERV_3 BYTE B#16#0 reserviert
400.0 400.0 stat PICT_NO WORD W#16#0 | Bildnummer
402.0 402.0 stat KEY_CODE WORD W#16#0 | Tastaturcode
404.0 404.0 stat RESERV_4 WORD W#16#0 | reserviert
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Tabelle 6-5  Anwender-DB fir die FM 453, Fortsetzung
ggrs%ﬁ? Ar\glraet?je ?aet:(cli- Variable Datentyp Anvaaer:tgs- Kommentar
406.0 |stat OP_MODE STRUCT BA-Anwahl

406.0 +0.0 BITA_O BOOL FALSE Steuern

406.1 +0.1 BITA 1 BOOL FALSE Referenzpunktfahrt
406.2 +0.2 BITA_2 BOOL FALSE SchrittmaRfahrt relativ
406.3 +0.3 BITA_3 BOOL FALSE MDI

406.4 +0.4 BITA 4 BOOL FALSE Automatik/Einzelsatz
406.5 +0.5 BITA_S BOOL FALSE Automatik

406.6 +0.6 BITA_6 BOOL FALSE Tippen

406.7 +0.7 BITA_7 BOOL FALSE reserviert

407.0 +1.0 BITA 8 BOOL FALSE reserviert

407.1 +1.1 BITA_9 BOOL FALSE reserviert

407.2 +1.2 BITA_10 BOOL FALSE reserviert

407.3 +1.3 BITA 11 BOOL FALSE reserviert

407.4 +1.4 BITA_12 BOOL FALSE reserviert

407.5 +1.5 BITA_13 BOOL FALSE reserviert

407.6 +1.6 BITA_14 BOOL FALSE Fehler quittieren
407.7 +1.7 BITA_15 BOOL FALSE Diagnosealarm quittieren

=2.0 END_STRUCT
6.7 Anwendungsbeispiele

Beispiel 1

6-40

siehe STEP 7 Anwendungsbeispiele FMSTSVEX\EXAMPLE1

Zum Ausfuhren des Beispieles werden zusétzlich zu den Technologiefunktio-

nen folgende Bausteine bendtigt:
DB 1 (Anwender-DB), FC 100 (Aufrufbeispiel)
OB 1 (Zyklus) und OB 100 (Neustart)

Folgende Betriebsarten werden im Beispiel 1 unterstitzt:

Tippen

Referenzpunktfahrt

MDI-Satz
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Desweiteren werden die dazugehdrigen Daten automatisch nacBINetz

oder beim Ubergang der CPU von STOP nach RUN an die FM iibertragen
(Geschwindigkeitsstufen, MDI-Satz, Einzeleinstellungen). Durch Setzen des
entsprechenden Schreibmerkers (M17.4 bis M17.6) kdnnen diese Daten
erneut Ubertragen werden.

Im OB 100 sind einige Voreinstellungen fur Geschwindigkeitsstufen,
MDI-Satz, Einzeleinstellungen (Reglerfreigabe, Simulation), Betriebsart
(beim Start ist die Betriebsart Tippen aktiv), Betriebsartenparameter und
Override vorgenommen, die aber je nach Anwendung geandert werden
koénnen.

Tabelle 6-6 Merker Anwendungsbeispiel 1

verwendete EINGANGS-Merker

M16.0 Start

M16.1 Stop

M16.2 Richtung Minus
M16.3 Richtung Plus
M16.4 nicht verwendet

M16.5 nicht verwendet

M16.6 nicht verwendet

M16.7 Antriebsfreigabe

M17.0 nicht verwendet

M17.1 Bedien-/Fahrfehler quittieren

M17.2 Betriebsartenanwahl

M17.3 nicht verwendet

M17.4 Geschwindigkeitsstufen tbertragen
M17.5 MDI-Satz tibertragen

M17.6 Einzeleinstellungen tbertragen

M17.7 nicht verwendet
MB 18 Betriebsart (codiert)
MB19 Override

Beispiel 2 siehe STEP 7 Anwendungsbeispiele FMSTSVEX\EXAMPLE2

Zum Ausfiihren des Beispieles werden zusétzlich zu den Technologiefunktio-
nen folgende Bausteine bendtigt:

e DB 1 (Anwender-DB), FC 100 (Aufrufbeispiel),

e OB 1 (Zyklus), OB 40 (Prozef3alarm), OB 82 (Diagnosealarm) und
OB 100 (Neustart).
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Folgende Betriebsarten werden im Beispiel unterstitzt:
e Tippen

¢ Referenzpunktfahrt

¢ MDI-Satz

¢ Automatik

Desweiteren werden die dazugehorigen Daten nach Setzen der entsprechen-
den Schreibmerker geschrieben (Geschwindigkeitsstufen, MDI-Satz,
Einzeleinstellungen, Einzelkommandos und Programmanwabhl). Erfolgt keine
Bedienung der Schreibauftragsmerker (M17.4 bis M17.7), dann werden nur
Steuer-/Rickmeldesignale Ubertragen.

Ist der Merker “DATEN LESEN" (M17.3) gesetzt, dann werden Daten
gelesen (Grundbetriebsdaten).

Ein Diagnosealarm kann durch Setzen des Merkers “RESTART” (M17.0)
quittiert werden.

Fur die spezielle Fehlerauswertung ist am Ende des FC 100 ein Beispiel zum
Aufruf des Datensatzes 162 (Fehlerauswertung von Bedien-/Fahrfehler)
aufgefiihrt. Analog ist der Datensatz 163 (Fehlerauswertung von Datenfehler)
und der Datensatz 164 (Fehlerauswertung von Betriebsfehler) aufzurufen.

Im OB 100 sind einige Voreinstellungen fir Geschwindigkeitsstufen, MDI-
Satz, Reglerfreigabe, Einzeleinstellungen (Reglerfreigabe, Simulation),
Betriebsart (beim Start ist die Betriebsart Tippen aktiv), Betriebsarten-
parameter und Override (100 %) vorgenommen, die je hach Anwendung auch
geandert werden kénnen.

Tabelle 6-7 Merker Anwendungsbeispiel 2

verwendete EINGANGS-Merker verwendete AUSGANGS-Merker
M16.0 Start M20.0 frei
M16.1 Stop M20.1 Bedien-/Fahrfehler
M16.2 Richtung Minus M20.2 Datenfehler
M16.3 Richtung Plus M20.3 Kanal parametriert
M16.4 nicht verwendet M20.4 Startfreigabe
M16.5 Einlesefreigabe MZ20.5 Bearbeitung lauft
M16.6 Satz ausblenden M20.6 nicht verwendet
M16.7 Antriebfreigabe M20.7 Verweilzeit 1auft
M17.0 Restart M21.0 Programmbearbeitung rickwarts
M17.1 Bedien-/Fehler quittieren M21.1 synchronisiert
M17.2 Betriebsartenanwahl aktiv M21.2 frei
M17.3 Daten lesen M21.3 Fahren Minus
M17.4 Geschwindigkeitsstufen M21.4 Fahren Plus
Ubertragen
M17.5 MDI-Satz Ubertragen M21.5 nicht verwendet
M17.6 Einzeleinstellungen ubertragen | M21.6 Position erreicht, Halt
M17.7 Programmanwabhl Ubertragen | M21.7 frei
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Tabelle 6-7

Merker Anwendungsbeispiel 2, Fortsetzung

verwendete EINGANGS-Merker

verwendete AUSGANGS-Merker

MB18 Betriebsart (codiert)

MB22 aktive Betriebsart

MB19 Override

MB23 nicht verwendet

Aufrufbeispiel fur den DS 162 (Kanal 1)

Der Aufruf fir die Datensatze 163 und 164 ist analog dem Aufruf des DS 162
zu programmieren. Da die Datensatze kanalabhangig sind, ist beim Aufruf
des Datensatzes auf den richtigen Eintrag der Kanalnummer zu achten. Die
zu lesende Datensatznummer beim Aufruf des SFCs ergibt sich aus dem ka-
nalabhangigen Datensatzoffset plus der absoluten Datensatznummer.

AWL Erlauterung
VAR_TEMP
R_DS162 : BOOL; /I Hilfsbit fir Datensatz
REQ : BOOL; /I Parameter fir SFC 59
101D : BYTE; 1
LADDR : WORD; 1
RECNUM : BYTE; 1
DSNR :BYTE; 1
BUSY : BOOL; 1
END_VAR
BEGIN
UN DB_FM.CHECKBACK_SIGNALS.OT_ERR; // DS162 nur lesen, wenn Bedienfehler
SPB  NWS5E; /I sonst Sprung zum Netzwerk-Ende
U R_DS162; I/ ist Leseauftrag bereits aktiv,
SPB D162; /I Sprung zum Aufruf
INIZ: L 1; /I Kanalnummer
DEC 1,
L 35; /I DS-Offset fiir DS 162, DS 163, DS 164
*|;
L 162 I/l absolute DS-Nr.
+l; /I DSNR:=(Kanalnummer — 1) * 35 + 162
T DSNR; /I Eintrag der DS-Nummer
S R_DS162;
D162: CALL SFC59 ( /I Bedien-/Fahrfehler-Nr. lesen (DS162)
REQ = TRUE, /I Request
I0ID = B#16#54, //'10ID
LADDR := DB1.DBW12, /I Moduladresse
RECNUM = DSNR, /I Datensatznummer
RECORD = P#M30.0 BYTE 4, /I Pointer (Fehler-Nr. in Merkerw. 30)
BUSY = BUSY, I/ Busy
RET_VAL := FEHLERCODE_LESEN); I/ Returnwert
UN BUSY; /I wenn Leseauftrag abgeschlossen,
R R_DS162; /I Rucksetzen Leseauftrag DS162
UN BIE; /I Binérergebnis
S FEHLER_LESEFKT; /I Fehler Lesefunktion anzeigen
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Beispiel 3

6-44

siehe STEP 7 Anwendungsbeispiele FMSTSVEX\EXAMPLE3

Zum Ausfiihren des Beispieles werden zusétzlich zu den Technologiefunktio-
nen folgende Bausteine bendtigt:

¢ DB 1 (Anwender-DB), FC 100 (Aufrufbeispiel),
e OB 1 (Zyklus), OB 100 (Neustart).

Beim Setzen des Merkers M16.0 (P-Bus-Schnittstelle umschalten) wird der
Auftrag mittels Steuersignale zur FM Ubertragen. Ist der Merker M20.0
gesetzt, so wurde der Auftrag in der FM erfolgreich ausgefuhrt. Nun kann der
Anwender mit dem Tool “FM 453 parametrieren” die FM in Betrieb nehmen,
testen und optimieren.

Tabelle 6-8 Merker Anwendungsbeispiel 3

verwendete EINGANGS-Merker verwendete AUSGANGS-Merker
M16.0 Umschalten P-Bus-Schnittstelle| M20.0 Umschalten P-Bus-Schnittstelle

auf “Inbetriebnahme”

erfolgt

M16.1 nicht verwendet

M20.1 nicht verwendet

M16.2 nicht verwendet

M20.2 nicht verwendet

M16.3 nicht verwendet

M20.3 nicht verwendet

M16.4 nicht verwendet

M20.4 nicht verwendet

M16.5 nicht verwendet

M20.5 nicht verwendet

M16.6 nicht verwendet

M20.6 nicht verwendet

M16.7 nicht verwendet

M20.7 nicht verwendet

MB17 nicht verwendet

MB21 nicht verwendet
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6.8 Technische Daten

Speicherbelegung Die nachfolgende Tabelle gibt Ihnen einen Uberblick tiber die Speicherbele-
gung der FCs.

Tabelle 6-9  Speicherbelegung der FCs

Nr. FC Baustein in MC7-Code in | Lokaldaten in
Byte Byte Byte

1 INIT_DB 224 120 4

2 MODE_WR 1226 970 26

3 RD_COM 774 584 24

4 DIAG_RD 302 180 34

5 MSRMENT 288 172 26

6 DIAG_INF 282 166 26
Bearbeitungszei- Folgende durchschnittliche Bearbeitungszeiten der FCs wurden mit einer
ten CPU 413 gemessen. Die angegebenen Zeiten sind gerundet:

Tabelle 6-10 Bearbeitungszeiten der FCs

FC Ubertragung Zyklus 1 | Zyklus 2 | Zyklus 3

INIT_DB - - - -

MODE_WR Steuer-/Rickmeldesignale | 0,8 ms - -
ohne Daten (Auftrag = 0)
schreiben

Steuer-/Ruckmeldesignale | 0,9 ms 2,5ms 0,9 ms
mit Daten (Auftrag > 1)

schreiben
RD_COM Daten lesen 2,4 ms - -
DIAG_RD ProzelR3- und Diagnosealarmz2,2 ms - -
MSRMENT daten lesen

DIAG_INF
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Ubersicht

Kapitelubersicht

v

In diesem Kapitel lernen Sie die Test-und Inbetriebnahmeoberflache kennen

und finden Sie Checklisten zur Inbetriebnahme der Positionierbaugruppe. Die

Checklisten erméglichen lhnen
» das Uberpriifen aller Schritte bis zum Betrieb der Baugruppe.

¢ ein Fehlverhalten der Baugruppe im Betrieb zu vermeiden.

Sie werden bei der Inbetriebnahme der Maschinenachse angeleitet.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Im Kapitel finden Sie auf Seite
7.1 Einbauen und Verdrahten
7.2 Anfangswerte fur Test und Optimierung
7.3 Test und Optimierung
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7.1 Einbauen und Verdrahten

Informationen zum
Einbauen

Informationen zum
Verdrahten

Checkliste

Informationen zum Einbauen finden Sie:

¢ Indiesem Handbu 3

¢ Im InstallationshandbuchAutomatisierungssystem S7-400/M7-400; Auf-
bauen

Informationen zum Verdrahten finden Sie:
* In diesem Handbu¢h Kap| 4

¢ Im InstallationshandbuchAutomatisierungssystem S7-400/M7-400; Auf-
bauen

Nachstehende Checkliste hilft Ihnen, wichtige Arbeitsschritte beim Einbauen
und Parametrieren der Positionierbaugruppe FM 453 zu Uberprifen.

Tabelle 7-1 Ckeckliste zum Einbauen und Verdrahten

Schritt Check

Was ist zu tun? Ok

1 Steckplatze

Stecken Sie die Baugruppe in einen der entsprechenden Steckplatze ein.

2 Schirmung

Kontrollieren Sie die Schirmung der Positionierbaugruppe FM 453!

* Um eine ordnungsgemafe Schirmung zu gewahrleisten, muf? die Bau-
gruppe auf dem Baugruppentrager festgeschraubt sein.

* Die Schirme fiir abgeschirmten Leitungen missen auf die Schirmsghiene
aufgelegt sein.

® Der Schirm des Kabels zum Antrieb soll auf der Antriebsseite nicht geer-

det sein.
3 Hardwareend- | Uberpriifen Sie die Hardwareendschalter Anfang/Ende. Die Anschliisse der
schalter Hardwareendschalter missen mit dem Leistungsteil verbunden sein. Eine
Verbindung der Hardwareendschalter Anfang/Ende mit den digitalen
Eingangen ist nicht zuléssig.
4 Parametrieren | Beachten Sie, dal3 der Aufbau der Positionierbaugruppe FM 453 mit der

Parametrierung abgestimmt ist. Uberpriifen Sie insbesondere, ob:
* der angebaute Geber mit den Maschinendaten Ubereinstimmt

¢ die Verdrahtung der digitalen Ein-/Ausgédnge mit den Maschinendaten
Ubereinstimmt

7-2
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7.2 Anfangswerte fur Test und Optimierung

Informationen zum Informationen zum Parametrieren finden Sie:
Parametrieren .
* |ndiesem Handbu 5

¢ In der Integrierten Hilfe von "FM 453 parametrieren”

Ubersicht Folgendes Ubersichtsbild wird Ihnen in “FM 453 parametrieren” angeboten:
i Obersicht _ (O]
K.analanwahl: IKanaI 1 = l
Anpassung der Mur Fiir die Betriebs- Mur fiir die Betiiebsart Automatik.
F# an die &chse art Schrittralfahrt
MD SM WZK VP
Parametrieren des ol B2
Kanals _> J_CLI_I(_EH _> e N _’ MK&I M
tMazchinendaten Schrittmale Weikzeug: Vertahr-
komekturwerte programme

Parametrierdaten

eingegeben? —’ Diaten zur FM Libertragen ... |

132245 mm kv
Test und Inbetrieb- 123
nahme des Kanals —’ M E ﬁ l

Inbetriebnahme Fehleranzeige Servicedaten

Fr izt parametriert und getestet [alle Kanale)

Daten al: SDB
sichern’? _’ SDE erstellen

wird fir den B augruppentauzch ohne PG bendtigt

Bild 7-1  Ubersichtsbild fiir die Parametrierung und Inbetriebnahme

Uber das Meninsicht » Ubersicht kdnnen Sie dieses Bild wahrend der
Parametrierung immer wieder anwahlen.

Der DB-MD wird beim Schreiben auf die FM 453 bezlglich Eingabegrenzen
der einzelnen Werte und Abhangigkeiten untereinander geprift. Nur bei
Zulassigkeit aller Werte erfolgt die remanente Speicherung, andernfalls erfol-
gen Uber die MPI Datenfehlermeldungen. Ein fehlerhafter DB bleibt Gber
Netz-AUS hinweg nicht erhalten.
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Checkliste Trotz der genannten Annahmeprifung liegt die Verantwortung der Richtig-
keit aller Maschinendaten beim Anwender der Baugruppe. Es ist deshalb rat-
sam, die Inbetriebnahme nach folgender Checkliste durchzufiihren.

Tabelle 7-2 Ckeckliste zum Parametrieren

Schritt Check Was ist zu tun? Ok

1 Maschinendaten| Anfangsbelegung der Maschinendaten herstellen

Gemaf Tabelle 55 gliedern sich die Maschinendaten in Konfigurationsdaten
(K) und EinstelldatenH). Die K-Daten représentieren die Anschaltung de
FM 453 an die Maschinenachse bzw. an das CPU-Anwenderprogramm und
missen deshalb bei Beginn der Inbetriebnahme bereits vollstandig eingerichtet
werden. Bei der Festlegung des MD52 (Anzahl Schritte pro Motorumdrehung)
wahlen Sie bei Schrittantrieben mit einstellbarer Schrittzahl diejenige aus, mit
welcher Ihre Maximalfrequenz (bei vorgesehener Maximalgeschwindigkeit der
Achse) den n&chst niedrigeren Wert unter der Maximalfrequenz 1 MHz der

FM 453 erreicht.

Die E-Daten sind fur Veranderungen wahrend der Inbetriebnahme vorgesehen
und dienen der Optimierung des FM 453-Verhaltens fiir den technologis¢chen
Prozel3 des Positionierens.

Als Anfangsbelegung sind did in Tab. J-3 enthaltenen Werte zu empfehleh bzw.
erforderlich.

Anfangsbelegung der Maschinendaten fiir FM STEPDRIVE

Als Starthilfe bei der Inbetriebnahme lhrer Maschinenachse mit FM STEP-
DRIVE und den Motoren SIMOSTEP finden Sie unter dem Verzeichnis
SIEMENS\STEP7\EXAMPLES\FM_UPOS die MD-DBs fiir den gesteuer
ten Betrieb mit:

* SIMOSTEP 2 si02_453.md
e SIMOSTEP 4 si04_453.md
* SIMOSTEP 6 si06_453.md
¢ SIMOSTEP 10  si10_453.md
e SIMOSTEP 15  sil5_453.md

Mit diesen MD-DBs wird ein optimierter Betrieb unter den Annahmen
ILast = IMot
= 0,1-Mpenn
Nmax = 2 000 mirl
erreicht. Optimieren Sie die Maschinendaten jedodbedingt auf die phy-
sikalischen und technologischen Gegebenheiten lhrer Maschinenachse.

2 Schrittmalle SchrittmafRe werden nur fur die Betriebsart "SchrittmaRfahrt relativ’ benatigt.
Fir den folgenden Ablauf der Inbetriebnahme ist es zweckméaRig, einen Daten-
baustein "Schrittmae” (DB-SM) mit folgenden Werten einzurichten:

Wert 1 1 MSR
Wert 2 10 MSR
Wert 3 100 MSR

Wert 4 1 000 MSR
Wert5 10 000 MSR

bei Rundachsen:
Wert 6 1 Rundachszyklus [MSR] MSR = Mal3systemraster

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 7-2 ~ Ckeckliste zum Parametrieren, Fortsetzung
Schritt Check Was ist zu tun? Ok
[
3 Werkzeugkorrek{ Werkzeugkorrekturdaten werden nur fiir die Betriebsarten "Automatik”
turdaten bendtigt und sind fur die hier beschriebene Inbetriebnahme nicht erforderlich.
Sie werden i. allg. erst bei der Inbetriebnahme des Anwenderprogrammes der
S7-400-CPU von Bedeutung.
4 Verfahrprogram-| Verfahrprogramme werden nur fur die Betriebsart "Automatik” benétigt und
me sind fur die hier beschriebene Inbetriebnahme nicht erforderlich. Sie werden i.
allg. erst bei der Inbetriebnahme des Anwenderprogrammes der S7-400+CPU
von Bedeutung.
5 SDB = 1 000 Am Ende aller Inbetriebnahmehandlungenmit der FM 453 und lhrer An-
erzeugen lage ist ein SDB= 1 000 zu erstellen, abzuspeichern und in die CPU bzw. auf
die Memory-Card der CPU zu laden. In dem SBBL 000 werden alle Parat
metrierdaten (DBs) der FM 453 (alle 3 Kanéle) abgespeichert. Dieser SDB dient
dazu, daf bei einem Defekt der FM 453 ein Baugruppentausch und damit eine
Parametrierung ohne PG/PC erfolgen kann.

Anfangsbelegung

Hinweis

Das Mal3system (MD7) mul3 mit dem angegebenen MalRsystem der anderen

DBs Uibereinstimmen.

MaRsystemraster (MSR) ist die kleinste Wegeinheit im jeweiligen
stem.

Sollten Sie diesen Hinweis einmal nicht beachtet haben, dann gehen Sie wie

folgt vor:

1. Ldéschen aller Datenbausteine des betreffenden Kanals (die ni
Malsystem ubereinstimmen) oder [6schen des gesamten Spe
der FM 453,

2. Die Ubrigen Datenbausteine auf dem PG andern.
3. Die Datenbausteine wieder neu in die FM 453 laden.

Malf3sy-

cht mit dem
ichers auf

Nachfolgend wird Ihnen gezeigt, welche Anfangsbelegung der E-Maschinen-

der MD daten fir die Inbetriebnahme der Maschinenachse zu empfehlen bzw. erfor-
derlich ist.
Geben Sie auf den jeweiligen Karteikarten in Abhé&ngigkeit von der An-
steuerart (MD61) die Maschinendaten laut nachfolgender Tabelle ein.
Tabelle 7-3  Anfangsbelegung der Maschinendaten
MD (E) Wert /Bedeutung Erlauterung MD61 Ok
ol1]71|”
5 0 Kanal 16st keine ProzeRalarme aus + + +
21/22 | -10°/+10°[MSR] Softwareendschalter inaktiv + [+ |+
23b) Vmax = 10...5 108 [MSR/min] | vorgesehene Maximalgeschwindigkeit +) |+ |+
24 1 O00[MSR] groRer PEH-Zielbereich + + +
Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 7-3  Anfangsbelegung der Maschinendaten, Fortsetzung
MD (E) Wert /Bedeutung Erlauterung MD61 Ok
ol1]7]”

25 0 PEH-Zeitiberwachung ausgeschaltet + +—- |-

26 1 000 00gMSR] Stillstandsbereichstiberwachung auf Max-Weft | +/— | —

27 0 Referenzpunktverschiebung (nur Inkrementak + +
geber), Justagewert (si.7)

28 0,2 Vmax 20 % der Maximalgeschwindigkeit + + +

29 0,1 Vmax 10 % der Maximalgeschwindigkeit (nicht bgi+ + +
Absolutgeber)

30/31 | 0/0 Losekompensation inaktiv + + +

38 1 000[MSR/min/MSR] allgemein brauchbare Lagekreisverstarkung + + -

39 0 Schleppabstandsuberwachung inaktiv + +—- | =

40/41 |1 000/1 000 [1BMSR/&] mittlere Beschleunigungswerte + |+2 |-

42 0 Ruckfilter ausgeschaltet + + +

43 Umax= 1 000...10 000 [mV] | Antriebssollwerte bei Maximalgeschwindigkeitl) | — -

44 0 Offsetwert fiir Antriebssollwert + - -

45 0 Stellsignalrampe inaktiv + + +

46 100 [ms] Mindeststillstand zwischen 2 Positionierunggr + +

47 100 [ms] Mindestverfahrzeit mit konstanter Frequenz| — + +

48 100 Boostdauer absolut - + +

49 100 Boostdauer relativ - + +

50 100 Phasenstrom Fahren - + +

51 100 Phasenstrom Stillstand - + +

54 fss Start/Stop-Frequenz - |- |+?

55 feg Frequenzwert fir Beschleunigungsumschaltyng | — +2)

1) Dieses Wertepaar entspricht bei Servomotoren der Drehzahlzuordnung des Antriebs. Es dientim Servo als Basis flr

2)
+

7-6

die Berechnung des,KFaktors und mul3 deshalb korrekt eingetragen werden.

Empfehlung: Umax sollte mdglichst im Bereich zwischen 8 V...9 V eingerichtet werden.
aus Betriebskennlinie (siehe Kapitel 7}3.2) ermittelt

Maschinendatum wird benotigt

Maschinendatum wird nicht bendtigt
+/— Maschinendatum wird bendtigt bei Achse mit Geber / ohne Geber

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 7-3  Anfangsbelegung der Maschinendaten, Fortsetzung

MD (E) Wert /Bedeutung Erlauterung MD61 Ok
ol1|71]”

56 fmax Maximalfrequenz aus Antriebsauslegung | — + +

57 Beschleunigungswerte fir Hochlauf und Brgm- | — +2)

58 sen

59

60

1) Dieses Wertepaar entspricht bei Servomotoren der Drehzahlzuordnung des Antriebs. Es dient im Servo als Basis fur
die Berechnung des,Kaktors und mul3 deshalb korrekt eingetragen werden.
Empfehlung: Umax sollte mdglichst im Bereich zwischen 8 V...9 V eingerichtet werden.

2) aus Betriebskennlinie (si.2) ermittelt

+ Maschinendatum wird bendtigt

— Maschinendatum wird nicht benétigt

+/— Maschinendatum wird benétigt bei Achse mit Geber / ohne Geber

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3 Test und Optimierung

Informationen zum Nach dem Einbauen, Verdrahten und Parametrieren kdnnen Sie die Positio-
Testen und Opti- nierbaugruppe FM 453 testen und optimieren. Test und Optimierung kann mit
mieren Hilfe der Test- und Inbetriebnahmeoberflache mit oder ohne Anwenderpro-

gramm (AWP) durchgefihrt werden.

Sie kdnnen auch einzelne Betriebsarten und lhre Verfahrprogramme testen,
den Ablauf beobachten sowie korrigierend eingreifen.

Es gibt zwei Mdglichkeiten die FM zu bedienen:
e CPUistin “STOP”, Test ohne Anwenderprogramm
e CPUistin “RUN", Test mit Anwenderprogramm

Die Schnittstelle zwischen FM und Anwenderprogramm kann beobachtet
werden. Ein Steuern von der Inbetriebnahmeoberflache aus ist mdglich,
wenn im AWP das Steuersignal [TFB] (TEST_EN) gesetzt wird. Fur die-

sen Fall kann das Anwendungsbeispiel Beispiel 3 (fiehe Kapifel 6.7) in
das AWP eingebunden werden.

Diese Oberflache wird mit “FM 453 parametrieren” installiert. Der Aufruf
erfolgt, vorausgesetzt die FM 453 ist parametriert, dort mit dem Niesti:
Inbetriebnahme bzw. tiber das Ubersichtsbild.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Wenn Sie dieses Menl aufrufen, erscheint folgendes Bild:

e Inbetriebnahme [K.anal 1] _ O] x| I

[" Langermessung sin
" Refpkifahren nachirig.
" Freigabeeingang aus
[T Sw-Endschalter aus
¥ Reglerieigabe

[ fliegendes Messen
[T parkende Achse

[ Simulation
™ Machfikrbetrieb ein
[ Driftkompensation aus

I | Bretiitenmactung

Start | Stop |

il il V| Achsfreig.

IHeferenzpunktanfahrt j

DOverride:

[Eiwerisezem | e HiED)
BzPkt setzen.. | Hullpht ver
|stweert riickg. | MD aktiv |

& Diagnosealam & Bedien-/Fahifshler @9 Datenfehler
Bestart itk | oig
1
Solwer:  0.000 i @0l @1l
|shwert: 0.000 mm
TFGES & FBR
Geschw.: 0.000 /i
e b @ Frs & SYN
= Elngange SUEgEREE
& Eingang 0 @ Ausgang 0 Pape & ME
& Eingang 1 @ Auzgang 1 SFG & FB-
& Eingang 2 @ Auzgang 2 BL & FR+
2
& Eingang 3 IE Auzgang 3 & wFG & FEH
NELIST D NEUSTD B aMF
R eferenzpunktkoordinate: |D-IJEID | mm
Fieferenziergeschn |1 0000.000 | ity
3 Referenzpunktverschiebung: |'3-IJEID |mrn
Reduziergezchwindigk eit: |'I 000000 | e mir
Referenzpunkb-antahmchtung: IU: Richitung + , Mullimpuls rechts j

e

— Fehlerfeld

A WNPE

— Statusfeld (z. B. Istwerte, Rickmeldesignale)
— Feld fur betriebsartenspezifische Eingaben
— Feld fur die Eingabe von Werten/Einstellungen/Kommandos und Start/Stop fir die Bewegung

Die Abkurzungen fiir die Rickmeldesignale sind im|Kapitel 6.2.2|beschrieben.

Bild 7-2

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Hinweis

Zum Starten einer Bewegung wird folgende Eingabereihenfolge empfohlen:
* Betriebsart anwéhlen

¢ Simulation ein (falls Betriebsfall gewiinscht)

* Reglerfreigabe

¢ Achsfreigabe

¢ Override 1...100 %

Sie bedienen die Schaltflachen "R+" und "R-"in der Betriebsart "Tippen”
wie folgt:

1. "R+” oder "R-" mit der Maus anwéhlen

2. mit der Leertaste betétigen

"Start” oder "Stop” kdnnen Sie mit der Maus oder bei angewahlter Schaltfla-
che mit der Leertaste betatigen.

Die digitalen Ausgénge werden im "Stop”-Zustand der CPU nicht gesetzt.

Bei Betatigen folgender Schaltflachen werden lhnen Dialoge angeboten:
e |[stwert £tzen...

e |Istwert fieg...

e BzPkt setzen...

¢ Nullpktver...

i’i Warnung
Wenn Sie die Achse direkt bewegen (ohne Simulation), sollten Sie aus Si-
cherheitsgriinden fur eine mégliche Hardwareabschaltung in Gefahrensitua-
tionen sorgen.

Hinweis

Wenn Sie mit der Inbetriebnahme-Oberflache die FM 453 im “STOP” der
CPU bedienen, dann die CPU in “RUN”" schalten und anschlieend in Ihrem
AWP Uber [TFB] (TEST_EN) sofort wieder auf die Inbetriebnahme-Oberfla-
che (z. B. Anwendungsbeispiel 3 im AWP eingebunden) umschalten, dann
mussen Sie folgendes beachten:

Sie mussen in der Inbetriebnahme-Oberflache die Betriebsart nochmals
anwahlen oder die Inbetriebnahme-Oberflache schliefen und erneut
aufrufen.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Sie kbnnen weitere Bilder aufrufen:

Uber das MenTest> Fehlerauswertungerscheint folgendes Bild:

= Fehlerauswertung [Kanal 1]

M=l &3

& Diagnozealam & Bedien-/Fahifehler € Datenfiehler
Biestart | | DI | Hilfe: |
& ewteme Fehler &0 Frortstecker fehlt

& interne (Hw!) Fehler

& Zeitiiberwachung

& Prozefalarm verloren

& FEFROM-Fehler
& RiM-Fehler

& euteme Kanalfehler

& Kabelbuch inkr. Geber

& Fehler Absolutgeber
& Betrisbsfehler
& Fehlerimpulse nkr.-G

& Spannungsiiberwachung Geber
& Spannungsiibens. &nalogausgang
& Spannungsiibensy. dig. Ausgange
eber bzw. Mullmarke fehit

Detailz zur Fehlerauswertung

Diagnozealarme I

Bedien- und Fahifehler I

Datenfehler I

Bild 7-3

Fehlerauswertung

Uber das Meniest> Servicedatenerscheint folgendes Bild:

& Service [Kanal 1)

& Diagnozealamm

& Bedien-/Fahrfehler

Sollwert: 0000
|ztwert: 0000
Gezchw.: 0000

i
i

i min

|stposition an Yorderflanke
|stposition an Rlickflanke

Langenmesswert

— Langenmeszzung / fliegendes Meszen

ID.DDD
ID.DDD
ID.DDD

— lztwert bei 5 atzwechzel

|zhiwert

M[=] E3
& D atenfehler

— Servicedaten
DAC-Ausgabewert

Geberistwert
Fehlimpulze
Fow-Fakbar
0.000
0.000

Schleppabstand
Schleppabstandsgrenze

slberschwingbetrag /
Schalterjustage in der BA
"Referenzounktfahren'
Einfahrzeit Te [mz] /
Artriebszeitkonstante Ta [0

0.000

LA

ID.DDD

in Ba "Steuem”

Bild 7-4  Servicedaten

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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In Betrieb nehmen der FM 453

Checkliste Bei der Inbetriebnahme der Maschinenachse ist es erforderlich, in einer vor-
gegebenen Reihenfolge schrittweise vorzugehen. Dabei sind in Abhangigkeit
der parametrierten Ansteuerart (MD61) und entsprechend den Anforderungen
Ihres Anwendungsfalles unterschiedliche Schritte zu absolvieren, die in der
nachfolgenden Tabelle aufgelistet sind. Beachten Sie dabei bitte die Bedeu-
tung der Diagnosefunktionen (Schritte 10 bzw. 12) fiir die Absicherung der
Funktionen des FM 453 im Zusammenwirken mit lhrer Maschinenachse.

Tabelle 7-4  Checkliste Inbetriebnahme der Maschinenachse

Schritt Check Was ist zu tun? MD61 Ok

siehe Kapitel 0 1 7 I
1 Aktivierung der Maschinendaten 7.3.}] + + +
2 Auswertung der Betriebskennlinie des Schrittmotprs3.2 - |+ |+
3 Grundinbetriebnahme der Schrittmotoranschaltupg.3.3 - |+ |+
4 Grundinbetriebnahme der Servomotoranschaltur gy.sﬂ + - -
5 Kontrolle der Geberanschaltung 7.3.3 + +— |-
6 Inbetriebnahme der Lageregelung 7.3.@ + + -
7 | Optimierung der Lageregelung + |+ |-
8 Inbetriebnahme der Schrittmotorsteuerung 7.3.9 - - +
9 Justage der Referenzpunktkoordinate 7.3.9 + + +
10 | Aktivierung der Lagereglerdiagnose 7.3.1@ + +— |-
11 | Aktivierung der Schrittmotordiagnose 7.3.11 - + +
12 | Aktivierung Softwareendschalter 7.3.13 + + +
13 | Aktivierung Driftkompensation 7.3.13 + - —
14 | Aktivierung Losekompensation 7.3.1 + + +

+ Inbetriebnahmeschritt ist erforderlich
— Inbetriebnahmeschritt ist nicht erforderlich
+/—ist erforderlich bei Schrittmotor mit Geber / ist nicht erforderlich bei Schrittmotor ohne Geber

7-12

Hinweis

Voraussetzung fur das Starten einer Achse ist die Riickmeldung der Startfrei-
gabe.

Ursachen fir eine fehlende Startfreigabe sind:

* "Achsfreigabe” ist nicht gesetzt

e "Stop”ist gesetzt

e "Bearbeitung lauft” ist aktiv

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.1 Aktivierung der Maschinendaten

Ubersicht Das remanente Vorhandensein eines DB-MD wird Ihnen durch das Rickmel-
designal PARA angezeigt. Im Hochlauf werden diese Maschinendaten auto-
matisch aktiviert. Die Baugruppe ist bezuglich der Positionierfunktionalitét
betriebsfahig.

Ist beim Einschalten der Steuerung noch kein DB-MD auf der FM 453 vor-
handen, dann ist die Baugruppe nur tber die MPI-Schnittstelle kommunika-
tionsfahig. Die Steuersignale werden von der FM 453 nicht bearbeitet. Mit
Ubertragung eines fehlerfreien DB-MD erfolgt eine automatische Aktivie-
rung der Maschinendaten, PARA wird gesetzt und die Steuersignale werden
bearbeitet.

Arbeitet die FM 453 mit aktivierten Maschinendaten, so kdnnen sowohl ein
neuer Datenbaustein oder einzelne Parameter geandert zur Baugruppe Uber-
tragen und bei Fehlerfreiheit des gesamten DB-MD (lber die Funktion "Ma-
schinendaten aktivieren” wirksam gemacht werden.

Hierbei gibt es folgende Verhaltensweisen:

¢ Sind im Maschinendatensatz seit der letzten Aktivierung nur E-Daten
geéandert worden, so erfolgt die Aktivierung im Baugruppenzustand
"Bearbeitung lauft” = 0 ohne Unterbrechung des Servozyklusses. "SYN”
bleibt erhalten.

¢ Sind im Maschinendatensatz seit der letzten Aktivierung auch K-Daten
geandert worden, so erfolgt die Aktivierung im Baugruppenzustand
"Bearbeitung lauft” = 0 durch einen Neuanlauf des Servo wie im Hoch-
lauf der Baugruppe. Die momentane Istposition bleibt angezeigt. "SYN”
wird zuriickgesetzt.

¢ Beinhaltet der Maschinendatensatz zum Zeitpunkt der Aktivierung fehler-
hafte Daten, so erfolgt ein Abweisen der Funktion mit Fehlermeldung

"Maschinendaten nicht aktivierbar” (siehe Tabelle 11-6, KI. 2/Nr. 21).

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.2 Auswertung der Betriebskennlinien des Schrittmotors

Ubersicht

Vorgehensweise

7-14

Grundsatzlich ist der Schrittmotor ein hochdynamischer Antriebsmotor, der
den Sollwertvorgaben quasi schleppabstandsfrei folgen und den Ubergang
zwischen Stillstand und Bewegung (und zuriick) tber die Start/Stop-Frequenz
mit hoher Beschleunigung realisieren kann. Voraussetzung ist jedoch, dal in
jedem momentanen Bewegungsstatus das verfigbare Motordrehmoment min-
destens dem fur die Ausfihrung der Bewegung erforderlichen Drehmoment
entspricht. Im folgenden wird davon ausgegangen, daf3 Sie die erforderlichen
Drehmomente fir lhren Anwendungsfall aus der erfolgten Antriebsauslegung
kennen. Ggf. nehmen Sie von den Schrittantriebsherstellern angebotenes For-
mel- bzw. Tabellenmaterial zu Hilfe (z. B. Positec/Berger Lahr: "Formeln +
Berechnungen zur optimalen Anpassung eines Schrittmotors”).

Eine optimale Gestaltung des Geschwindigkeitsprofils fur die Verfahrbewe-

gung erhalten Sje bei qualitativer Ausbildung des Geschwindigkeits-Zeit-
Diagrammes nalch Bild 948.

Die Parameter des Geschwindigkeitsprofils ermitteln Sie wie im folgenden
Parametrierungsbeispiel gezeigt aus den Betriebskennlinien Ihres eingesetz-
ten Schrittmotors. Sehen Sie stets eine ca. 20 %ige Drehmomentreserve vor!

Ermittlung des verfigbaren bzw. benétigten Drehmomentes:

MMotor = MLast* IV'Beschleunigen
Ermittlung der vorliegenden Tragheitsmomente:

JLast= \kxtern_rotatoriscr'\“ \lextern_translatorisch

Jootal = Motor + dast
Wertannahmen des Parametrierbeispiels:

Mmotor = 5 Nm M_ast = 0,6 Nm (drehzahlunabhéngig)
\]Motor = 4 kg' sz JLast = 3 kg' sz
fmax = 10 kHz MD13 = 500 Schritte pro Umdrehung

Verzoégerungswerte wie Beschleunigungswerte
Auswertung fur gesteuerten Betrieb (MD61 = 7):
Verfahren Sie bitte in vollem Umfang nach den folgenden Anleitungen!
Auswertung fuir geregelten Betrieb (MD61 = 1):
Verfahren Sie nach den folgenden Anleitungen und

¢ wabhlen Sie dabei im Auswertealgorith —6) den Pfad “Parame-
trierung des Geschwindigkeitsprofils Uber einfache Rampe”

¢ transformieren Sie die fir MD57 und MD59 ermittelten Beschleunigun-
gen wie folgt nach MD40, MD41 und MD45:

in jedem Fall MD40 = MD57- (MD11 + MD12- 2-33/(1000- MD52)
im Fall MD59 = 0 MD41 = MD40
im Fall MD59# 0 MD41 = MD59- (MD11 + MD12- 2-33/(1000- MD52)

im Fall MD40< MD41 | MD45 = MD57
im Fall MD40 > MD41| MD45 = MD59

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Betriebskennlinie Beispiel der Betriebskennlinie eines Schrittmotors:

M A Drehmomentenanhebung durch Boost
[Nm] - - - )
\\
MO \
5 .
. ) \
—|  Drehmomentenabsenkung durch PWM \/ Betriebsgrenzmoment
34 4—— g+ —NN———————————
My N
M1 Mp1 Start/Stop
\ SS(=0) |
ECAR Y R R R V |
\
0 6_ o2 \ | }
) | Mo ) \ o
0 ] | | | >
l N [L/min]
| | | | | |
\ R \ \ ! -
10 100 f1] fO 1000 feg 10 000 f [Hz]
\ fmax
3 A |
|
[kg - cm?] |
\
} z. B. 500 Schritte/Umdrehung
|
\
3 S S — —
JLast
0 \ \ \ >
12 120 1200 n [1/min]
Bild 7-5  Betriebskennlinie des Schrittmotors

Ermittlung der
Maschinendaten

Positionierbaugruppe FM 453
C79000-G7000-C453-01

Im Ablauf der Auswertung dieser beispielhaften Betriebskennlinie nach dem
Algorithmus laut Bild 7-6, ermitteln Sie folgende Maschinendaten:

MD54 =100 Hz
MDS55 = 3 000 Hz
MD57 = 218 000 Hz/s
MD58 = 109 000 Hz/s
MD59 =0

MD60 =0

fir Servo- bzw. Schrittantrieb

Start/Stop-Frequeng f
Frequenzweigy
Beschleunigung 1<(ffeg)
Beschleunigung 2 (feg)
Verzogerung 1 = Beschleunigung 1
Verzdgerung 1 = Beschleunigung

7-15



In Betrieb nehmen der FM 453

MD54: Start/Stop-Frequenz f ¢

1. Eintragen J| a5t in J-Diagramm (z. B. 3 kg - cm?)

2. aus dem Schnittpunkt mit J-Kennlinie fO festlegen
(z. B. 150 Hz)

3. FuBpunkt der SS-Kennlinie nach fO verschieben

4. Eintragen M| 55t in M-Diagramm (z. B. 0,6 Nm)

5. aus Schnittpunkt mit SS-Kennlinie f1 festlegen
(z. B. 130 Hz)

6. Eintragen MD54 = ;5= 0,8 - fl1 (z. B. 104 Hz)

MD56: Maximalfrequenz f 54
1. Eintragen der Maximalfrequenz f,ax bei Maximalgeschwindigkeit der Achse in das M-Diagramm (z. B. 10 000 Hz)

2. Eintragen MD56 = fyax

I
| Ablesen des verfugbaren Motor-Drehmomentes M2 bei 5« (z. B. 1,8 Nm) |
I

ﬂﬁergleich des Drehmomentes M2 mit dem Stillstands- ja(z.B. 18 <<5)
Drehmoment MO des Schrittmotors: M2 << M0? Parametrierung des
Parametrierung des Geschwindigkeitsprofils
Geschwindigkeitsprofils Uber geknickte Rampe
Uber einfache Rampe

MDA40: Frequenzwert fir Beschleunigungsumschaltung f eg

Eintragen ; - :
MD55 = MD56 1. Eintragen M1 = 2 - M2 — M| ¢t in M-Diagramm (z. B. 3 Nm)
MD58 = 0 2. Ablesen feq auf der Frequenzskala (z. B. 3 000 Hz)
MD60 = 0 3. Eintragen MD55 = feq
| _ | _
Beschleunigungselement fiir alle f...fymax n’e'L[ sollen Werte fur Beschleunigung und Verzdge- ]7 la
gleich setzen: Mp; = Mpy rung im Bereich f > fq identisch sein?
MD60: Verzdgerung 2 a
Es kann z. B. nach technologischen Gesichtspunkten eine bestimmte Verzégerung ]
gewiinscht sein oder durch Reibmomente ein vom Beschleunigungsfall abweichendes '\E/"Btéggeg

Moment verfligbar sein. Entweder ist MD60 analog zur Berechnungsformel fir MD58
zu berechnen bzw. ein technologisch gewiinschter Wert zu kontrollieren.
|

MD58: Beschleunigung 2 a 1,
1. Beschleunigungsmoment My, ermitteln (z. B. 1,2 Nm)
2. Verzogerung berechnen: 10 000 - My, [Nm] - MD13

a[Hz/s] = (z. B. 136 418 Hz/s)

Jiotal [kg-cm?] - 2 -1 Jiotal = 7 kg -cm

3. 20% Sicherheit: ap» = 0,8 -a (z. B. 109 134 Hz/s)
4. Eintragen gerundeten Wert nach MD58 (z. B. 109 000 Hz/s)
I

| Beschleunigungselement My, ermittelt (z. B. 2,4 Nm) |

. | .
18 (" sollen Werte fur Beschleunigung und Verzége- j nein

rung im Bereich f < feq identisch sein?

—

Jtotal = IMotor + JLast

] MD59: Verzogerung 1 a 1
Elntrag_en Es kann z. B. nach technologischen Gesichtspunkten eine bestimmte Verzégerung
MD59 =0 gewiinscht sein oder durch Reibmomente ein vom Beschleunigungsfall abweichendes

Moment verfligbar sein. Entweder ist MD59 analog zur Berechnungsformel fir MD57
zu berechnen bzw. ein technologisch gewiinschter Wert zu kontrollieren.

MD57: Beschleunigung 1 a p; 10 000 - My [Nm] - MD13
1. Verzégerung berechnen: g [Hz/s] =

y (z. B. 272 837 Hzls)
Jiotal [kg-cm?] -2 -1

2.20% Sicherheit: a1 = 0,8 -a (z. B. 218 269 Hz/s)
3. Eintragen gerundeten Wert nach MD57 (z. B. 218 000 Hz/s)
Y ENDE

Bild 7-6  Auswertung der Betriebskennlinien

7-16

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01



In Betrieb nehmen der FM 453

Hinweise

Hinweise zu besonderen Randbedingungen:

Im obigen Beispiel ist ersichtlich, dafl} das Beschleunigungsmoment im
unteren Geschwindigkeitsbereich etwa den doppelten Wert gegeniiber
dem bei Maximalgeschwindigkeit hat. Dies fuhrt zu zeitoptimalen Posi-
tionierungen. Nach bestimmten technologischen Kriterien kann natrlich
die Frequenzgrenze fur die Beschleunigungsumschaltung frei gewéhlt
werden. In diesem Fall resultiert daraus der Wert des verfliigbaren Motor-
drehmomentes M1 bzw. )Milgemal Betriebskennlinie.

Falls Ihr Schrittantrieb Uber die Funktion “Stromsteuerung durch Boost”
verflgt, konnen Sie zur Ermittlung des Beschleunigungsmomentes mit
dem angehobenen Verlauf rechnen. Ein Vorteil hdheren Beschleunigungs-
vermaogens ergibt sich, ersichtlich aus dem Momentenverlauf, nur im un-
teren Drehzahlbereich des Motors

(z. B. Mp1 = 3,4 Nm — 0,6 Nm = 2,8 Nm, M unverandert).

Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:
— elektrischer Anschluf3
— MD37 (Aktivierung der Funktion)

— MD48/49 (Uberwachung der Boostdauer, siehe Kapitel 7.3.9)

Falls lIhr Schrittantrieb Gber die Funktion “Stromsteuerung durch PWM"
verfugt, kdnnen Sie die im Motor umgesetzte Verlustleistung und damit
die Motorerwarmung reduzieren, indem Sie infolge des nicht bendtigten
Beschleunigungsmomentes fur den Stillstand und fiir die Konstantfahr-
phasen den Motorstrom anteilig zum Lastmoment reduzieren. Ein Vortell
niedrigerer Erwarmung bei Konstantfahrt ergibt sich, ersichtlich aus dem
Momentenverlauf, besonders im unteren Drehzahlbereich des Motors.

Folgende Einstellungen sind vorzunehmen:

— elektrischer Anschluf3

— MD37 (Aktivierung der Funktion)

— MD50 = (M_ast (fmax) : Mmotor (fmax)) - 100 % (z. B. 60 %)
— MD51 = (M_ast(f = 0) : Mmotor (f = 0)) - 100 % (z. B. 12 %)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.3

Ubersicht

7-18

Grundinbetriebnahme der Schrittmotoranschaltung

Im ersten Schritt der Antriebsinbetriebnahme priifen Sie, dal3 sich der Schritt-
motor durch die Ansteuerung der FM 453 grundsatzlich verfahren laf3t und
prufen damit die Richtigkeit der bisher festgelegten Maschinendaten. Beson-
derer Wert ist auf diesen Schritt beim Einsatz des Antriebs ohne Geber zu
legen, da Schrittverluste zu unerkennbaren Positionierfehlern fihren kdnnen.

Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagrammes priifen Sie die Antriebsan-
schaltung und die Richtigkeit der bisher festgelegten Maschinendaten. Im
folgenden Test ist zu prifen, daf3 sich der Schrittmotor durch die Ansteuerung

der FM 453 grundsatzlich verfahren 1aRt. In einem spateren Test wird die
Richtigkeit der Positionierung (siehe Kapitel 7.3.8) Uberpruift.

Hinweis

MD-Anderungen immer mit "Maschinendaten aktivieren” wirksam machen!

Vorsicht

Vor allen auszulésenden Verfahrbewegungen ist das Vorhandensein eines
Freiraumes fur die Achsbewegung in der gewiinschten Fahrtrichtung zu kon-
trollieren!

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Anwahl
BA = Steuern
Frequenzstufe 1

Einstellung
Frequenzstufe 1 = fgg

Frequenzstufe 2 = fax
I

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

|
Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(mehrfach ausfihren)
(freien Wegbereich beachten!)

Fahrtest mit Start/Stop-Frequenz

N nein
Achsbewegung erfolgt? J
ja
nein :
[ Richtung korrekt? J Schrittantrieb aktiv? nein
: (Motor-Moment liegt vor?)
ja ja

MD kontrollieren:

MD kontrollieren:

Antrieb kontrollieren
MD kontrollieren:

Achsbewegung erfolgt?
(incl. Bremsen korrekt?)

=

MD19.1 (Drehricht.) | | MD54 MD37.0 (RFG)
MD37.19 MD37.17 bis MD37.19
Anwabhl
Frequenzstufe 2
I
Achse starten
Richtung Plus oder Minus Fah .
(mehrfach ausfuhren) ¢ ahren mit
(freien Wegbereich beachten!) max
[
nein

MD kontrollieren:
MD55, MD57 bis MD60
ja MD37.17 bis MD37.19

L

ENDE

Testablauf neu beginnen

\J

Bild 7-7

Grundinbetriebnahme Schrittmotoranschaltung

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.4 Grundinbetriebnahme der Servomotoranschaltung

Ubersicht

/N

Antriebsanschal-
tung

7-20

Durch folgende Inbetriebnahmehandlungen priifen Sie, dal sich der Servo-
motor durch die Ansteuerung der FM 453 grundséatzlich verfahren lafit. Sie
ermitteln weiterhin die fur die spater folgenden Optimierungsschritte der La-
geregelung bendtigte Zeitkonstante des Servoantriebs.

Hinweis

MD-Anderungen immer mit "Maschinendaten aktivieren” wirksam machen!

Vorsicht

Vor allen auszuldésenden Verfahrbewegungen ist das Vorhandensein eines
Freiraumes fur die Achsbewegung in der gewtinschten Fahrtrichtung zu kon-
trollieren!

Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagramms kdnnen Sie die Antriebsan-
schaltung kontrollieren.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Anwahl
BA = Steuern

Einstellung
Spannungsstufe 1 =0
Spannungsstufe 2 =0,1 - Upax

Anwahl
Spannungsstufe 1

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN
I

Achse starten
Richtung Plus oder Minus

Nullabgleich fiir Stellsignal
durchfihren

[
( Achse im Stillstand?

>—| nein

ja Parametrierung
MD44 — Offset einstellen

Einstellung

Maschinendaten aktivieren

Anwahl
Spannungsstufe 2

nein

Achse starten
Richtung Plus oder Minus

(freien Wegbereich beachten!)

Fahrtrichtungstest

I
( Achse bewegt sich? )

bei 10 % von vV max

nein

ja [

Parametrierung der
Reglerfreigabe korrekt?

nein

ja Parametrierung
MD37 — Reglerfreigabe

Einstellung
Maschinendaten aktivieren

Anschaltung Antrieb kontrollieren
und in Ordnung bringen

—< Fahrtrichtung Achse korrekt? )

ja

Parametrierung

MD19 — Analogwert invertieren
I

Einstellung

Maschinendaten aktivieren

v
ENDE

Bild 7-8
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Ubergangszeit des
Antriebs und max.
Spannungsanstieg

Fur die nachfolgende Optimierung der Lageregelung ist es wichtig, die An-
triebszeitkonstante (Ubergangszeit) zu kennen. In der Betriebsart Steuern und
bei Fehlern mit der Reaktion "Alles Aus” (si 11) wird dem An-

trieb der Spannungswert tUber eine in MD45 parametrierte Rampe zugefihrt.

Verschiedene Antriebe bzw. bestimmte mechanische oder technologische
Griinde fordern ggf. eine Spannungsanstiegsbegrenzung. Falls Sie einen

konkreten Wert dafir nicht haben und sich experimentell an einen geeigneten

Anstiegswert herantasten wollen, verfahren Sie bitte wie folgt:

Hinweis

Ein eingestellter Spannungsanstieg verzégert nattrlich den Achsstop bei
der Fehlerreaktion "Alles Aus”!

Anwahl
BA = Steuern

Spannungsstufe 2

Einstellung
Spannungsstufe 1 =0

Spannungsstufe 2 = Uy = Upax
|

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

Achse starten

Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)

Ablesen der Antriebszeitkonstante
(Ta) in den Servicedaten

Falls ein gesteuertes Fahren der Achse mit Uy ax nicht
ohne Spannungsrampe mdglich ist, stellen Sie die Span-
nungsstufe 2 auf einen Wert U, < Upyax Und berechnen die
tatsachliche Antriebszeitkonstante Ta,q4 aus der gemesse-
nen Zeitkonstante Ta zu

Tareal = Ta *Umax : Ua

[ zu hohe Achsbeschleunigung? ]7

Achse starten

Richtung Plus oder Minus
ja (freien Wegbereich beachten!)

nein

Parametrierung

MD45 — Spannungsrampe kleiner
I

Einstellung
Maschinendaten aktivieren

[ zu kleine Achsbeschleunigung? J—I
ja
nein

Parametrierung

MD45 — Spannungsrampe groéRer
[

Einstellung
Maschinendaten aktivieren

[ war Spannungsstufe 2 =

o

ja

Einstellung
Spannungsstufe 2 vergroRern
(bis Ua = Umax)

ENDE y

Bild 7-9

7-22

Ubergangszeit des Antriebs und max. Spannungsanstieg
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7.35 Kontrolle der Geberanschaltung

Ubersicht Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagramms kénnen Sie die Geberanschal-
tung kontrollieren.

Anwahl
BA = Steuern
Spannungsstufe 2
I

Einstellung
Spannungsstufe 1 =0
Spannungsstufe 2 =0,1 - Upax
I

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)

| Ablesen der Istposition |
[
( Positionsanderungsrichtung
N korrekt?

nein

ja Parametrierung
MD19 — MeRwertrichtung invertieren
I

Einstellung
Maschinendaten aktivieren

Istposition-Anderungsbetrag
korrekt? )
nein

ja Parametrierung
MD11...13 — MeRwertauflésung
I

Einstellung
Maschinendaten aktivieren

ENDE

Bild 7-10 Geberanschaltung

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.6 Inbetriebnahme der Lageregelung

Ubersicht Die Lageregelung schlief3t iber die Rickfiihrung des WegmeRwertes die us-
serste Schleife einer Reglerkaskade in folgender Struktur:
FM 453 j " Antrieb - Motor und

Maschine

position 1

Drehzahl- Strom-
Soll- —=( )— Lageregler ‘ ‘ regler 4?7 regler [ I>

N I

Tacho

Geber
Istposition

Bild 7-11 Lageregelkreis mit Servoantrieb

7-24

Mit den nachfolgenden Inbetriebnahmeschritten kontrollieren Sie die

grundsatzliche Funktionsfahigkeit der Lageregelung. Eine Optimierung nach
Ihren technologischen Kriterien folgt im anschlieBenden Kapitel(7.3.7.

Zunachst prufen Sie die Grundfunktionen
e Halteregelung

¢ Drehzahlzuordnung des Servoantriebs
* Positionieren

Sonderfall:

In der Ansteuerart “Schrittantrieb im Lageregelkreis” (MD61 = 1) ohne

Geber wird der Lageregelkreis FM 453-intern geschlossen. Der Schrittantrieb
selbst wird gesteuert betrieben. Die nachfolgenden Tests sind nur teilweise
relevant. Beachten Sie die entsprechenden Anmerkungen.

Hinweis

MD-Anderungen immer mit "Maschinendaten aktivieren” wirksam machen!

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Halteregelung Dieser Test ist nur bei vorhandenem Geber erforderlich.

Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagramms kénnen Sie die Halteregelung
kontrollieren.

Anwahl
BA = Tippen
Geschwindigkeitsstufe 1
OVER = 100 %
I

Einstellung
Geschwindigkeitsstufe 1 = 0,1 + Vipax
Geschwindigkeitsstufe 2 = 0,5 - Vmax
I

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

| Ablesen der Istposition |

ja
kurze schnelle Achsbewegung :
mit Fehlermeldung "Drehrichtung Antrieb”?
nein
Lageregelung in Funktion? nein

(Achse bleibt auf Position, 1ai3t sich
nicht verdriicken und driftet nicht weg)

ja Inbetriebnahmeschritt Inbetriebnahmeschritte
"Motoranschaltung” "Motoranschaltung/Geber-
wiederholen anschaltung” wiederholen
ENDE

Bild 7-12 Halteregelung
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Drehzahlzuord-
nung des Antriebs

mung der Drehzah

Dieser Test ist nur fir Servoantriebe (MD61 = 0) erforderlich.

Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagrammes kénnen Sie die Ubereinstim-
Izuordnung am Antrieb mit der Parametrierung in den Ma-

schinendaten kontrollieren.

Wenn Sie den Inbetriebnahmeschritt “Kontrolle der Geberanschaltung” ord-
efuhrt haben erhalten Sie bei jeder Verfahrbewegung tber
das Anzeigefeld “Geschw..” des Inbetriebnahme-Menis die tatsachliche Ver-

nungsgemal ausg

fahrgeschwindigke

Dieser Test ist Gru

it der Maschinenachse gemeldet.

ndlage dafir, daf3 im Lageregelkreis der parametrierte

Ky-Faktor betragsmafig korrekt wirksam wird. Einen Feinabgleich kdnnen
Sie dann im Inbetriebnahmeschritt “Optimierung der Lageregelung” mit
Hilfe der K,-Faktor-Rickmeldung in den Servicedaten durchfiihren.

Anwahl
BA = Steuern

Spannungsstufe 2

Einstellung
Spannungsstufe 1 =0
Spannungsstufe 2 =0,1 - Upax
I

Umax = MD43

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)

Ablesen der Istgeschwindigkeit
wahrend der Verfahrbewegung

( Istgeschwindigkeit = 0,1 - MD23
korrekt?

-

] nein

ja
( MD23 korrekt?

ja

nein
Drehzahlzuordnung am Antrieb

verhéltnismaRig korrigieren

Parametrierung
MD23 — Maximalgeschwindigkeit

Einstellung
Maschinendaten aktivieren

ENDE

Bild 7-13 Test Drehzahlzuordnung

7-26
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Positionieren Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagramms kdnnen Sie das Fahren der
Achse auf eine Zielposition kontrollieren.

Anwahl
BA = SchrittmaR relativ

Schrittmal® = 4 DB-Schrittmalle, Wert 4 = z. B. 1 000 MSR
OVER =10%
|

Einstellung
Geschwindigkeitsstufe 1 = 0,5 * Vmax
Geschwindigkeitsstufe 2 = 0,5 * Vipax

I
Einstellung
Bezugspunkt setzen mit Wert 0

Kontrolle des Rickmeldesignals SYN

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)

| Ablesen der Istposition |

[ Richtung okay? J -
nein
ja
[ Betrag okay? J—’
nein
ja

- nein
[ weiterer Test erwiinscht? ]

Bei Inbetriebnahmeschritt

ja
! "Motoranschaltung” neu beginnen

| OVER neu wahlen 1...200 % |

ENDE

Bild 7-14 Positionieren
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7.3.7 Optimierung der Lageregelung

Ubersicht

Vorgehensweise

7-28

Prinzipiell wird das dynamische Verhalten einer Achse im wesentlichen
durch das dynamische Verhalten des Schrittantriebes bzw. drehzahlgeregel-
ten Servoantriebes bestimmt, worauf hier nicht eingegangen werden kann.
Das wiederum wird von maschinenbauseitigen Eigenschaften der Mechanik
wie Reibungen, Lose, Torsionen usw. beeinflu3t. Die Lageregelung schliel3t
Uber die Ruckfihrung des Wegmelwertes die aulR3ere Schleife Uber die den
ntrieb und ggf. die Maschinenachse beinhaltende Regelstrecke (vergleiche
Bild 7-11).

Die nachfolgende Anleitung soll eine Hilfe zur praktischen Vorgehensweise
sein.

Fur unterschiedliche technologische Anwendungsfalle werden verschiedene
Anforderungen an die Lageregelung gestellt.

Beurteilungskriterien fur die Qualitat des Positioniervorganges kénnen sein:
¢ gute Gleichformigkeit der Verfahrbewegung

* kleiner/kein Uberschwingbetrag im Zielpunkt der Positionierung

* Kkurze Positionierzeit

¢ stetiger Beschleunigungsverlauf (weiches Fahrverhalten)

In den meisten Anwendungsfallen sind mehrere dieser Kriterien von Bedeu-
tung, so dal3 meistens nur eine kompromil3behaftete Optimierung des dyna-
mischen Verhaltens der Lageregelung mdglich ist.

Fuhren Sie im Verlauf der nachfolgend beschriebenen Optimierungsschritte
Testbewegungen ngch Bild 7-[L5 durch.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Auslésen von Sie kénnen Testbewegungen im Ablauf der Optimierung wie folgt auslosen:
Testbewegungen

Anwahl )
BA = Tippen
Geschwindigkeitsstufe 2
OVER = verschiedene Werte

Einstellung
Geschwindigkeitsstufe 1 = 0,1 * Vpax
Geschwindigkeitsstufe 2 = 0,5 * Vipax

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)

Gleichférmigkeit der Bewegung
Beurteilung des Achsverhaltens Uberschwingbetrag
Positionierzeit

jT[ weiterer Test erwiinscht? j

nein

ENDE

Bild 7-15 Testbewegungen zur Optimierung der Lageregelung

Wahl der Aus- Servoantrieb
gangswerte der
dynamikbestim-
menden MD

Stellen Sie die folgenden Maschinendaten entsprechend der unter Kapitel
ermittelten Antriebszeitkonstante Tayggpauf Anfangswerte fiir die
nachfolgenden Optimierungsschritte, z. B. fiir eine Achse im MSRrith:

¢ Beschleunigung, Verzégerung

MD40 = MD41 [mm/8] = 30 - MD23 [mm/min] : Ta [ms]
* Ruckzeit

MD42 [ms] = 0
¢ Lagekreisverstarkung

MD38 [1/min] = 100 000 : Ta [ms]

Der effektiv wirkende Beschleunigungswert wird durch das Zeitverhalten des
Lageregelkreises, also abhangig vopa\Wert, vermindert. Der Maximalwert

der Beschleunigung (a) ist in dieser Einstellung auf die Antriebszeitkonstante
abgestimmt und wie folgt abschétzbar:

amax[MmM/&’] = 16 - MD23 [mm/min] : Ta{ms]

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Schrittantrieb

Stellen Sie die folgenden Maschinendaten auf Anfangswerte fiir die nachfol-
genden Optimierungsschritte

¢ Beschleunigung, Verzégerung

MD40 = MD41 = nach Betriebskennlinie, sighe Kapitel 7{3.2 Punkt Vor-
gehensweise

* Ruckzeit
MD42 =0

¢ Lagekreisverstarkung
MD38 [1/min] = 1 000 = Default-Wert

* Mindeststillstandszeit, Mindestverfahrzeit
MD46 = MD47 = 100 ms

Diese Parameter haben fiir den geregelten Betrieb weniger Bedeutung, da
bereits durch das Zeitverhalten im Lageregelkreis ein weicher Umsteuer-
vorgang vorliegt. Die Werte kénnen in der Regel in Richtung der Mini-
malwerte 1 ms verkleinert werden. (Bedeutung dieser Parameter siehe

Kapitel 7.3.8, Punkt “Optimierung des dynamischen Verhaltens)

Optimierung des Die qualitative Wirkung der Parameter auf den Positioniervorgang zeigt |h-
dynamischen Ver- nen die folgende Tabelle:
haltens
Tabelle 7-5  Wirkung der dynamikbestimmenden MD im Lageregel-
kreis
MD38 MD40/41 MD42
hohe Laufruhe klein - -
hohe Stérfestigkeit grof3 - -
weiches Umsteuern klein grof3 grof3
Uberschwingfreies Positionieren klein grof3 grof
schnelles Positionieren grof3 klein klein

Durch folgende Inbetriebnahmehandlungen fiihren Sie eine Optimierung der
Lageregelung nach Ihren Anforderungen wahlweise durch. Sie sollten dabei
alle Geschwindigkeitsbereiche untersuchen, ggf. der technologisch bedeut-

samsten Geschwindigkeit das héchste Gewicht bei der Ergebnisbeurteilung
zuordnen.

Diese Inbetriebnahmehandlungen sind nur fiir Servoantriebe
(MD61 = 0) oder Schrittantriebe (MD61 = 1) und vorhandenem Geber
maglich.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Hinweis

Eine VergréRerung der Werte von MD40/MD41 im Ablauf der Optimierung
ist fir Schrittantriebe und nur in begrenztem Maf3e grundséatzlich moglich,
wenn die Frequenzrampe (MD45) mit den Werten gemal? Betriebskennlinie
parametriert ist.

Bei zu grofRer Veranderung der Werte fuhrt dies zur Fehlermeldung “Schlep-
pabstand zu groR3”. In diesem Falle sind die Werte bzw. gé&aKtor
(MD38) mit ausreichender Reserve zu reduzieren!

Optimierung auf Gleichférmigkeit der Bewegung

Durch Analyse des Stellsignals bzw. der Antriebsdrehzahl (Tachospannung)
mittels Speicher-Oszillographierung wird die Optimierung der Lageregelung
wesentlich erleichtert. Die erhaltenen Oszillogramme der Ubergangsfunktion
U(t) bzw. v(t), das sogenannte Einschwingverhalten, kénnen leicht interpre-
tiert werden (siehe Bild 7-16).

~Y

Wirkungsbereich Ruckfilter

— 7 \Verstarkung zu hoch (Achse schwingt schwach gedampft)
"""" Verstarkung/Beschleunigung zu grof3
""" Verstarkung/Beschleunigung zu klein

optimale Einstellung erreicht

Bild 7-16 Ubergangsfunktion des Lageregelkreises

Optimierung auf Uberschwingbetrag

Beurteilung des Uberschwingbetrages in der Zielposition (s-Uberschwingbe-
trag in den Servicedaten)

geeignete Maschinendatenanderung It. Tabelle 7-5
Optimierung auf Positionierzeit

Beurteilung der Einfahrzeit in die Zielposition (Einfahrzeit Te/in den Servi-
cedaten)

geeignete Maschinendatenanderung It. Tabelle 7-5
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7-32

Optimierung auf besonders ruckfreies Fahrverhalten (super-soft)

Fur bestimmte Anwendungen ist ein besonders weiches Fahrverhalten der
Achse erwilinscht. Mit folgender Wahl der Ausgangswerte der dynamikbe-
stimmenden Maschinendaten erhalten Sie ein besonders weich ausgepragtes
Fahrverhalten, wobei die Beschleunigungsfiihrung allein durch das Ruckfilter
erfolgt. Die wirkende maximale Beschleunigung in den Umsteuervorgédngen
verhalt sich dabei proportional zur Geschwindigkeitsdifferenz und erreicht
beim Ubergang von v = 0 auf Maximalgeschwindigkeit ihren Maximalwert
(siehe Bild 7-17).

¢ Beschleunigung, Verzégerung
MD40 = MD41 [mm/g] = 0

* Ruckzeit
MD42 [ms] = 0,5- Ta [ms]

e Lagekreisverstarkung
MD38 [1/min] = 100 000 : Ta [ms]

Den Maximalwert der effektiv wirkenden Beschleunigung kénnen Sie wie
folgt abschatzen:

amax[Mm/F] = 16 - MD23 [mm/min] : Ta [ms]

| Verhalten bei unterschiedlichen Geschwin-
| digkeitsiibergédngen (summative Wirkung aus
} Ruckfilter und Lageregelung)

~Y

/' Ta !

Bild 7-17 Verhalten bei unterschiedlichen Geschwindigkeitsiibergdngen (summative
Wirkung aus Ruckfilter und Lageregelung)
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KompromiRopti- Bei einer Optimierung nach mehreren der o. g. Kriterien kbnnen Sie die Ma-
mierung schinendaten aus den Ergebnissen der Einzeloptimierungen nach verschiede-
nen Methoden festlegen:

e Garantie aller Teilergebnisse

— kleinster ermittelter Wert des MD38

— grofter Wert jeweils fur MD40, MD41 und MD42
¢ Priorisierung eines Optimierungskriteriums

Stellen Sie MD38 und MD40 bis MD42 auf die Werte ein, die dem hdchst
prioren Optimierungskriterium lhres Anwendungsfalls entsprechen und
beurteilen Sie noch einmal das Verhalten nach den tbrigen Kriterien.

e Mittelung der Teilergebnisse

Stellen Sie die MD38 und MD40 bis MD42 auf die Mittelwerte aus den
einzelnen Teilergebnissen ein und beurteilen Sie noch einmal das Verhal-
ten nach allen Kriterien.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.8 Inbetriebnahme der Schrittmotorsteuerung

Ubersicht Die durch die FM 453 aus regelungstechnischer Sicht rein gesteuert betrie-
bene Schrittmotorachse hat folgende Struktur:
L e [ ) ) ) ) Motor und
FM 453 ‘ . Antrieb Phasenstromsteuerung.  mMaschine
PULS loh
Soll- ! Richtung | Bestromungs- Strom-
position Schrittmotor- "] muster-zahler Cj regler
steuerung ‘ ‘
Soll-  —* ‘ ‘
geschwin- ‘ PWM/ ‘
digkeit ' BOOST '

Iph — Phasenstromsollwerte der n Statorwicklungen

Bild 7-18 Struktur der Schrittmotorachse

7-34

Das dynamische Verhalten der Achse wird von maschinenbauseitigen Eigen-
schaften der Mechanik wie Reibungen, Lose, Torsionen usw. bestimmt. Die
FM 453 als Steuerbaugruppe hat sich bzgl. der Parametrierung diesen Gege-
benheiten unterzuordnen. Nach vollzogener Grundinbetriebnahme geman

Kapitel 7.3.5} sollte nun eine auf diese Gegebenheiten sowie auf die Techno-

logie abgestimmte Optimierung der Parametrierung erfolgen.

Fir unterschiedliche technologische Anwendungsfélle werden verschiedene
Anforderungen an die Achsdynamik gestellt. Beurteilungskriterien fir die
Qualitat des Positioniervorganges kdnnen sein:

Beurteilungskriterien fir die Qualitat des Positioniervorganges kdnnen sein;
e stetiger Beschleunigungsverlauf (weiches Fahrverhalten)

* gute Gleichformigkeit der Verfahrbewegung
(mechanische Schwingungen, Schrittmotorresonanzen!)

e kurze Positionierzeit

In den meisten Anwendungsfallen sind mehrere dieser Kriterien von Bedeu-
tung, so dafd dann nur eine kompromif3behaftete Parameterwahl mdglich ist.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Positionieren Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagramms kdnnen Sie das Fahren der
Achse auf eine Zielposition kontrollieren.

Anwahl
BA = Schrittmal relativ

Schrittmall = 254 254 = Sollwert fiir Schrittmal
OVER =10 %

Einstellung
Geschwindigkeitsstufe 1 = 0,5 * Vmjax

Geschwindigkeitsstufe 2 = 0,5 * Vmax
[

Einstellung
Bezugspunkt setzen mit Wert 0
I
Kontrolle des Riickmeldesignals "SYN”
[

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

Wegbetrag im freien Schrittmaf3 je nach
Verfahrgeschwindigkeit der Testbewegung
Einstellung so grof3 wahlen, daf3 im Geschwindigkeits-

Sollwert fir Schrittmaf? profil der Testbewegung die Sollgeschwin-
digkeit erreicht wird (Vorabberechnung
oder Auswertung der Frequenzanzeige in
den Sevicedaten).

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)
I maogliche externe MelR3geréte z. B.:
® | asermeRgerat

Kontrolle des Positionsistwertes mittels

® |inearmal3stab mit Positionsanzeige
externem Mel3gerates o  MeRuhr
® an der Achse vorhandene MaR3skala
) nein
[ Richtung okay? )
ja
3 nein
[ Betrag okay? J
ja
nein
L weiterer Test gewiinscht? }
ja
Anwahl
OVER =1...200 %
Grundinbetriebnahme
\ ENDE y wiederholen siehe Bild 7-7

Bild 7-19 Kontrolle des Positionierens
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Optimierung des
dynamischen Ver-
haltens

Auslésen von
Testbewegungen

7-36

Die qualitative Betragswahl der Parameter bei einer gewtinschten Achsdyna-
mik zeigt lhnen die folgende Tabelle. In Ergdnzung zu den bereits aus der
Grundinbetriebnahme vorbelegten Maschinendaten kommen die Zeitwerte
MD46 und MD47 hinzu. Diese Zeiten sind im wesentlichen schrittantriebs-
spezifisch notwendig und liegen in der GréRenordnung weniger ms, kénnen
aber bei Schwingneigung der Achsmechanik dazu benutzt werden, um z. B.
bei nahtlosem Ubergang zwischen Beschleunigung und Verzégerung

(z. B. beim Verfahren kurzer Wege) den dabei entstehenden betragsmafig
doppelten Beschleunigungssprung zu vermeiden bzw. die an dieser Unstetig-
keitsstelle angeregte Schwingung durch Einfligung einer Konstantfahrzeit
abklingen zu lassen.

Tabelle 7-6  Wirkung der dynamikbestimmenden MD firr den gesteuer-
ten Betrieb des Schrittantriebes

MD54 MD55 [ MD57...60 | MD46 MD47

weiches Fahrverhalten| klein - klein grol3 gro3

Unterdriickung von grof3 - grof’ grof3 grof}
Schwinganregungen

kurze Positionierzeit | grof3 grof3 gro3 klein klein

Fuhren Sie durch Ausldsen von Testbewegungen nach Bild 7-20 eine Opti-
mierung der Schrittmotorsteuerung nach lhren Anforderungen durch. Sie
sollten dabei alle Geschwindigkeitsbereiche untersuchen, ggf. der technolo-
gisch bedeutsamsten Geschwindigkeit das hdchste Gewicht bei der Ergebnis-
beurteilung zuordnen.

Anwahl )
BA = Tippen
Geschwindigkeitsstufe 2
OVER = verschiedene Werte

Einstellung
Geschwindigkeitsstufe 1 = 0,1 * Vipax
Geschwindigkeitsstufe 2 = 0,5 - Vimax
\

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

x
l

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)

| Gleichférmigkeit der Bewegung
Beurteilung des Achsverhaltens Schwingneigung

I Positionierzeit

[ weiterer Test gewlinscht? j

nein
© i ENDE

ja

Bild 7-20 Testbewegungen zur Optimierung der Schrittmotorsteuerung
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7.3.9 Justage der Referenzpunktkoordinate

Achse mit Inkre-
mentalgeber

Achse mit Absolut-
geber (SSI)

Fur die eindeutige Reproduzierbarkeit der Referenzaufnahme ist Vorausset-
zung, daf3 die synchronisierende Nullimpuls (SYNI) in einem eindeutigen
Abstand vom Referenzpunktschalter (RPS) liegt (Nullmarkenbildung siehe

). Empfohlen wird bei niedrigen Reduziergeschwindigkeitswer-
ten (MD29) ein Abstand von 10 % bis 90 % und bei hohen Reduzierge-
schwindigkeitswerten ein Abstand von 30 % bis 70 % des Wegbetrages eines
Nullmarkenzyklusses (z. B. eine Umdrehung des Inkrementalgebers oder des
Schrittmotors). Kontrollieren Sie diesen Wert nach einer ausgefiihrten Refe-
renzpunktfahrt in der Servicedatenriickmeldung (Wert Schalterjustage) und
verandern Sie bei Nichteinhaltung des geforderten Wertebereiches die rela-
tive Lagezuordnung zwischen Geber und Referenzpunktschalter entspre-
chend.

Beispiel: Suchrichtung positiv

1 1 1
I | &=es | |

Nullimpuls ‘

Anzeigedatum Schalterjustage: 40 % - MD12
(fur hohe Reduziergeschwindigkeiten geeignet)

Die Referenziergeschwindigkeit (MD28) richten Sie nach lhren Anforderun-
gen so grol3 wie moglich ein. Wichtig ist, daf3 tber die Lange des Referenz-
punktschalters RPS ein Abbremsen auf die Reduziergeschwindigkeit erfolgen
kann. Ist dies nicht der Fall, erfolgt ein zusatzliches Rickpositionieren auf
den RPS vor Beginn der Suchphase des synchronisierenden Nullimpulses.
Vergleichen Sie den Zyklus der ausgefiihrten Verfahrbewegungen mit

Kapitel 9.2.8 und optimieren Sie die Referenziergeschwindigkeit (MD28).

Die Justage der Referenzpunktkoordinate selbst fuhren Sie anschliel3end tber
den Eintrag einer erforderlichen Referenzpunktverschiebung in den Maschi-
nendaten aus. Nach Aktivierung der MD wird die neue Referenzpunktver-
schiebung mit der nachsten Referenzpunktfahrt wirksam.

Fahren Sie in einer geeigneten Betriebsart ("Tippen”, "Schrittmal relativ”)

an einen bekannten Punkt der Achse und fithren Sie die Funktion Bezugs-
punkt setzen mit dem bekannten Positionswert durch. Soll- und Istposition
werden sofort auf diesen Wert gesetzt und die Absolutwertzuordnung zum
Absolutgeber (SSI) in den Maschinendatensatz (MD17) eingetragen. Falls Sie
diesen Wert auf3er Uber die remanente Datenhaltung der Baugruppe extern
archivieren wollen, lesen Sie bitte den Maschinendaten-DB aus und spei-
chern ihn auf Diskette oder Festplatte Ihres PGs.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.10 Aktivierung der Lagereglerdiagnose

Ubersicht Nach abgeschlossener Optimierung der Lageregelung aktivieren Sie die La-
gereglerdiagnose. Diese st bei gestorter Lageregelung bzw. anormalem Ver-
halten der Achse Fehlermeldungen aus.

Nach folgendem Ablaufdiagramm kdnnen Sie die Lagereglerdiagnose in Be-
trieb setzen:

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Anwahl
BA = Tippen
Geschwindigkeitsstufe 2
OVER =10...20 %
I

Einstellung
Geschwindigkeitsstufe 1 = 0,1 - Vmax
Geschwindigkeitsstufe 2 = 0,5 * Vmax

Einstellung Test: )
Reglerfreigabe = EIN “Verreif3en” der Achse beim Abschalten der Regelung
|
Einstellung

Reglerfreigabe = AUS
I

Ablesen des Schleppabstandes
in den Servicedaten

Maximalwert des Schleppabstandes
nein bei inaktiver Regelung erfa3t?

| ja Nach Beendigung der Positionierung wird die
Parametrierung Achse auf Verbleib im angegebenen Wegbereich
MD26 — Eintrag > 300 % des max. kontrolliert.

tillst -Schl t,
Stillstands-Sc leppabs andes generiert Fehlermeldung "Antriebsbewegung ohne

Reglerfreigabe, Stillstandsbereich”

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)

Ablesen des Schleppabstandes
in den Servicedaten
I

Parametrierung )
MD39 — Eintrag des Schleppabstan-| ~ Freigabe der Fehlermeldung
des bei ca. 5...10 % Vpax "Schleppabstand zu grof3”

OVER =200 %
I

Parametrierung
MD24 — Eintrag eines Im angegebenen Wegbereich gilt die Positionierung
PEH-Zielbereich fur die Bewegungsfolge als abgeschlossen.

Achse starten
Richtung Plus oder Minus
(freien Wegbereich beachten!)
|
Ablesen der Einfahrzeit Te des
Antriebes in den Servicedaten
I

Parametrierung iert Eehl Id
MD25 — PEH-Uberwachungszeit: ?enene.rt enhlermeldung "
MD25 = 15 -Te PEH Zielbereichsuberwachung
I
Einstellung

Maschinendaten aktivieren

l ENDE

Bild 7-21 Aktivierung der Lagereglerdiagnose
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7.3.11 Aktivierung der Schrittmotordiagnose

Ubersicht

Boost

Drehiberwachung

7-40

Nach abgeschlossener Optimierung der Schrittmotorsteuerung aktivieren Sie
bei Bedarf die Schrittmotordiagnosen.

Das Boostsignal wird auf seine Aktivzeit hin Gberwacht um den Antriebsmo-
tor vor Ubererwarmung zu schiitzen.

Entnehmen Sie die Angaben fiir die maximale Boostdauer absolut und relativ
den Angaben der Schrittantriebsdokumente und tragen diese in die dafur vor-
gesehenen Maschinendaten MD48 und MD49 ein.

Bei parametrierter Boostfunktion I6st die FM 453 im Falle der zeitlichen
Uberziehung der Aktivphase(n) des Boostsignals die Fehler “Boostdauer ab-
solut” bzw. “Boostdauer relativ” aus.

Prufen Sie nach vollzogener Parametrierung die Diagnosefunktion auf ihre
Wirksamkeit durch ein geeignetes Testprogramm, bei welchem im technolo-
gischen Ablauf besonders grof3e Anteile an Beschleunigungs- und Bremspha-
sen auftreten.

Diese Diagnosefunktion ist nicht aktivierbar in der Ansteuerart
MD61 =1 und Geber!

Die Aktivierung erfolgt iber die Funktion Einzeleinstellung "Drehiiberwa-

chung” (Funktionsbeschreibung der Drehiiberwachung| siehe Kapitel[9.7.3).

Bei programmierter Funktion Drehiberwachung lést die FM 453 im Falle,
wenn der Schrittmotor der gesteuerten Bewegungsvorgabe nicht folgen kann,
den Fehler “Drehtiberwachung” aus.

Prifen Sie die Wirksamkeit der Diagnosefunktion, indem Sie z. B. den zyk-
lischen Nullimpulsgeber elektrisch abtrennen oder das Leistungsteil des
Schrittmotors ausschalten und eine Testbewegung in einer beliebigen Be-
triebsart ausfihren.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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7.3.12 Aktivierung Softwareendschalter

Ubersicht Verfahren Sie die Achse vorsichtig an die fur den betriebsmaRigen Fall der
Maschine bestimmten Endlagen. Tragen Sie diese Positionsistwerte als Soft-
wareendschalter in die Maschinendaten MD21/MD22 ein und aktivieren Sie
diese.

Hinweis

Bei spaterer Veranderung der Referenzpunktkoordinate bzw. durch Bezug-
spunkt setzen fiir den Absolutgeber missen Sie die Positionswerte der Soft-
wareendschalter neu bestimmen.

Bendtigen Sie die Softwareendschalter nicht, miissen in den MD21/MD22

unbedingt die Eingabegrenzwerte 2baw. 10 MSR eingetragen sein
(Defaultwerte siehe Tabelle 545).

7.3.13 Aktivierung Driftkompensation

Ubersicht Wiinschen Sie auRer der bereitg im Kapitel 7.3.2 eingestellten Offsetkompen-
sation die Funktion der Driftkompensation, so aktivieren Sie diese in den
Maschinendaten (Vergleichen Sie die Beschreibung der Funktion im

Kapitel 9.7, Lageregelung).

7.3.14  Aktivierung Losekompensation

Ubersicht Bei indirekter Lagemessung (Geber z. B. am Motor) kann durch Spiel an den
mechanischen Ubertragungselementen beim Positionieren eine Lageabwei-
chung des nicht in der MeRwertriickfiihrung liegenden zu positionierenden
Maschinenteils (z. B. Bettschlitten) auftreten. In der Regel "fehlt” ein
Wegstiick nach einer Richtungsumkehr. Dieser Losebetrag kann als Mittel-
wert an verschiedenen Achspositionen ermittelt und in den Maschinendaten
MD30 und MD31 eingetragen werden.

Mit Hilfe des nachfolgenden Ablaufdiagramms kénnen Sie die Lose ermit-
teln und die Losekompensation aktivieren.
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Parametrierung _ T
MD31 — Richtungsbezug der Lose Anfangswert Losebetrag MD30 = 0 (sieh¢ Tab. 7-3)
einstellen
I
Einstellung

Maschinendaten aktivieren
1

Einstellung

Geschwindigkeitsstufe 1 = 0,1 + Vipax
Geschwindigkeitsstufe 2 = 0,5 - Vmax
I

Einstellung
Reglerfreigabe = EIN

Anwahl
BA = SchrittmaR relativ
SchrittmaR = 3 DB-Schri Wert 3 = z. B. 100 MSR
OVER =10 % (siehg Tab. 7-2)

Achse starten
Richtung geméarR MD31

MeRgerat am zu positionierenden .
Maschinenteil nullen MeRgeréat z. B. Mel3uhr oder
! Lasermef3gerat

Achse starten
Richtung entgegen MD31

[
Ablesen des verfahrenen Weg-
betrages am Mel3gerat

|
Losewert ermitteln: Beachten Sie:

Lose = SchrittmalR — gemessener Weg Bei Wiederholun_gstest en_tstehen ggf. bei
| Uberkompensation negative Losewerte

weiterer Test zur Kontrolle bzw. Mit-
ja telwertbildung erwiinscht?

nein |

weiterer Test an anderer Position zur \

9 Mittelwertbildung erwiinscht? nein
ja |
Anwahl BA = Tippen Mittelwertbildung tiber alle
Geschwindigkeitsstufe 2 Teilergebnisse
OVER =100 % |
Parametrierung
MD30 — Losebetrag auf den bisher
Achse starten . . o
Fahren zur neuen MeBposition erk_enden Wert vorzeichenrichtig
addieren

a ( Kontrolle auf Wirksamkeit der ]

| I\ Korrektur erwiinscht?

Einstellung nein
Maschinendaten aktivieren
I ENDE

Bild 7-22 Ermittlung der Lose und Aktivierung der Losekompensation

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
7-42 C79000-G7000-C453-01




Bedienen und Beobachten 8

Ubersicht

Bedienen und Be-
obachten von FM-
Daten/Signale in
der CPU

In diesem Kapitel erhalten Sie einen Uberblick tiber die Méglichkeiten zum
Bedienen und Beobachten der FM 453.

Zum Bedienen und Beobachten der FM 453 kann eine Bedientafel Gber die
MPI-Schnittstelle an die CPU angeschlossen werden (siehe Bild 1-1).

Durch die SIMATIC-Schnittstelle (Rickwandbus) kommuniziert die Bau-
gruppe mit der Bedientafel.

z. B. zeilenorientiertes

Operator Panel (OP) Bedientafel (BT)

Projektierte
Bedienbilder

A A

Bedienen und Beobachten
Uber die MPI-Schnittstelle

CPU FM 453

P in Datenbausteinen:
' * Maschinendaten

Ruckwandbus
Anwenderdaten | p| ° Schrittmaie
(Anwender-Daten- * Werkzeugkorrektur-
baustein, Techno- daten
|99ief|\-|ﬂkﬂ-” e Verfahrprogramme
siehe|Kap. )| ® Statusmeldungen

Bild 8-1 Bedienen und Beobachten der FM 453

Die Daten/Signale, welche an der Bedientafel bedient und beobachtet werden
kénnen, sind im Anwender-Datenbaustein aufgeflihrt. Diese Daten/Signale
missen durch das Anwenderprogramm bearbeitet werden.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Was kann an der Uber die Tastatur der Bedientafel konnen die Daten/Signale in den Datenbau-
FM 453 bedient steinen geandert bzw. ergénzt werden:
werden?

e Maschinendaten

DB-Nr. 1205 fir Kanal 1
DB-Nr. 1505 fiir Kanal 2
DB-Nr. 1805 fir Kanal 3

e Schrittmafle

DB-Nr. 1230 fur Kanal 1
DB-Nr. 1530 fur Kanal 2
DB-Nr. 1830 fir Kanal 3

¢ Werkzeugkorrekturdaten

DB-Nr. 1220 fir Kanal 1
DB-Nr. 1520 fur Kanal 2
DB-Nr. 1820 fir Kanal 3

¢ \erfahrprogramme

DB-Nr. 1001...1199 fur Kanal 1
DB-Nr. 1301...1499 fir Kanal 2
DB-Nr. 1601...1799 fur Kanal 3

Was kann an der Auf der Anzeige der Bedientafel kdnnen folgende Daten/Signale angezeigt
FM 453 beobachtet werden:
werden?

¢ Maschinendaten s. o.

e Schrittmale s. o.

* Werkzeugkorrekturdaten s. o.
¢ \erfahrprogramme s. o.

e Statusmeldungen

DB-Nr. 1000 fir Kanal 1
DB-Nr. 1300 fir Kanal 2
DB-Nr. 1600 fur Kanal 3

u. a.

— Betriebsdaten, z. B. Istwerte

— aktive NC-Satze

— LangenmeRwert

— Istwert-Satzwechsel

— Rickmeldesignale und Fehlerzustande
— Servicedaten

Das Projektierpaket enthélt eine vorprojektierte Oberflache fur das COROS-
Gerat OP 17.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Kapitelubersicht

Im Kapitel finden Sie auf Seite

8.1 B & B Standardoberflache fiir das OP 17

8.2 Auswertung des Anwender-DBs durch das Anwenderp(8-7
gramm

8.3 Datenbaustein fur Statusmeldungen (DB-SS) 8-1

8.1 B & B Standardoberflache fur das OP 17

Ubersicht

DB-SS

Beobachten

Bedienen

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01

Dieses Kapitel beschreibt eine vorprojektierte Oberflache, die Sie entspre-
chend Ihrem Projekt anpassen mussen (z. B. FM-Adressen, DB-Nr.), fir das
COROS-Gerat (Bedientafel):  OP 17

Das Werkzeug dafir ist das Projektiertool "ProTool/Lite bzw. ProTool” V3.0.
Sie kdnnen damit Bilder andern, einfligen oder I6schen.

Die Oberflache ist adressiert auf:

¢ die Anwender-DBs 1, 2 und 3 (Kanal 1, 2 und 3) in der CPU
(Steuerung: Steuerg_CPU; Adresse = 2; Steckplatz = 3)

¢ die Datenbausteine fiir Statusmeldungen (DB-SS) 1000, 1300 und 1600
(Kanal 1, 2 und 3) in der FM 453 (Steuerung: Steuerg_453; Adresse 2;
Steckplatz 8) bzw. auf die Verfahrprogramme.

Das OP 17 wurde in dieser Musterprojektierung auf die MPI-Adresse 9 adres-
siert.

Das in den Bildern dargestellte Textfeld “Anwendername der FM” kénnen
Sie in einen Text Ihrer Wahl umbenennen.

Die gesamte Projektierung kénnen Sie tUber “ProTool/Lite” V3.0 ausdrucken.
Daraus kénnen Sie die detaillierten Bildbeschreibungen erkennen.

Die vorprojektierte Oberflache finden Sie in folgendem Verzeichnis:
SIEMENS\STEP7\EXAMPLES\S70P_BSP\01743_1l1a.pdb
Der Datenbaustein fur die Statusmeldungen beinhaltet die Steuer-/Rickmel-

designale sowie die Systemdaten der FM 453. Die Daten des DB-SS kdnnen
nur gelesen werden.

Die Daten fiir das Beobachten kénnen direkt im DB-SS und in den entspre-
chenden parametrierten DBs der FM 453 gelesen und angezeigt werden.

Zum Bedienen werden die Daten und Signale (u. a. Merker (Bits) und Werte)
in den Anwender-DB des Anwenderprogrammes geschrieben.
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Bedienen und Beobachten

Anwenderpro-
gramm

Ihr Anwenderprogramm muf3 die Signale auswerten (nur die, die fur Ihre An-
wendungen relevant sind). Anwenderspezifische Verriegelungen kénnen

berlcksichtigt werden, und mittels der FCs sind die Daten/Signale zur
FM 453 zu Ubertragen.

Bedienoberflache
des OP 17

Das nachfolgende Bild gibt Innen einen Uberblick zur Bedienoberflache
(Menubaum) der Musterprojektierung des OP 17.

Grundbild

PIC7_G

‘KS \KG \K? \ K8 \K14 ‘K15 ‘KlG‘ # \ globale Funktionstasten

Fl‘FZ‘FS‘F4‘ F5‘F6‘F7‘ F8

anwenderpezifische Bilder (PIC 78) mit Ubersicht der
Belegung der globalen Softkeys
Diagnose
Fehlermeldung PICT7
SK1 SK2
Sammelmeldung Alarmmeldungen
PIC Z_MESS_EVENT PIC772
—— | IBN_Servo ‘ PIC76 IBN_Schritt
SKF8
SK1 SK3
IBN-Einstellungen Maschinendaten
PIC761 PIC763

=} Betriebsartenanwahl ‘ PIC75

% MDI-Satzeingabe ‘ PIC74
SK1
MDI-Satz fliegend

PIC741
ﬁ‘ Automatik-Grundbild ‘ PIC73
SK1 SK2 SK4 SK5
aktueller Satz Folgesatz Programmanwabhl Teach In
PIC731 PIC732 PIC734 PIC735
\J

®

PIC76a

Bild 8-2

8-4

Meniibaum der Bedienoberflache des OP 17

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Bedienen und Beobachten

Y

ﬁ Istwertanzeige ‘ PIC7

SK1 SK3 SK5

Versionsbild PIC71 | Teileprogr. 1) Ubersicht | PIC71a Teileprogr. 1) Edit | PIC71al
SK1 SK3
Systembilder Z_SYSTEM_MEN | qeqthild PIC7112

1) Teileprogr. = Verfahrprogramm bei FM 453

Bild 8-3 Menubaum der Bedienoberflache des OP 17, Fortsetzung

Beschreibung der Funktionen der globalen Funktionstasten zur Bedienober-
flache des OP 17 |m Bild 8+2.

[-£| ESC-Taste Mit dieser Taste kdnnen Sie das vorhergehende Bild der dartiberliegenden
Ebene aufrufen (im Grundbild das Inhaltsverzeichnis der Bilder).

Funktionstaste Mit dieser Taste kbnnen Sie von jedem beliebigen Punkt des Menibaumes
in das Grundbild springen (PIC7_G).

Funktionstaste Mit dieser Taste kdnnen Sie von jedem beliebigen Punkt des Meniibaumes
in das Bild Diagnose, Fehlermeldung (PIC77) springen.

Funktionstaste Mit dieser Taste kdnnen Sie von jedem beliebigen Punkt des Menibaumes
in das Bild Betriebsartenanwahl (PIC75) springen.

Funktionstaste Mit dieser Taste kdnnen Sie in das Bild Istwertanzeige (PIC7) springen.

Funktionstaste Mit dieser Taste kénnen Sie auf Kanal 1 schalten.

Funktionstaste  Mit dieser Taste kénnen Sie auf Kanal 2 schalten.

Funktionstaste  Mit dieser Taste kénnen Sie auf Kanal 3 schalten.

F1 bis F8 (lokale Softkeytasten)

Hinweis

Werden nicht alle drei Kandle verwendet, so ist die entsprechende Softkey-
Taste (K14 bis K16) im Musterprojekt zu ldschen.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Bedienen und Beobachten

Beschreibung der
einzelnen Bilder

8-6

Hinweis

In den Bildern der Bedienoberflache (siehe Bild|8-2 und Beschreibung der
einzelnen Bilder) befinden sich Anzeigefelder und Ein-/Ausgabefelder.
Diese Felder enthalten Werte von projektierten Variablen.

* Die Anzeigefelder sind auf die Datenbausteine fur Statusmeldungen
("Steuerung_453"; DB1000 fur Kanal 1, DB1300 fur Kanal 2, DB 1600
fur Kanal 3) adressiert und werden direkt von der FM 453 zyklisch gele-
sen bzw. auf Datenbausteine fur Verfahrprogramme (z. B. Kanal 2 = DB
1301 bis 1499).

* Die Ein-/Ausgabefelder sind auf die Anwender-DBs (Steuerung_CPU,;
DB1 fur Kanal 1; DB2 fur Kanal 2; DB3 fur Kanal 3) adressiert.

— Die Ubertragung dieser Werte erfolgt vom OP 17 zur CPU in den An-
wender-DB. Durch das Anwenderprogramm mussen diese Werte
(falls bendtigt) zur FM 453 Ubertragen werden.

— Konnen bestimmte Werte bzw. Steuersignale nur unter entsprechen-
den Bedingungen geschrieben werden, (z. B. wenn Achse im Halt
oder Anwahl einer bestimmten Betriebsart erforderlich), so muRR das
Anwenderprogramm durch Auswerten der Riickmeldesignale dafir
sorgen, dal diese Bedingungen erfillt werden.

In der Zeile “Fehler” werden die anstehenden Fehler angezeigt. Eine ge-
nauere Fehlerangabe erfolgt in den Bilder “Diagnose, Fehlerbehandlung”
und “Alarmmeldungen”

Die Bildinhalte der einzelnen Bilder kdnnen Sie der Musterprojektierung
entnehmen.

Das nachfolgende Bild zeigt Ihnen z. B. den Bildaufbau von PIC 7 “Istwer-
tanzeige”.

FM453 Name der FM Istwertanz. Kanal .
....... P.Nr: .... S.Nr: ...
Kanal. mm
Fo
Restweq: ............ OR: ... %
FM-WA P-selekt P-edit

Bild 8-4 Istwertanzeige PIC 7

Die Musterprojektierung soll Ihnen als Ausgangspunkt fur Ihr Projekt dienen.
Kopieren Sie die Datei 01743_1a.pdb. Die Kopie kénnen Sie entsprechend
Ihrer Anwendung bearbeiten.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Bedienen und Beobachten

8.2 Auswertung des Anwender-DBs durch das Anwenderprogramm fur
das Bedienen

Ubersicht Die nachfolgende Tabelle beschreibt Ihnen, welche Funktionen durch das
Anwenderprogramm ausgefuhrt werden missen. Die Ausfiihrung dieser
Funktionen werden durch Setzen/Léschen bestimmter Merker (Bits) des Be-
diengerates bzw. durch bestimmte Ereignisse in der FM 453 (z. B. Fehlermel-
dungen) ausgelst.
Tabelle 8-1  Auswertung des Anwender-DBs durch das Anwenderprogramm
oP 17 Anwenderprogramm siehe
ausgelost PIC...
Ereignis durch ... im Anwender-DB . l6schen
Byte.Bit setzen (Byte.Bit) Funktion Byte.Bit OP 17
FM 453 390.13 Diagnosealarm 7
390.14 Datenfehler
390.15 Bedien-/Fahrfehler
3909=1 SK "IWset” Daten fur "Istwert setzen” vom Anw.- | 390.9 72
DB zur FM Ubertragen
390.10 =1 | SK"NPVset’ Daten fir "Nullpunktverschiebung sett 390.10
zen” vom Anwender-DB zur FM Uber-
tragen
4214=1 SK "IWru” Merker "Istwert setzen riickgangig” zur42.14
FM Obertragen
42.10=1 SK "SAvor” Merker "Satzvorlauf’ zur 42.10 734
FM Ubertragen
4211 =1 SK "SArU” Merker "Satzrucklauf’ zur 42.11
FM Ubertragen
390.3=1 SK "set” Daten fiir "Programmanwahl” vom An-390.3
wender-DB zur FM ubertragen
3904=1 SK "set” Daten fir "Teach In” vom Anwen- 390.4 735
der-DB zur FM Ubertragen
3902=1 SK "set” Daten fur "MDI-Satzeingabe” vom Ant 390.2 74
wender-DB zur FM Ubertragen
390.8=1 SK "set” Daten fur "MDI-Satz fliegend” vom Ant 390.8 741
wender-DB zur FM ubertragen
40.0 TF "Regler- Bei Anderung "Reglerfreigabe” ja/nein 761
freigabe” zur FM Ubertragen
Bei Anderung "parkende Achse” ja/nein
40.6 TF "park. zur FM Ubertragen
Achse”

SK = Softkey, TF = Textfeld

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Bedienen und Beobachten

Tabelle 8-1  Auswertung des Anwender-DBs durch das Anwenderprogramm, Fortsetzung
oP 17 Anwenderprogramm siehe
ausgelost PIC...
Ereignis durch ... im Anwender-DB ) l6schen
Byte. Bit setzen (Byte.Bit) Funktion Byte.git | OF 17
406.6=1 SK "Tipp” Daten fur BA "Tippen” und die BA 406.6 75
"Tippen” zur FM Ubertragen
Daten fur BA "Steuern” und die BA
406.0=1 SK "Steu” "Steuern” zur FM Ubertragen 406.0
BA "Referenzpunktfahrt” zur FM Ubert
tragen
406.1=1 SK "Refpk” Daten fur BA” SchrittmaRfahrt relativ’| 406-1
und die BA "SchrittmaRfahrt relativ”’ zur
406.2=1 SK "SMR” FM Ubertragen 406.2
BA "MDI” zur FM ubertragen
BA "Automatik Einzelsatz” zur FM
406.3=1 SK "MD" ubertragen 406.3
T BA "Automatik” zur FM Ubertragen '
406.4=1 SK "AutoE” 406.4
406.5=1 SK "Autom” 406.5
40.14 TF "SW- Bei Anderung "Software-Endlageniiber- 761
Endsch. aus” wachung abschalten” ja/nein zur FM
Ubertragen
42.13=1 TF "Restart Merker "Restart Achse” zur FM Ubertra42.13
Achse” gen
429=1 TF "Restweg Merker "Restweg léschen” zur FM ibgr42.9
I6schen” tragen
390.1=1 SK "lesen” MD-Nr. aus dem Anwender-DB lesen| 390.1 763
den Wert davon aus der FM holen und
in den Anwender-DB eintragen
Merker "MD aktivieren” zur FM Uber-
428=1 SK "aktiv” tragen 42.8
MD-Nr. und den Wert davon vom An-
390.0=1 SK "set” wender-DB zur FM Ubertragen 390.0
406.15=1 |SK"Res” Fehlerquittung "Res” in der FM 453 | 406.15 |77
(Diagnosealarm) 390.13
406.14 =1 | SK "Quit” Fehlerquittung "Quit” in der FM 453 | 406.14
(Datenfehler, Bedien-/Fahrfehler) 390.14
390.15

SK = Softkey, TF = Textfeld

8-8
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Bedienen und Beobachten

Variable im An- Die nachfolgende Tabelle enthéalt die Variablen, die in den Anwender-DB
wender-DB eingetragen werden.

Der Aufbau des Anwender-DBs si¢he Kapitel|6.6.

Tabelle 8-2 Variable fir Anwender-DB

Adresse | Variable- Bedeutun Auftrags-

absolut Typ g Nr.

23 BYTE Geschwindigkeits-oder -

Spannungs-/Frequenzstufe 1, 2 [BP]

16 BOOL Einzeleinstellungen 10

40.0 Reglerfreigabe

40.6 Parkende Achse

41.6 Software-Endlageniberwachung abschalten
16 BOOL Einzelkommandos 11

43.0 Maschinendaten aktivieren

43.1 Restweg I6schen

43.2 automatischer Satzvorlauf

43.3 automatischer Satzricklauf

43.5 Restart

43.6 Istwert setzen ruckgangig

44 DINT Nullpunktverschiebung 12

48 DINT Istwert setzen 13

86 DWORD Schrittmal fur Schrittmaf3 3

90 DWORD Geschwindigkeitsstufe 1 1

94 DWORD Geschwindigkeitsstufe 2

98 DWORD Spannungs-/Frequenzstufe 1 2

102 DWORD Spannungs-/Frequenzstufe 2

106 STRUCT MDI-Satz 6
NC-Satz

152 STRUCT MDI-Satz fliegend 16
NC-Satz

172 BYTE Programmanwahl — Programmnummer 17

173 BYTE Programmanwahl — Satznummer

174 BYTE Programmanwahl — Richtung

180 BYTE Teach In — Programmnummer 19

181 BYTE Teach In — Satznummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 8-2  Variable fir Anwender-DB, Fortsetzung

Adresse | Variable- Bedeutun Auftrags-

absolut Typ 9 Nr.
16 BOOL Funktionsbits fir das Anwenderprogramm| —

390.0 MD schreiben

390.1 MD lesen

390.2 MDI-Satz tbertragen

390.3 Programmanwahl tbertragen

390.4 Teach In Gbertragen

390.5 Schrittmal3 Ubertragen

390.6 Geschwindigkeitsstufen Ubertragen

390.7 Spannungs-/Frequenzstufen Ubertragen

391.0 MDI-Satz fliegend Ubertragen

391.1 Istwert setzen Ubertragen

391.2 Nullpunktverschiebung tbertragen

391.5 Diagnosealarm

391.6 Datenfehler

391.7 Bedien- und Fahrfehler

392 WORD MD-Nr. -

394 DINT MD-Wert -

398 BYTE SM-Nr. -

16 BOOL BA-Anwahl/Eingabe&anderung in die entspre-
chende Betriebsart

406.0 Steuern

406.1 Referenzpunktfahrt

406.2 SchrittmaRfahrt relativ

406.3 MDI

406.4 Automatik Einzelsatz

406.5 Automatik

406.6 Tippen

407.6 Fehler quittieren (Softkey "Quit”)

407.7 Diagnosealarm quittieren (Softkey "Res”)

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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8.3 Datenbaustein fur Statusmeldungen (DB-SS)

Ubersicht Die nachfolgende Tabelle enthalt die Parameter/Daten, die wahrend des Be-
triebes auslesbar sind.

Tabelle 8-3 Parameter/Daten des DB-SS

Byte | Variable-Typ Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
0..35 DB-Kopf
36...59 interne Kopfinformation
Offset!) | Variable-Typ Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
24 8 x BOOL Steuersignale Byte O
25 8 x BOOL Steuersignale Byte 1
26 2xBYTE Steuersignale Byte 2, 3
28 2xBYTE Steuersignale Byte 4, 5
30 2 BYTE frei
32 8 x BOOL Ruckmeldesignale Byte O
33 8 x BOOL Ruckmeldesignale Byte 1
34 BYTE Ruckmeldesignale Byte 2
35 8 x BOOL Ruckmeldesignale Byte 3
36 BYTE Ruckmeldesignale Byte 4
37 8 x BOOL Ruckmeldesignale Byte 5
38 2 BYTE frei
40 32 x BYTE reserviert
72 DWORD Geschwindigkeitsstufe 1
76 DWORD Geschwindigkeitsstufe 2
80 DWORD Spannungs-/Frequenzstufe 1
84 DWORD Spannungs-/Frequenzstufe 2
88 DWORD Sollwert fur Schrittmaf3
92 STRUCT MDI-Satzstruktur | MDI-Satz
112 16 x BOOL Einzeleinstellungen
114 16 x BOOL Einzelkommandos
116 DINT Nullpunktverschiebung
120 DINT Istwert setzen
124 DINT fliegendes Istwert setzen
128 16 x BOOL dig. Ein-/Ausgéange
130 STRUCT MDI-Satzstruktur | MDI-Satz fliegend

1) Eine Variable im S7-Protokoll wird durch die DB-Nr. und je nach Datenformat durch die DBB-, DBW- bzw. DBD-Nr.
(Offset im DB) adressiert.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 8-3 Parameter/Daten des DB-SS, Fortsetzung
Offset!) | Variable-Typ Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
150 BYTE Programmanwahl Prog-Nr.
151 BYTE Programmanwahl Satz-Nr.
152 2xBYTE Programmanwahl Richtung, frei
154 4 xBYTE Anforderung Applikationsdaten Appl.-Datum 1...4
158 BYTE Teach In Prog.-Nr.
159 BYTE Teach In Satz-Nr.
160 DINT Bezugspunkt setzen
164 4 x DINT frei
180 DINT Istposition Grundbetriebsdaten
184 DINT Istgeschwindigkeit Grundbetriebsdaten
188 DINT Restweg Grundbetriebsdaten
192 DINT Sollposition Grundbetriebsdaten
196 DINT Summe der aktuellen KoordinatenverGrundbetriebsdaten
schiebung
200 DINT Drehzahl (Rundachse) Grundbetriebsdaten
202 DINT frei
208 DINT frei
212 STRUCT NC-Satzstruktur | aktiver NC-Satz
232 STRUCT NC-Satzstruktur | nachster NC-Satz
252 DINT Applikationsdatum 1 Applikationsdaten
256 DINT Applikationsdatum 2 Applikationsdaten
260 DINT Applikationsdatum 3 Applikationsdaten
264 DINT Applikationsdatum 4 Applikationsdaten
268 DINT Istposition an Vorderflanke Langenmessung/fliegen
des Messen
272 DINT Istposition an Ruckflanke Langenmessung
276 DINT LangenmeRwert Langenmessung
280 DINT Istwert-Satzwechsel
284 DINT DAC-Ausgabewert (bei Servoantrieb) Servicedaten
bzw. Frequenzausgabewert (bei Schritt-
antrieb)
288 DINT Geberistwert (bei Antrieb mit Geber)| Servicedaten
bzw. Pulsausgabezéhler (bei Antrieb
ohne Geber)
292 DINT Fehlimpulse (bei Antrieb mit Inkremen-Servicedaten
talgeber) T

1) Eine Variable im S7-Protokoll wird durch die DB-Nr. und je nach Datenformat durch die DBB-, DBW- bzw. DBD-Nr.

(Offset im DB) adressiert.

8-12
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Tabelle 8-3 Parameter/Daten des DB-SS, Fortsetzung
Offset!) | Variable-Typ Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
296 DINT Ky-Faktor (Lagekreisverstarkung) (bgiServicedaten
Servoantrieb)
300 DINT Schleppabstand (bei Servoantrieb) br®ervicedaten
Differenz zwischen Soll- und Istposi-
tion (bei Schrittantrieb)
304 DINT Schleppabstandsgrenze (bei Antrieb pBervicedaten
Geber)
308 DINT s-Uberschwingbetrag/Schalterjustage Bervicedaten
BA "Referenzpunktfahrt”
312 DINT Einfahrzeit Te /Antriebszeitkonstante fiervicedaten
BA "Steuern” (bei Servoantrieb)
316 8 x DINT frei
348 BYTE Override Zusatzbetriebsdaten
349 BYTE NC-Verfahrprogramm-Nr.
350 BYTE NC-Satz-Nr. Zusatzbetriebsdaten
351 BYTE UP-Aufrufanzahl-Zéhler Zusatzbetriebsdaten
352 BYTE aktives G90/91 Zusatzbetriebsdaten
353 BYTE aktives G60/64 Zusatzbetriebsdaten
354 BYTE aktives G43/44 Zusatzbetriebsdaten
355 BYTE aktive D-Nr. Zusatzbetriebsdaten
356 8 x BOOL Statusmeldungen Zusatzbetriebsdaten
356.1 * Bit 1 Geschwindigkeitsbegrenzung
auf Grenzwert It. MD
356.2 ® Begrenzung auft: 10 V (bei Servo-
antrieb)
356.3 ® Begrenzung der Minimalbeschleu-
nigung bzw. -Verzégerung wirksam
357 8 x BOOL Statusmeldungen
358 2xBYTE frei
360 4 x 8 x BOOL Diagnose systemspezifisch
364 4 xBYTE Diagnose kanalspezifisch Kennung
368 2 x 8 x BOOL Diagnose kanalspezifisch Kanalfehler
370 4 x 8 x BOOL Diagnose kanalspezifisch
374 2xBYTE frei
376 2xBYTE Bedien-/Fahrfehler
378 BYTE frei
379 BYTE frei
380 2xBYTE Datenfehler

1) Eine Variable im S7-Protokoll wird durch die DB-Nr. und je nach Datenformat durch die DBB-, DBW- bzw. DBD-Nr.
(Offset im DB) adressiert.
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Tabelle 8-3 Parameter/Daten des DB-SS, Fortsetzung

Offset!) | Variable-Typ Wert Bedeutung der Variablen Bemerkung
382 BYTE frei

383 BYTE frei

384 2xBYTE Betriebsfehler

386 BYTE frei

387 BYTE frei

338 32 x BOOL ProzeRalarm

1) Eine Variable im S7-Protokoll wird durch die DB-Nr. und je nach Datenformat durch die DBB-, DBW- bzw. DBD-Nr.
(Offset im DB) adressiert.

Die in der Tabelle 8-3 aufgefiihrten Steuer- und Riickmeldesignale kénnen
folgende Signale sein:

Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

Byte
Steuersignale:

20 BFQ/FSQ TFB

21 AF SA EFG [QMF |R+ R— STP ST

22 BA

23 BP

24 OVERR

25 1 1] ]

Ruckmeldesignale:

28 | PARA DF |BFIFS TFGS

29 PBR |T-L WFG |BL |SFG
30 BAR

31 |PEH | |FIWS| |FR+ ‘FR— ‘ME ‘SYN
32 MNR

5 T T Tl T T ]

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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In der nachfolgenden Tabelle sind die Steuer- und Riickmeldesignale in
deutsch und englisch erklart.

Tabelle 8-4  Steuer- und Ruckmeldesignale
deutsch englisch Bedeutung
Steuersignale
BP MODE PARA- | Betriebsartenparameter
METER Geschwindigkeitsstufen 1 und 2

Spannungs-/Frequenzstufen 1 und 2
Schrittmaf3auswahl 1...100, 254

BA MODE Betriebsart Codierung
Tippen 01
Steuern 02
Referenzpunktfahrt 03
SchrittmaRfahrt relativ 04
MDI 06
Automatik 08
Automatik Einzelsatz 09

R+ DIR_P Richtung Plus

R— DIR_M Richtung Minus

STP STOP Stop

ST START Start

OVERR | OVERRIDE Override

AF DRV_EN Antriebsfreigabe

SA SKIP_BLK Satz ausblenden

EFG READ_EN Einlesefreigabe

QMF ACK_MF Quittung M-Funktion

BFQ/FSQ| OT_ERR_A Bedien- und Fahrfehler quittieren

TFB TEST_EN Umschalten P-BUS-Schnittstelle

Ruckmeldesignale

MNR NUM_MF M-Funktionshnummer

BL WORKING Bearbeitung lauft

SFG START_EN Startfreigabe

BF/FS OT_ERR Bedien-/Fahrfehler

BAR MODE aktive Betriebsart

AMF STR_MF Anderung der M-Funktion
PBR PR_BACK Programmbearbeitung rickwarts
T-L DT_RUN Verweilzeit [Auft

PEH POS_ROD Position erreicht, Halt
FR+ GO_P Fahren Plus

FR— GO_M Fahren Minus

ME MSR_DONE Messung Ende

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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8-16

Tabelle 8-4  Steuer- und Riickmeldesignale, Fortsetzung

deutsch englisch Bedeutung

SYN SYNC synchronisiert

DF DATA_ERR Datenfehler

FIWS FAVEL fliegendes Istwert setzen fertig

TFGS TST_STAT Umschalten P-BUS-Schnittstelle erfolgt
WFG WAIT_EN Warten auf externe Freigabe

PARA PARA parametriert
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Beschreibung der Funktionen

Ubersicht

KapitelUbersicht

In diesem Kapitel werden die Funktionen der FM 453 beschrieben.

Durch Aufruf der entsprechenden Funktion (FC) kénnen Sie Giber das Anwen-

derprogramm (AWP) diese Funktionen aktivieren.

Hinweis

Diese Beschreibung gilt nur fiir einen Kanal, fir jeden weiteren Kanal ist
analog zu verfahren.

Im Kapitel finden Sie auf Seite
9.1 Steuer-/Riickmeldesignale
9.2 Betriebsarten
9.3 Systemdaten
9.4 MaRsystem
9.5 Achsart
9.6 Geber
9.7 Sollwertverarbeitung
9.8 Digitale Ein-/Ausgange
9.9 Softwareendschalter
9.10 ProzeRalarme

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

9.1 Steuer-/Ruckmeldesignale

Ubersicht Durch denFC MODE_WR werden die Steuersignale aus dem Anwen-
der-DB zur Baugruppe und die Riickmeldesignale von der Baugruppe in den
Anwender-DB Ubertragen.

w 7 6 5 4 3 2 1 0
Byte

Steuersignale:

20 BFQ/FSQ TFB

21 |aF |sa |Erc |omF |R+ R- |STP |sT

22 BA

23 BP

24 OVERR

T T T [ T T T
Rickmeldesignale:

28 |PARA DF |BFIFS TFGS

29 PBR |T-L WFG |BL |SFG

30 BAR

31 |PEH | |FIWS| |FR+ ‘FR— ‘ME ‘SYN

32 MNR

s T [ T T T |

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

9.1.1 Steuersignale

Ubersicht Die Bedienung/Steuerung der Achse erfolgt Giber die Steuersignale.
In der Tabelle 9-1 sind die Steuersignale und ihre Funktionen beschrieben.
Tabelle 9-1  Steuersignale
Symbol
- Name Funktion
englisch deutsch
TEST_EN TFB Umsch. | Unterbrechen der Kommunikation mit dem Anwenderprogramm, und Um-
P-Bus- | schalten der P-Bus-Schnittstelle fiir den Betrieb mit der Inbetriebnahmeober-
Schnitt- | flache.
stelle
OT_ERR_A | BFQ/ Bedien-/ | ... wird die Fehlermeldung zurtickgesetzt. Vor der Quittung der Fehler, ist die
FSQ Fahrfeh- | Ursache zu beseitigen.
ler quit-
tieren
START ST Start ... Starten der Bewegung in den BA "Automatik, "MDI”, und "Referenz-
punktfahrt”.
STOP STP Stop ... Unterbrechen der Bewegung bzw. der Programmbearbeitung.
... Abbrechen der Referenzpunktfahrt.
DIR_M R- Richtung | ... Bewegung der Achse in negative Richtung.
Minus * inden BA "Tippen” und "Steuern” Bewegen der Achse in negative Rich-
tung (pegelabhangig)
* Starten der Bewegung in negative Richtung in den BA "Schrittmaf3fahrt
relativ’ und "Referenzpunktfahrt”
* \orgabe der Bewegungsrichtung bei Rundachsen in den BA "MDI”|und
"Automatik”
DIR_P R+ Richtung | ... Bewegung der Achse in positive Richtung.
Plus * in den BA "Tippen” und "Steuern” Bewegen der Achse in positive Rjich-
tung (pegelabhangig)
* Starten der Bewegung in positive Richtung in den BA "Schrittmaf3fahrt
relativ’ und "Referenzpunktfahrt”
* \orgabe der Bewegungsrichtung bei Rundachsen in den BA "MDI”|und
"Automatik”
ACK_MF QMF Quittung | ... nur in der M-Funktionsausgabe "quittungsgesteuert” wirksam (Mahg
M-Funk- schinendatenlism-s, MD32).
tion ... quittiert den Empfang der M-Funktionen. Es kann im Programmablguf
fortgefahren werden.
READ_EN | EFG Einlese- | ... verhindert das Einlesen (Bearbeitung) des nachsten Satzes.
freigabe | nurin der BA "Automatik” wirksam.
Die Einlesefreigabe ist Voraussetzung fiir das Einlesen des néchsten Vlerfahr-
satzes bei der Programmbearbeitung.
SKIP_BLK | SA Satz aus-| ... werden die im Programm gekennzeichneten Séatze ausgeblendet.
blenden | nurin der BA "Automatik” wirksam.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

Tabelle 9-1  Steuersignale, Fortsetzung

Symbol
- Name Funktion
englisch deutsch
DRV_EN AF Antriebs- | ... Freigeben der Bewegung.
freigabe | Beim Zuriicksetzen des Signales erfolgtsginnelles Abbremsernler Bewe-
gung.

Bei MD 37.15 = 0 wird die Programmbearbeitung bzw. die Bewegung abge-
brochen und der Restweg geléscht.

Bei MD 37.15 = 1 erfolgt (Weiterarbeiten nach Not-Aus)
* ein schnelles Abbremsen der Bewegung.
* Dei Achsstillstand FR+ bzw. FR—=0; BL=1

— bleibt der Antrieb eingeschaltet und die Reglerfreigabe aktiv, wjrd
die Achse in Lageregelung gehalten.

— wird der Antrieb abgeschaltet, muf3 der Anwender mit Abschalten
des Antriebes “Nachflihren” einschalten. Damit wird die Stillstapds-
Uberwachung deaktiviert (die Achse kann weggedriickt werden)).

® Tritt in diesem Zustand ein Fehler auf (z. B. der Anwender startet ghne
Startfreigabe usw.), erfolgt die entsprechende Fehlerreaktion, z. B/ der
Restweg wird geléscht, BL = 0, (eine neue Wegvorgabe muf3 erfolgen).

MODE BA Betriebs- | Betriebsart (sielfe Kap. 9]2)  Codierung
art Tippen 01
Steuern 02
Referenzpunktfahrt 03
SchrittmaRfahrt relativ 04
MDI 06
Automatik 08
Automatik Einzelsatz 09
MODE PA- | BP Betriebs- | ... Auswahl der Geschwindigkeitsstufen in der BA "Tippen”.
RAMETER artenpa- | ... Auswahl der Spannungs-/Frequenzstufen in der BA "Steuern”.
rameter | Auswahl des SchrittmaRes in der BA "SchrittmaRfahrt relativ” (Wert

1...100 oder 254).

OVERRIDE | OVERR | Override | ... beeinflu3t das Verhalten der Verfahrbewegung. Bereich: 0 bis 255 %
... in der BA "Steuern” ist der Override unwirksam.
® Geschwindigkeits-Override

Bereich: 0 bis 255 %

prozentuale Beeinflussung der Geschwindigkeit

Beispiel: Verdoppelung des Overrides von 100 % auf 200 %
v

200 %
° Vakt

100 %
Vprog

— Verdoppelung der Geschwindigkeit v
— Beschleunigungs- und Verzdgerungswerte werden nicht beeinfluf3t

Vprog - Override

100
Es erfolgt keine Halbierung der Positionierzeit.

Vakt=

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

Tabelle 9-1  Steuersignale, Fortsetzung

Symbol
Name Funktion

englisch deutsch

OVERRIDE | OVERR | Override | ® Zeit-Override
Wenn Sie in MD37 die Funktion "Zeit-Override” parametrieren, gibt es
zwei Bereiche:
— Bereich 100 his 255 %: es wirkt Geschwindigkeits-Override, wie
oben beschrieben.
— Bereich 0 bis 100 %: es wirkt Zeit-Override
Geschwindigkeit als auch Beschleunigung und Verzégerung werden in
der Form veréndert, daf? die fur die Verfahrbewegung benétigte Zeit in
direktem Zusammenhang mit dem Overridewert steht.

Beispiel: Halbierung des Overrides von 100 % auf 50 %
v

100 % Vprog

50 % \ w

| T T T T

— Halbierung der Geschwindigkeit v
— Viertelung der Beschleunigung und Verzégerung

Vprog - Override a- Override? _ t.100

Vakt= —— __ &akt= — 75— latT ——
100 1002 Override

Es erfolgt eine Verdoppelung der Positionierzeit.

Die Berlcksichtigung des Override als Zeit-Override setzt folgende|
zusétzliche Bedingung voraus:
Besteht eine Verfahrbewegung aus mehreren Positioniersatzen mit|flie-
gendem Satzwechsel (es erfolgt kein Anhalten der Achse zwischen den
Satzen), so wird mit Anderung des Overridewertes nur die Geschwin-

digkeit beeinflu3t. Die zusatzliche Beeinflussung der Beschleunigung

und Verzdgerung wird erst nach Stillstand der Achse eingerechnet
(z. B. Richtungsumkehr).

Hinweis:
Der Zeit-Override ist nur wirksam in den BA "MDI” und "Automatik”

Hinweis
Weitere Funktionerkinstellungen und Kommandoszum Steuern siehe

Kapitel 9.3.3 und Kapitel 9.3|3.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

9.1.2

Ubersicht

Tabelle 9-2

Rickmeldesignale

Die Ruckmeldesignale zeigen den Bearbeitungszustand der Achse an und
melden diesen an das Anwenderprogramm zuriick.

In der Tabelle 9-2 sind die Rickmeldesignale und ihre Funktion beschrieben.

Ruckmeldesignale

Symbol

englisch

deutsch

Bedeururng:

Funktion

TST_STAT

TFGS

Umsch. P-
Bus-Schnitt-
stelle ist er-
folgt

Die Kommunikation mit dem Anwenderprogramm ist nicht mdglich
die P-Bus-Schnittstelle fiir den Betrieb mit dem Inbetriebnahmetod
umgeschalten wurde.

OT_ERR

BF/FS

Bedien-/Fahr-
fehler

... wird dem Anwender gemeldet, wenn ein Bedien- oder Fahrfehl
anliegt (z. B. unzulassiges Steuersignal gesetzt, (R+) und (R-) glei
tig). Eine Fehlermeldung fihrt zum Bewegungsabbruch.

siehe Kapitel 1/l

DATA_ERR

DF

Datenfehler

... wird dem Anwender gemeldet, wenn ein Datenfehler anliegt.

siehe Kapitel 1/l

PARA

PARA

Parametrieren

... Baugruppe ist parametriert. Alle Maschinendaten, die fur das St
einer Achse glltig sind, sind auf der Baugruppe vorhanden.

START_EN

SFG

Startfreigabe

... signalisiert die Bereitschaft zur Positionierung und Ausgabe vo
FM 453.

* ’"Startfreigabe” wird gesetzt:

— wenn kein statischer Stop, kein Fehler und die Antriebsfrei
anliegen

— wenn BA-Vorgabe und Betriebsartenriickmeldung tbereing
men (nach BA-Wechsel)

— wenn keine Funktionen der Achse (auch M-Ausgaben, Very
zeit) aktiv sind bzw. nach Beendigung von Funktionen.

— zur Weiterbearbeitung einer durch Stop unterbrochenen Fy
tion

— bei Automatik nach erfolgter Programmvorwahl (ein Progrg
aktiv) und nach M0, M2, M30 oder bei Automatik Einzelsat
am Satzende

e "Startfreigabe” wird geldscht:
— wenn eine Funktion gestartet wurde und aktiv ist oder

bei anstehender Startbedingung (stat.)
bei Fehler und Stop
bei Nachfuhrbetrieb
® Ohne Startfreigabe werden keine Funktionen, die mit Fahren H

da

Br
chzei-

euern

der

gabe
tim-
weil-

nk-

Plus,

Fahren Minus und Start aktiviert werden kénnen, ausgefihrt.

9-6
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Beschreibung der Funktionen

Tabelle 9-2

Ruckmeldesignale, Fortsetzung

Symbol

englisch

deutsch

Bedeutung

Funktion

WORKING

BL

Bearbeitung
lauft

... zeigt an, daf3 eine Funktion mit Start oder Fahren Plus/Minus gegtartet

wurde und aktiv ist.
* "Bearbeitung lauft” wird gesetzt bei:

BA "Tippen”, "Steuern” wahrend der Bewegung bis zum St
stand nach Wegnahme von R+, R—

BA "Referenzpunktfahrt” wahrend des Anfahrens bis zum E
chen des Referenzpunktes

BA "MDI”, "SchrittmafRfahrt relativ’ wahrend des Positionie

rei-

vorganges bzw. Bearbeitung der Funktionen des MDI-Satzes

BA "Automatik” wahrend der Bearbeitung eines Verfahrprot
grammes bis Programmende

* "Bearbeitung lauft” wird geldscht:
durch Fehler und Restart
durch BA-Wechsel

nach Stillstand der Achse

WAIT_EN

WFG

Warten auf ex
terne Freigabe

... nur wirksam, wenn ein digitaler Eingang mittels MD34 parametti
wurde (siehp Kap. 9.8.11).
gesetzt: wenn bei einer aktivierten Bewegung der Freigabeeingang
nicht gesetzt bzw. wieder riickgesetzt wurde.

DT_RUN

T-L

Verweilzeit
lauft

... ist nur in der BA "Automatik” und "MDI” aktiv.

Sobald ein Verfahrsatz mit Verweilzeit bearbeitet wird, erfolgt die A
gabe von (T-L) wahrend der programmierten Zeitdauer.

PR_BACK

PBR

Programm-
bearbeitung
rickwarts

ert

noch

... wird gesetzt, nach Start in die BA "Automatik”, wenn ein Programm

rickwarts bearbeitet wird.

MODE

BAR

aktive
Betriebsart

intern aktiv ist. Bei BA-Wechsel mul3 z. B. eine Bewegung gestop
werden, bevor eine andere Betriebsart aktiv werden kann (gilt nic
der Umschaltung zwischen "Automatik” und "Automatik Einzelsatz

Die ausgewahlite Betriebsart wird erst dann zuriickgemeldet, WenE

SYNC

SYN

Synchronitét

... Baugruppe ist synchronisiert (siEhe Kap. 9I6.4)
Voraussetzung fur Achsbewegungen in den BA:

® SchrittmafBfahrt relativ
e MDI
* Automatik

MSR_DONE

ME

Messung Endd

... Meldung einer ausgefiihrten Messung (sliehe Kap. q.S.lo)

GO_P

GO_M

FR+

FR—

Fahren Plus

Fahren Minus

sie
t
t bei

)

... bedeutet, daR die Achse in Richtung zunehmender Istwerte fahit bzw.

Spannungsausgabe "+" in BA "Steuern”.

... bedeutet, dal? die Achse in Richtung abnehmender Istwerte fahrt, bzw.

Spannungsausgabe "-" in BA "Steuern”.
® Sobald eine aktive Verfahrbewegung ansteht, werden entspre¢

hend

der Verfahrrichtung die Meldungen (FR+) oder (FR-) ausgegepen.

Sie kdnnen nur alternativ anstehen.
® "Fahren Plus” bzw. "Fahren Minus” wird bereits mit Beginn der|

Beschleunigungsphase angesteuert und bleibt bis zum Stillstand der
Achse erhalten bzw. bis zum Einfahren in den PEH-ZierereicfP.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

Tabelle 9-2

Ruckmeldesignale, Fortsetzung

Symbol

englisch

deutsch

Bedeutung

Funktion

FAVEL

FIWS

fliegendes Ist-
wert setzen
fertig

... fliegendes Istwert setzen ist ausgefihrt.

Mit "fliegendem Istwert setzen”
(siehe Kap. 9.3.6).

aktivieren, wird das Signal riickges

NUM_MF

MNR

M-Funktions-
nummer

M-Befehl 0...99

STR_MF

AMF

Anderung der
M-Funktion

... wird gleichzeitig mit der "M-Funktionsnummer” angegeben.

Sind in einem Verfahrsatz M-Funktionen programmiert, wird de
Ausgabe durch Setzen "Anderung der M-Funktion” gemeldet.

"Anderung der M-Funktion” bleibt so lange anstehen bis:

— bei zeitgesteuerten M-Funktionen die festgelegte Zeit abge
fen ist

— bei quittungsgesteuerten M-Funktionen die Quittung durch
Anwender erfolgt ist

etzt

pren

lau-

den

POS_ROD

PEH

Position er-
reicht, Halt

Mit dem korrekten Erreichen der vorgegebenen Zielposition wi
(PEH) angesteuert und bleibt bis zur ndchsten Achsbewegung
ten.

Unter korrektem Erreichen der Zielposition wird die Annéherur
des Istwertes an die Zielposition verstanden, wobei innerhalb
festgelegten Zeit (PEH-Zeitliberwachung) eine festgelegte Tolg
(PEH-Zielbereich) unterschritten werden muf3. Ist dies nicht der
wird Fehler gemeldet und die Positionierung abgebrochen.

Die Ansteuerung von (PEH) erfolgt nur in den folgenden Betrig
arten, wenn bei:
"Referenzpunktfahrt”: Der Referenzpunkt vollstandig (inklus
Referenzpunktverschiebung) erreicht wurde.

— "MDI", "SchrittmaRfahrt relativ”: Die vorgegebene Position
erreicht wurde.

— "Automatik”: Ein Verfahrsatz zu Ende positioniert wurde un
die Achse bis zur ndchsten Verfahrbewegung im Stillstand
bleibt.

wird nicht gesetzt, wenn noch keine Synchronisation vorliegt

rd
erhal-

9
ciner
Branz
Fall,

bs-

ive

d
ver-
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Beschreibung der Funktionen

9.1.3

Ubersicht

Allgemeine Handhabungshinweise

Bevor Daten/Einstellungen zur FM 453 lbertragen werden kénnen, mufl3 eine
Betriebsart aktiv sein (z. B. “Tippen” BA = 1 und BAR = 1). Dies bedeutet,
dal3 die Kommunikation mit der FM 453 aufgenommen ist und die FM 453
gultige Maschinendaten besitzt.

Betriebsarten
(BA = Codierung)

relevante
Ruckmeldesignale

relevante
Steuersignale

benotigte Daten/
Einstellungen
Auftrags-Nr.

Tippen (01) [R+], [R-], [STP], [AF], [BL], [SFG], [FR+], [FR-],| 1, 10 (Reglerfreigabe)
[OVERR], [BP] = 1 oder 2 | [SYN], [WFG]

Steuern (02) [R+], [R-], [STP], [AF], [BL], [SFG], [FR+], [FR-],| 2
[OVERR], [BP] = 1 oder 2 | [WFG]

Referenzpunktfahrt (03)

[R+]1 [R_]v [ST]v [STP], [AF],
[OVERR]

[BL], [SFG], [FR+], [FR-],
[WFG], [SYN], [PEH]

10 (Reglerfreigabe)

Schrittmalfahrt relativ
(04)

[R+], [R-], [STP], [AF],
[OVERR], [BP] = 1...100 fir
Schrittmal3tabelle oder 254

[BL], [SFG], [FR+], [FR-],
[WEG], [SYN], [PEH]

1, 10 (Reglerfreigabe), B
(nur bei BP = 254, bei

BP = 1...100 missen d
entsprechenden Schritt
male parametriert seir)

D

MDI (06)

[ST], [STP], [AF], [QMF],
[OVERR]

[BL], [SFG], [FR+], [FR-],
[WEG], [SYN], [PEH],
[AMF), [MNR], [T-L]

6, 10 (Reglerfreigabe)

Automatik (08)
Automatik Einzelsatz (09

[ST], [S]), [EFG], [STP], [AF],
[QMF], [OVERR]

[BL], [SFG], [FR+], [FR-],
[WFG], [SYN], [PEH],
[AMF], [T-L], [PBR],
[MNR]

17 (vorausgesetzt das
entsprechende Verfahr
programm wurde para-
metriert),

10 (Reglerfreigabe)

Hinweise fir den
Anwender

Fehlerfall:
¢ Meldung tiber BF/FS — Quittung mit BFQ/FSQ
¢ Meldung Uber DF — Quittung mit nachster richtigen Datentbertragung

¢ Meldung Uber Diagnosealarm — Quittung mit “Restart” (Auftrags-Nr. 11)

Nachfolgend einige Hinweise fiir das Starten einer Bewegung und fiir das
Verhalten der FM 453 bei Zustandsénderung der S7-400 CPU:

Voraussetzung ist, daR die FM 453 richtig parametriert wurde.

e Zuerst muf} eine Betriebsart eingestellt werden. Damit die Achse nicht
"weglauft”, muld anschlieRend die Reglerfreigabe gesetzt werden.

e Bevor in einer Betriebsart eine Bewegung gestartet wird, miissen vorher
die entsprechenden Solldaten tibertragen werden (z. B. Geschwindigkeits-
stufen mit Schreibauftrag 1) und der Override muf3 > 0 sein.
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Beschreibung der Funktionen

Steuern der
Baugruppe

Freigabeeingang gesetzt (falls parametriert) ist moglich.

Die Startfreigabe ist gesetzt, wenn

kein Stop

kein Fehler vorliegt

Betriebsart aktiv

Antriebsfreigabe gesetzt

"STOP”-Zustand:

— wie unter Restart beschrieben (siehe Kapitel 9.3.3)

die digitalen Ausgange werden abgeschaltet

— Abschalten der Nahtstelle zum Anwenderprogramm

"RUN"-Zustand:

Es wird ein Neustart der Baugruppe durchgefihrt.

Die nachfolgende Tabelle listet die Steuersignale fir das Starten einer Bewe-

gung auf.

Voraussetzung: Antriebsfreigabe [AF] = 1, Stop [STP] = 0,
Startfreigabe [SFG] =1

Betriebsart (BA)

Parameter

Kommando /
Signalzustand

Aktivierung der Bewegung

Tippen (BA = 01)

Geschwindigkeitsstufe
BP =1 = Stufe 1
BP = 2 = Stufe 2

R+, R—/ Pege

R+ bzw. R— bei "Pegel”
(R+ und R- gleichzeitig—+ Fehler)

Ein Starten der Bewegung ist nur bei gesetzter Startfreigabe und wenn der

Ein statisches Stopsignal verhindert jede Bewegung bzw. Satzbearbeitung.
Verhalten der FM 453 beim Ubergang der S7-400 CPU von "RUN’- nach

Verhalten der FM 453 beim Ubergang der S7-400 CPU von "STOP”- nach

Steuern (BA = 02)

Spannungs-/Frequenz-|
stufe

BP =1 = Stufe 1

BP =2 = Stufe 2

R+, R—/ Pege

R+ bzw. R— bei "Pegel” = 1
(R+ und R- gleichzeitig— Fehler)

Referenzpunktfahrt
(BA =03)

Start, R+, R—/
Flanke

Richtung It. MD
R+ bzw. R— = 0/1 oder Start = 0/1
(Geschwindigkeit It. MD)

Schrittmaf3fahrt relatiy
(BA = 04)

BP =1...100
BP =254

R+, R—-/
Flanke

R+ =0/1 oder R—=0/1
(Geschwindigkeitsstufe 1)

MDI (BA = 06)

Start / Flanke

Start = 0/1 (R+, R— nur bei Rundachse mit 4
solutmaf3vorgabe fur Richtungswahl releva

A\b-
nt)

Automatik (BA = 08)

Start / Flanke

Start = 0/1 (nach Programmvorwabhl)

Automatik Einzelsatz

(BA = 09)

Start / Flanke

Start = 0/1

9-10
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Beschreibung der Funktionen

Stat. anstehende
Startbedingung

Solange die Startbedingung nicht zuriickgesetzt wird, bleibt nach Bearbei-
tungsende “Bearbeitung lauft” anstehen, und es erfolgt keine Startfreigabe.

Schaltflanke

Startfreigabe

(z. B. R+, R—, Start,
entsprechend BA)

Bearbeitung lauft

Achsbewegung mit
vorgegebenen Weg

N

vorgegebener Weg abgearbeitet

Die nachfolgende Tabelle listet die Steuersignale fir das Unterbrechen/Been-
den einer Bewegung auf.

Betriebsart (BA)

Unterbrechen
der Bewegung

Fortsetzen
der Bewegung

Abbrechen/Beenden
der Bewegung, Halt

Tippen (BA = 01)

Stop = 1 oder
Freigabeeingarig = 0

Stop = 0 oder
Freigabeeingarig = 1

R+ bzw. R— bei "Pegel” = 0
oder BA-Wechsel
Antriebsfreigabe =9

Steuern (BA = 02)

Stop = 1 oder
Freigabeeingarig = 0

Stop = 0 oder
Freigabeeingarig = 1

R+ bzw. R— bei "Pegel” = 0
oder BA-Wechsel
Antriebsfreigabe =9

Referenzpunktfahrt
(BA =03)

Stop = 0/1 oder Ref. aufgenommen
oder BA-Wechsel oder Freigabeein
gand)=0

Antriebsfreigabe =9

Freigabeeingarig = 0

Freigabeeingarig = 1,
mit Start = 0/1

Schrittmalfahrt relatiy Stop = 1 oder Stop = 0 oder Position erreicht oder BA-Wechsel
(BA = 04) Freigabeeingarld = 0 | Freigabeeingarid= 1, | Antriebsfreigabe =9

mit R+ bzw. R—
MDI (BA= 06) Stop = 1 oder Stop = 0 oder Position erreicht bzw. "Satz” abgea

beitet oder BA-Wechsel
Antriebsfreigabe =9

Automatik (BA = 08)

Stop = 1 oder
Freigabeeingarig = 0

Stop = 0 oder
Freigabeeingarig = 1,
mit Start = 0/1

Programmende oder BA-Wechsel
erneute Programmanwahl bei Stop
Antriebsfreigabe =9

Automatik Einzelsatz
(BA =09)

Stop = 1 oder
Freigabeeingarig = 0

Stop = 0 oder
Freigabeeingarig = 1,
mit Start = 0/1

Programmende oder BA-Wechsel
erneute Programmanwahl bei Stop
Antriebsfreigabe =9

1) Voraussetzung:dig. Eingang in MD34 parametriert sie{hep. 9.8.1
9-1 Steuersignal [AF

2) falls MD37.15 nicht parametriert sig

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

9.2 Betriebsarten

Ubersicht

Anwahl der Be-
triebsart

Ruckmeldung der
Betriebsart

Wechseln der Be-
triebsart

9-12

Folgende Betriebsarten (BA) sind in der FM 453 realisiert:

e Tippen (T) Codierung 01
e Steuern (STE) Codierung 02
¢ Referenzpunktfahrt (REF) Codierung 03
e Schrittmalfahrt relativ (SMR Codierung 04
e MDI (Manual Cata_hput) Codierung 06
¢ Automatik (A) Codierung 08

e Automatik Einzelsatz (AE) Codierung 09

Durch Aufruf des FC MODE_WR wird die vom Anwenderprogramm (AWP)
im Anwender-Datenbaustein eingetragene Betriebsart (Codierung) an die
FM 453 Ubergeben.

Mit dem Setzen/Léschen entsprechender Steuersignale erfolgt das Steuern
der Achse.

Bei zulassiger Vorgabe meldet die FM 453 die vorgegebene Betriebsart dem
Anwenderprogramm zuriick. Bei Ubereinstimmung der vorgewéhlten Be-
triebsart mit der zuriickgemeldeten ist die Betriebsart aktiv.

Ein Betriebsartenwechsel |8st ein internes Stop aus.

Wird ein Betriebsartenwechsel wahrend einer aktiven Verfahrbewegung aus-
geflhrt, so erfolgt die Umschaltung der Betriebsarten erst nach Stillstand der
Achse. Nachdem die Bewegung in der alten Betriebsart beendet ist, erfolgt
die Rickmeldung der Betriebsarten.

Dies gilt nicht beim Wechsel zwischen Automatik Einzelsatz und Automatik.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

9.2.1 Tippen

Ubersicht

Geschwindigkeit

Anwenderhandha-
bung

Steuerhandlungen

In der Betriebsart "Tippen” werden Verfahrbewegungen der Achse Uber die
Richtungstasten (R+ oder R—) und durch die Geschwindigkeit vorgegeben.

Bevor die Achse verfahren werden kann, missen erst die Geschwindigkeiten
1 und 2 an die FM 453 lbertragen werdenAuitrags-Nr. 1.

Mit dem Betriebsartenparameter (BP) kann zwischen zwei voneinander unab-
hangigen Geschwindigkeiten (Stufe 1 und Stufe 2) gewahlt werden.

Die Geschwindigkeit kann zusétzlich Gber Override beeinflu3t werden und ist
wahrend der Bewegung anderbar.

Benennung untere Eingabegrenze | obere Eingabegrenze | Einheit
Geschwindigkeit 10 500 000 000 MSR/min

MSR bedeutet MaRRsystemraster (siehe Kapitel §.3.1)

Nachfolgende Tabelle gibt Ihnen einen Uberblick tiber die Handhabung durch
den Anwender.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Auslésung der Be- Auswabhl der Stufe Geschwindigkeit
wegung, Richtung
R+ oder R— BP=1 Wert der Geschwindigkeitsstufe |1
"pegelgesteuert” BP=2 Wert der Geschwindigkeitsstufe [2
Hinweis
Beachten Sie au¢h Kapitel 9.1.3!
\Voraussetzung:
¢ Die FM 453 ist parametriert.
¢ Betriebsart angewahlt und riickgemeldet
¢ Antriebsfreigabe [AF] = 1 (Steuersignal, FC MODE_WR)
e Stop [STP] = 0 (Steuersignal, FC MODE_WR)
* Reglerfreigabe (RF) =1 (FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 10)
¢ Geschwindigkeitsstufen 1 und 2 sind Ubertragen mit FC MODE_WR,
Auftrags-Nr. 1
9-13



Beschreibung der Funktionen

Tabelle 9-3

Steuerhandlungen fiir die BA “Tippen” (Beispiele)

Signalname

Pegel

Erlauterung

Steuerhandlung 1, BA “Tippen” setzen

Steuersignal:
Betriebsart [BA]
Ruckmeldesignale:
aktive Betriebsart [BAR]
Startfreigabe [SFG]

L

Der Anwender gibt [BA] vor.

Die Baugruppe meldet [BAR] und [SFG] zurlick.

Steuerhandlung 2, Achse verfahren — positive Richtung

Steuersignale:
Richtung Plus [R+]
Antriebsfreigabe [AF]
Rickmeldesignale:
Fahren Plus [FR+]
Startfreigabe [SFG]
Bearbeitung lauft [BL]

|

i

Bei vorhandener [SFG] und [AF] wird [R+] angesteuert.

Die Achse nimmt die [SFG] weg und bringt die Meldung
[BL] und [FR+]

Steuerhandlung 3, Achse a

bschalten — positive Richtung

Steuersignal:
Richtung Plus [R+]
Rickmeldesignale:
Fahren Plus [FR+]
Startfreigabe [SFG]
Bearbeitung lauft [BL]

1
—
=

[R+] wird weggenommen

Nachdem die Achse Uber die Bremsrampe zum Stillstan
gekommen ist, werden die Meldungen [BL] und [FR+] w
genommen und die [SFG] zugeschaltet.

Bevor die Achse zum Stillstand kommt, ist eine erneute R
tungsvorgabe, "Durchstarten” moglich.

Steuerhandlung 4, Achse verfahren — negative Richtung

Steuersignale:

Richtung Minus [R-]
Geschwindigkeitsstufe [BP]
Rickmeldesignale:

Fahren Minus [FR—]
Bearbeitung lauft [BL]

S —
o

i

[R—] wird wird zusammen mit Geschwindigkeitsstufe 2 arn
steuert.

Die Achse fahrt mit der Geschwindigkeitsstufe 2, meldef
[BL] und [FR-]. Die [SFG] wird weggenommen.

ge-

Steuerhandlung 5, Umschal

Iten Einrichtgeschwin

digkeit

Steuersignal:
Geschwindigkeitsstufe [BP]

I

Eine Umschaltung von [Stufe 2 auf 1] fihrt zu einem dy
mischen Ubergang zwischen den Geschwindigkeitsstuf
und 2.

na-
2 1

9-14
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Tabelle 9-3

Steuerhandlungen fiir die BA “Tippen” (Beispiele), Fortsetzung

Signalname

‘ Pegel

Erlauterung

Steuerhandlung 6, nicht eindeutige Richtungsvorgabe (Sonderfall)

Steuersignale:

Richtung Plus [R+]
Richtung Minus [R-]
Ruckmeldesignale:
Fahren Minus [FR-]
Bearbeitung lauft [BL]
Startfreigabe [SFG]
Bedien-/Fahrfehler [BF/FS]
Steuersignale:

Richtung Minus [R+]
Fehlerquittung [BFQ/FSQ]
Ruckmeldesignal:
Startfreigabe [SFG]

AT

Waéhrend die Achse mittels [R—] gefahren wird, erfolgt d
Ansteuerung von [R+].

Durch die nicht eindeutige Richtungsvorgabe wird die Ad
angehalten, und [BF/FS] ausgegeben. [FR-] und [BL]
den zuriickgesetzt.

Erst mit Wegnahme von [R+] und Fehlerquittung [BFQ/
FSQ] wird die [SFG] wieder angesteuert und es kann ei
erneute Richtungsvorgabe erfolgen.

Steuerhandlung 7, Antriebs

freigabe wegnehmen

(Sonderfall)

Steuersignal:
Antriebsfreigabe [AF]
Ruckmeldesignale:
Fahren Minus [FR-]
Bearbeitung lauft [BL]

T

Wahrend der Verfahrbewegung wird die [AF] abgeschal

Die Achse wird schlagartig angehalten. [FR—] und [BL] W
den zuriickgenommen.

Steuerhandlung 8, Reset wahrend Achsbewegung (Sonderfall)

Einzelkommando “Restart *
Auftr.-Nr. 11

Ruckmeldesignale:
Fahren Plus [FR+]
Bearbeitung lauft [BL]

T

Waéhrend der Verfahrbewegung wird Restart gegeben.

Die Achse wird schlagartig angehalten. [FR+] und [BL] w
den geldscht.

Bei Inkrementalgebern mufl danach wieder synchronisié
werden. (SYN wird geldscht)

Steuerhandlung 9, Richtungsénderung

Steuersignal:
Richtung Plus [R+]
Rickmeldesignal:
Startfreigabe [SFG]

i

Erst mit Wegnahme von [R+] wird die [SFG] wieder zuge

schaltet.

Steuerhandlung 10, Betrieb

sartenénderung

Steuersignal:
Betriebsart [BA]
Rickmeldesignal:
aktive Betriebsart [BAR]
Fahren Plus [FR+]
Bearbeitung lauft [BL]

Sl

Waéhrend der Verfahrbewegung wird eine neue [BA] 1 vo
wahlt.

Die Achse wird Uiber die Bremsrampe angehalten. [FR+]
[BL] werden geldscht.

D

hse
wer-

ne

[¢]

r-

0]

r-

prt

D

ge-

und
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Beschreibung der Funktionen

9.2.2 Steuern

Ubersicht

Spannungs-/Fre-
guenzwerte

Anwenderhandha-
bung

Steuerhandlungen

9-16

In der Betriebsart "Steuern” werden Spannungen mit unterschiedlicher Gré3e
oder Frequenzen (bei Schrittanwendung) mit wahlbarem Betrag vorgegeben

und damit eine gesteuerte Bewegung realisiert. Die Bewegungsrichtung wird

Uber Richtungstasten (R+ oder R-) bestimmt.

Der Istwert der Achse wird dabei mitgefihrt.

Hinweis

Eine gegebenenfalls durch Reglerfreigabe aktive Regelung wird wahrend der
Zeit der Spannungs-/Frequenzausgabe aufgetrennt. Nach Weggang der Tip-
signale R+ bzw. R— wird die Regelung auf den neuen Istwert bezogen und
nach Stillstand der Achse wieder aufgenommen, falls bei Eintritt des Achs-
stillstandes Reglerfreigabe noch aktiv ist.

Die Spannungs-/Frequenzvorgabe erfolgtAuiftrags-Nr. 2.

Mit dem Betriebsartenparameter (BP) kann zwischen zwei voneinander unab-
hangigen Spannungs-/Frequenzwerten (Stufe 1 und Stufe 2) gewahlt werden.

Benennung untere Eingabegrenze| obere Eingabegrenze| Einheit
Spannung (Stufe 1/2) 0 10 000 mV
Frequenz (Stufe 1/2) 0 1 000 000 Hz

Die Werte der Spannungsstufen sind wahrend der Bewegung anderbar.

Nachfolgende Tabelle gibt Ihnen einen Uberblick tiber die Handhabung durch
den Anwender.

Auslosung der Be- | Auswabhl der Stufe Geschwindigkeit
wegung, Richtung
R+ oder R— BP=1 Wert der Spannungs-/Frequenzstufe 1
"pegelgesteuert” BP =2 Wert der Spannungs-/Frequenzstufe 2
Hinweis

Beachten Sie auch Kapitel 9.1{3!

Die Steuer- und Ruckmeldesignale sind analog wie in der Betriebsart “Tip-
pen” zu handhaben.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

9.2.3 Referenzpunktfahrt

Ubersicht

Maschinendaten

Anwenderhandha-
bung

In der Betriebsart "Referenzpunktfahrt” wird mit den Richtungstasten (R+
oder R-) oder mit Start die Achse auf einen in den Maschinendaten festge-
legten Punkt (Referenzpunktkoordinate MD16) positioniert.

Es erfolgt damit eine Synchronisation der Achse (siehe Kapitel 9.6.4).

Der Override wird fiir die Reduziergeschwindigkeit auf 100 % gesetzt.

Eine aktive Nullpunktverschiebung bzw. Istwert setzen wird zuriickgesetzt.

Die nachfolgende Tabelle listet Ihnen die Maschinendaten auf, welche fur die
Referenzpunktfahrt von Bedeutung sind:

MD | Bezeichnung Wert/Bedeutung Kommentar/
Einheit
16 | Referenz- —1 000 000 000...+1 000 000 000 [MSR]
punktkoordi-
nate
18 Art der Refe- | 0 = Richtung +, Nullmarke rechts Nullmarke:
renzpunkt- | 1 = Richtung +, Nullmarke links siehe Aus-
fahrt 2 = Richtung —, Nullmarke rechts wahlschema
(Referenz- | 3 = Richtung —, Nullmarke links e@l
4 = Richtung +, Referenzpunktschalter Mitt

punkt-Anfahr- ' !
5 = Richtung —, Referenzpunktschalter Mitte

richtung) '
8 = Richtung +, Referenzpunktschalter Flanke
9 = Richtung —, Referenzpunktschalter Flanke
27 | Referenz- —1 000 000 000...+1 000 000 000 [MSR]
punktver-
schiebung
28 | Referenziergg-10...500 000 000 [MSR/min]
schwindigkeit siehl, Abhangigkeiten
29 | Reduzierge- | 10...500 000 000 [MSR/min]
schwindigkeit| siehe Kap. 5.3|1, Abh&angigkeiten
34 | dig. Eingange| 5 = Referenzpunktschalter fir Zuordnung je

Referenzpunktfahrt Eingang
6 = Umkehrschalter fur Referenzpunktfahrt

MSR bedeutet MaRsystemraster (siehe Kapitel 5.3.1)

Bei Verwendung eines Absolutgebers wird in der Betriebsart "Referenzpunkt-
fahrt” nur noch das Anfahren der als Festpunkt definierten Referenzpunkt-
koordinate der Achse durchgefuhrt.

Bei Verwendung eines Inkrementalgebers stehen dem Anwender zwei
Maoglichkeiten der Referenzpunktaufnahme zur Auswahl:

* mit angeschlossenen Referenzpunktschalter (RPS)

¢ ohne angeschlossenen Referenzpunktschalter (RPS)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

Mit Referenzpunkt- Voraussetzung ist, dal’ der Referenzpunktschalter (RPS) an einem digitalen
schalter (RPS) Eingang angeschlossen und Giber MD34 parametriert ist.

. Bewegungsablauf
Auslosung _der Be- Art der Referenz- | (Referenzpunktverschiebung = 0)
wegung, Richtung Vs — Ref hwindiakeit

zur Synchronisation punktfahrt A — REIErenzgescnindigrel
VR — Reduziergeschwindigkeit
1. Fall v v
Nullmarke rechts A \ R
vom RPS \
| A
- \ +
I I ~
RPS Ref.pkt.
2. Fall Vv \
Nullmarke links A VR
vom RPS ﬁ\
Ay |
_ \ +
Nullmarke RPS
R+ 3. Fall
("flankengesteuert”) RPS Mitte Va |
oder Start (kein Nullimpuls ‘ VR
erforderlich) ‘ |
\
! |
_ \ ‘ +
RPS
4. Fall y
RPS Flanke A
(kein Nullimpuls | VR
erforderlich)
/\
Fas
- 1 +
RPS
1. Fall wie R+ 2. Fall gespiegelt
Nullmarke rechts
vom RPS
2. Fall wie R+ 1. Fall gespiegelt
Nullmarke links
R- vom RPS
("flarkengeszoer} - -
oder Start 3. Fall wie R+ 3. Fall gespiegelt
RPS Mitte
(kein Nullimpuls
erforderlich)
4. Fall wie R+ 4. Fall gespiegelt
RPS Flanke
(kein Nullimpuls
erforderlich)

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschreibung der Funktionen

Verwendung eines
Umkehrschalters

Ohne Referenz-
punktschalter
(RPS)

Beim Uberfahren des RPS muR eine Signallange\an 2- FM-Zyklus
gewabhrleistet sein!

Nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen die exakte Lage des Synchronisationspunk-
tes am Bestromungsmuster Null bzw. Nullimpuls extern.

Synchronisationspunktgeber gilt fur Art (0...3) der Referenzpunktfahrt
Auswahl in MD37 nach MD18

Bestromungsmuster Null VR

Nullimpuls extern (NIX) VR

Besteht die Moglichkeit, daf’ die Achse beim Start der Referenzpunktfahrt
bereits "hinter” dem Referenzpunktschalter steht, kann durch einen Umkehr-
schalter an dem in Anfahrrichtung liegenden Achsende ein Umkehren der
Achse in Richtung Referenzpunktschalter bewirkt werden.

Bei Achsbewegung mit Referenziervorschub muf3 eine Signallange des Um-
kehrschalters voat = 2- FM-Zyklus gewéhrleistet sein!

Beispiel
Achsposition Anfahrrichtung It. MD18
]
X
RPS | Referenzpunkt |Umkehr- Not-End-
schalter schalter

Der Wert der Referenzpunktverschiebung (MD27) wird nach Erreichen des
Synchronisationspunktes verfahren.

Nachfolgende Tabelle beschreibt, wie die Referenzaufnahme ohne Referenz-
punktschalter erfolgt.

Aufnahme der Syn- Bewegungsablauf

chronisation
R+, R— 1. momentane Position wird als Referenzpunkt definiert (Re-
oder Start ferenzpunktkoordinate)

2. Verfahren des Referenzpunktverschiebewertes

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Steuerhandlungen

Hinweis

Beachten Sie auch Kapitel 9.1.3!

\Voraussetzung:

Die FM 453 ist parametriert.

Betriebsart angewéahlt und riickgemeldet

Antriebsfreigabe [AF] = 1 (Steuersignal, FC MODE_WR)
Stop [STP] = 0 (Steuersignal, FC MODE_WR)
Reglerfreigabe (RF) = 1 (FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 10)

Tabelle 9-4  Steuerhandlungen fir die BA “Referenzpunktfahrt” (Beispiele)

Signalname

Pegel |

Erlauterung

Steuerhandlung 1, BA “Referenzpunktfahrt” setzen

Steuersignal:
Betriebsart [BA]
Ruckmeldesignale:
aktive Betriebsart [BAR]
Startfreigabe [SFG]

L

Der Anwender gibt [BA] vor.

Die Baugruppe meldet [BAR] und [SFG] zurlick.

Steuerhandlung 2, Achse verfahren — positive Richtung

Steuersignal:

Richtung Plus [R+]
Rickmeldesignale:
Fahren Plus [FR+]
Startfreigabe [SFG]
Bearbeitung lauft [BL]
Synchronisation [SYN]

e 7

Bei vorhandener [SFG] wird z. B. [R+] oder [Start] anges
ert.

Die Achse nimmt die [SFG] weg und bringt die Meldung
[BL] und [FR+] und fahrt hier in positive Richtung (im MI
vergeben).

Eine bereits vorhandene Synchronisation wird zuriickges

etzt.

Steuerhandlung 3, Referenzpunktschalter (RPS)

erreicht

RPS
Geber-Nullmarke
Ruckmeldesignale:
Fahren Plus [FR+]
Fahren Minus [FR-]
synchronisiert [SYN]

h

Mit Erreichen des RPS wird die Geschwindigkeit reduzi
mit Erkennen der Nullmarke erfolgt die Synchronisation
Gebers. Es wird durch Verfahren der Referenzpunktvers
bung auf den Referenzpunkt positioniert (ggf. Richtungs
kehr).

ert,
des
chie-
um-

9-20
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Tabelle 9-4  Steuerhandlungen fiir die BA “Referenzpunktfahrt” (Beispiele), Fortsetzung

Signalname ‘ Pegel

| Erlauterung

Steuerhandlung 4, Referenzpunkt anfahren

Ruckmeldesignale:
Fahren Minus [FR-] 1
Position erreicht, Halt [PEH] :l_
Bearbeitung lauft [BL] |:
Startfreigabe [SFG] —

Mit dem Erreichen des Referenzpunktes.
[FR—-] wird weggenommen.

[PEH] gesetzt.

[BL] wird ebenfalls weggenommen.
[SFG] wird gesetzt

Steuerhandlung 5, nicht eindeutige Richtungsvor

gabe (Sonderfall)

Steuersignale:
Richtung Plus [R+] |
Richtung Minus [R-] .
Ruckmeldesignale:
Fahren Minus [FR-]
Bearbeitung lauft [BL]
Steuersignale:
Richtung Plus [R+]
Richtung Minus [R-]
Ruckmeldesignal:
Startfreigabe [SFG]

i

Obwohl [R—] ansteht wird [R+] vorgegeben.

Durch die nicht eindeutige Richtungsvorgabe wird die Achse
angehalten. [FR—] und [BL] werden zurlickgesetzt und €in
Fehler gemeldet.

Erst nachdem [R+] und [R—] weggenommen wurde, er-
scheint wieder die [SFG].

Steuerhandlung 6, Reglerfreigabe wegnehmen (Sonderfall)

Einzeleinstellung “Regler-
freigabe” (Auftr.-Nr. 10)

Ruckmeldesignale:
Bedien-/Fahrfehler [BF/FS]
Fahren Minus [FR-]
Bearbeitung lauft [BL]
Steuersignal:

Bedien-/Fahrfehler quittieren
[BFQ/FSQ]

Ruckmeldesignale:
Startfreigabe [SFG]

|

Waéhrend der Verfahrbewegung wird die “Reglerfreigabe”
abgeschaltet.

Die Achse wird schlagartig angehalten und meldet Fehler.
[FR—] und [BL] werden zuriickgenommen.

=

Mit Quittung des Fehlers wird die Fehlermeldung zuriickge-
setzt und die Startfreigabe gesetzt.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

9-21



Beschreibung der Funktionen

924 Schrittmaf3fahrt relativ

Ubersicht

Positionsvorgabe

Anwenderhandha-
bung

9-22

In der Betriebsart "Schrittmal3fahrt relativ” ist es moglich, Einzelpositionie-
rungen relativer Wegbetrage in einem frei wahlbaren Schrittmal® durch-
zuftihren.

Die Verfahrbewegung wird Uber die Richtungstasten (R+ und R-) ausgeldst.

Die Moglichkeiten der Schrittmal3vorgabe mit dem Betriebsartenparameter
sind:

¢ (Uber das Anwenderprogramm (AWP)
durch Positionsvorgabe fur SchrittmaGftrags-Nr. 3
¢ laut Schrittmal3tabelle (SM-Tabelle) siehe Kapitel 5.3.2

Als Geschwindigkeitssollwert wird die Geschwindigkeitsstufeut-
trags-Nr. 1 (siehe Kapitel ) benutzt und diese ist wahrend der Bewegung an-
derbar.

Ein fliegender Positionswechsel (z. B. Anderung des Positionssollwertes
wahrend einer Bewegung) isicht maglich.

Nachfolgende Tabelle gibt Ihnen einen Uberblick tiber die Handhabung durch
den Anwender.

Auslésung der Be- Auswahl Schrittmafd Position,
wegung, Richtung zu fahrender Wert
BP =254 laut Sollwert fur Schrittmald
R+ oder R— (Auftrags-Nr. 3)
BP =1...100 laut SM-Tabelle (DB-SM)

Positionsvorgabe

Benennung | untere Eingabegrenze [ obere Eingabegrenze Einheit
Schrittmal 0 1 000 000 000 MSR

MSR bedeutet MalRsystemraster (giehe Kapitel §5.3.1)

Beim Unterbrechen der Bewegung mit "Stop” missen Sie folgendes beach-
ten:

¢ Fortsetzen der Bewegung in die gleiche Richtung — mit der entsprechen-
den Richtungstaste wird der Restweg abgearbeitet.

¢ Fortsetzen der Bewegung — mit "Restweg léschen” (Auftrags-Nr. 11) wird
der verbliebene Restweg geldscht und das Schrittmalf? (falls das Schritt-
malf3 nicht gedndert wurde) noch einmal verfahren.

e Beim Positionieren in die entgegengesetzte Richtung wird der Restweg
automatisch geléscht.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Hinweis

Beachten Sie auch Kapitel 9.1(.3!

Steuerhandlungen Voraussetzung:

Die FM 453 ist parametriert.

Betriebsart angewahlt und riickgemeldet

Antriebsfreigabe [AF] = 1 (Steuersignal, FC MODE_WR)

Stop [STP] = 0 (Steuersignal, FC MODE_WR)

Reglerfreigabe (RF) = 1 (FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 10)
Geschwindigkeitsstufen sind tbertragen (FC MODE_WR, Auftr.-Nr. 1)

Achse ist synchronisiert

Tabelle 9-5  Steuerhandlungen fir die BA “Schrittmaf3fahrt relativ” (Beispiele)

Signalname

‘ Pegel | Erlauterung

Steuerhandlung 1, BA “Sch

rittmalfahrt relativ”’ setzen

Steuersignal:
Betriebsart [BA]
Ruckmeldesignale:
aktive Betriebsart [BAR]
Startfreigabe [SFG]

Der Anwender gibt [BA] vor.

Die Baugruppe meldet [BAR] und [SFG] zurlick.

L

Steuerhandlung 2, Positionsvorgabe

Ubertragung des Schrittma:
Res (Auftr.-Nr. 3)

Auswahl des Schrittmal3es
(254)

Steuersignal:

Richtung Plus [R+]
Ruckmeldesignale:

z. B. Fahren Plus [FR+]
Startfreigabe [SFG]
Bearbeitung lauft [BL]

z. B. Fahren Plus [FR+]
Bearbeitung lauft [BL]
Position erreicht, Halt [PEH

Nachdem das Schrittmaf3 Ubertragen wurde und Schrittmal3-
Auswahl getroffen wurde, kann der [R+] vorgegeben werden.

Die Achse nimmt die [SFG] weg und bringt die Meldungen
[FR+] und [BL].

Mit Erreichen der vorgegebenen Position setzt die Achsg
[PEH], [SFG] und die Riickmeldungen [FR+] und [BL] wer-
den zurlickgesetzt.

bk b e

Steuerhandlung 3, Stop wéhrend der Positionierung
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Tabelle 9-5  Steuerhandlungen fiir die BA “Schrittmaf3fahrt relativ” (Beispiele), Fortsetzung
Signalname ‘ Pegel | Erlauterung
Steuerhandlung 3, Stop wahrend der Positionierung
Steuersignal: Wird wéhrend der Positionierung Stop gesetzt, so wird die
Stop [STP] _’:l_ Achse gestoppt. [FR—] Wird zurlickgesetzt, die [SFG] w rd
Riickmeldesianale: \ angesteuert. [PEH] wird nicht ausgegeben, da die Positi
uckme _e3|gna & :!']_ rung nicht abgeschlossen ist.
Fahren .MII’IUS [FR-] _L|: Bevor die Achse zum Stillstand kommt, ist eine erneute R
Startfreigabe [SFG] tungsvorgabe, "Durchstarten” méglich.
Steuerhandlung 4, Fehler wahrend der Verfahrbewegung
Riuckmeldesignale: Die Achse wird verfahren.
Fahren Plus [FR+] :|_ Wahrend der Verfahrbewegung wird ein Fehler gemeldet.
Bearbeitung lauft [BL] ] [FR+] und [BL] werden weggenommen und [BFQ/FSQ]
. I wird gesetzt.
Steuersignal:
Bedien-/Fahrfehler quittiere| |
[BFQ/FSQ] |
Ruckmeldesignale: |
Startfreigabe [SFG] [ 1 Nachdem der Fehler quittiert wurde, wird die Startfreigape
. ) gesetzt. Mit [R+] kann die Bewegung wieder neu gestariet
Steuersignal:
werden.
Richtung Plus [R+] | |
Ruckmeldesignale:
Fahren.PIus [_'_:R+] —C [FR+] und [BL] werden angesteuert.
Bearbeitung lauft [BL] —I: [SFG] wird zurickgenommen.
Steuerhandlung 5, Betriebsartendnderung
Steuersignal: q
Betriebsart [BA] | Wahrend der Verfahrbewegung wird die [BA] abgewahlt
Ruckmeldesignale:
aktive Betriebsart [BAR] :::l— Die Achse wird Uber die Bremsrampe angehalten. [FR+]
Fahren Plus [FR+] | [BL] werden geltscht.
Bearbeitung lauft [BL] | |

9-24

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01

pnie-

ich-

und



Beschreibung der Funktionen

9.25 MDI (Manual D ata Input)

Ubersicht

MDI-Satz

In der Betriebsart "MDI” ist es mdglich, Einzelpositionierung tber Ver-
fahrsatze mit relativer oder absoluter Weglange durchzufiihren. Diese Ver-
fahrsatze werden vom Anwenderprogramm bereitgestellt.

Die Satzstruktur des MDI-Satzes und des MDI-Satzes fliegend ist identisch.

Der MDI-Satz ist strukturidentisch zum Verfahrprogrammsatz (p. 10,
jedoch ohne Programmnummer und ohne Satznummer).

Vom Anwenderprogramm wird der "MDI-SatzA(ftrags-Nr. 6) an die

FM 453 tbergeben und kann danach zur Abarbeitung gestartet werden. Die
Abarbeitung ist wiederholt auslésbar, da dieser Satz intern gespeichert ist.
Die Vorschubgeschwindigkeit ist overrideabhéngig.

Der MDI-Satz bleibt solange erhalten, bis er durch einen neuen MDI-Satz
Uberschrieben wird. Wéhrend der Abarbeitung eines Satzes kann bereits ein
neuer Satz Ubergeben werden.

Tabelle 9-6 MDI-Satz

Benennung untere Eingabe- | obere Eingabe- Einheit
grenze grenze
Position X/ —1 000 000 000| + 1 000 000 000 | MSR It. MD7
Verweilzeit t 2 100,000 ms
Geschwindigkeit F 10 500 000 000 MSR It.
MD7/min
G-Funktionsgruppe 1 G04 Verweilzeit
G90 Absolutmafd -
G911 Kettenmafd
G-Funktionsgruppe 2 G30 100 % )
Override
G31 10% .
bis Besghleunlgung/ -
G39 90 % Verzdgerung
M-Funktionsgru 1,2,3M1...
gruppe ML..17 Anwender-
M19...96 funktionen
M99

M97, 98 Anderungssignal als
dig. Ausgang programmiert

M2, M30 sind nicht erlaubt

MSR bedeutet MaRsystemraster (siehe Kapitel 5.3.1)

Bei Rundachsen mit Absolutwert-Programmierung werden die Kommandos
[R+], [R-] als Richtungsvorgabe definiert. Sie missen vor Start der Positio-
nierung anliegen.
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MDI-Satz fliegend

Satzstruktur

9-26

Mit dem vom Anwenderprogramm ausgegebenen "MDI-Satz fliegefd™ (
trags-Nr. 16) wird der in Bearbeitung befindliche MDI-Satz abgebrochen.

Der “MDI-Satz fliegend” bricht mit Ubertragung dieses Satzes den gerade
aktiven und in Abarbeitung befindlichen “MDI-Satz” ab und wird ohne
“Start” sofort abgearbeitet.

Der "MDI-Satz fliegend” wird in der FM 458icht gespeichert.

Nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen die Satzstruktur des MDI-Satzes.

X/t Position/Verweilzeit programmiert (belegt Wert 1)
G1..G2 G-Funktionsgruppe 1...2
M1...M3 M-Funktionsgruppe 1...3
F Geschwindigkeit programmiert (belegt Wert 2)
Byte Datenformat Bit
7|e|s|4a]s|2]1]0
0 Byte 0
1 Byte 0
2 8 x Bit 0 0 0O [Xt| O 0 |G2|G1
3 8 x Bit 0 0 0 0 |IM3|{M2|M1| F
4 Byte G-Funktion 1
5 Byte G-Funktion 2
6 Byte 0
7 Byte 0
8 DINT 32-Bit-Wert 1
12 DINT 32-Bit-Wert 2
16 Byte M-Funktion 1
17 Byte M-Funktion 2
18 Byte M-Funktion 3
19 Byte 0
Hinweis:

Bei nichtgesetztem Belegbit (Byte 2 und Byte 3), sind die dazugehdrigen
Werte zu l6éschen.
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Anwenderhandha- Nachfolgende Tabelle gibt Innen einen Uberblick tiber die Handhabung durch
bung den Anwender.
Auslésung der Bewegung Art der Bewegung

laut "MDI-Satz” vorgegeben
(Auftrags-Nr. 6)

laut "MDI-Satz fliegend”
(Auftrags-Nr. 16)

Start

Ubergabe "MDI-Satz fliegend” an die FM 453

Hinweis

Beachten Sie auch Kapitel 9.1{.3!

Steuerhandlungen \oraussetzung:
¢ Die FM 453 ist parametriert.
¢ Betriebsart angewahlt und riickgemeldet
* Antriebsfreigabe [AF] = 1 (Steuersignal, FC MODE_WR)
e Stop [STP] = 0 (Steuersignal, FC MODE_WR)
* Reglerfreigabe (RF) =1 (FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 10)

¢ Achse ist synchronisiert

Tabelle 9-7  Steuerhandlungen fiir die BA “MDI" (Beispiele)

Signalname ‘ Pegel | Erlauterung

Steuerhandlung 1, Positionsvorgabe

Ubertragung des MDI-Satzes Nachdem der MDI-Satz tibertragen wurde, kann der [ST]
(Auftr.-Nr. 6) _D_ vorgegeben werden.

Steuersignal:

Start [ST]
Ruckmeldesignale:

z. B. Fahren Plus [FR+]
Startfreigabe [SFG]
Bearbeitung lauft [BL]

Die Achse nimmt die [SFG] weg und bringt die Meldungen
[FR+] und [BL].

[}

Mit Erreichen der vorgegebenen Position setzt die Achs
[PEH], [SFG] und die Riickmeldungen [FR+] und [BL] wer-
den zuriickgesetzt.

z. B. Fahren Plus [FR+]
Bearbeitung lauft [BL]
Position erreicht, Halt [PEH]

il s
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Tabelle 9-7  Steuerhandlungen fiir die BA “MDI” (Beispiele), Fortsetzung
Signalname ‘ Pegel | Erlauterung
Steuerhandlung 2, Positionswechsel wéahrend der Positionierung
Ubertragung des MDI-Satzgs |:| Wird wahrend der Positionierung ein neuer "MDI-Satz flie-
fliegend (Auftr.-Nr. 16) | gend” Ubertragen, so wird sofort die aktuelle Positionierling
Riickmeldesignale: abgebrochen und fliegend die neue Positionierung aufge-
Fahren Plus [FR+ j:‘_ nommen. Dadurch wird z. B. in diesem Fall die Richtung
ahren Plus [ ] von [FR+] auf [FR—] getauscht.
Fahren Minus [FR-] |
Steuerhandlung 3, Stop wahrend der Positionierung mit erneutem Startsignal fir Weiterpositionierung
Steuersignal: Wird wéhrend der Positionierung Stop gesetzt, so wird die
Stop [STP] ' | Achse gestoppt. [FR-] wird zurlickgesetzt, die [SFG] wird
Riickmeldesianale: | angesteuert. [BL] bleibt anstehen und [PEH] wird nicht gus-
uckmeldesignale: gegeben, da die Positionierung nicht abgeschlossen ist
Fahren Minus [FR—] :;:L
Startfreigabe [SFG] |
Steuersignal: Wird der [ST] wieder vorgegeben, so wird [FR-] wieder
Start [ST] ! | gesetzt, sowie die [SFG] zuriickgesetzt und fertig positioniert.
Rickmeldesignale: | Bevor die Achse zum Stillstand kommt, ist ein erneuter Start,
Fahren Minus [FR-] L | "Durchstarten” méglich.
Startfreigabe [SFG] ] |
Steuerhandlung 4, Stop wahrend der Positionierung mit erneutem Start und neuem MDI-Satz
Steuersignal: Wird wahrend der Positionierung Stop gesetzt, so wird die
Stop [STP] ! ' Achse gestoppt. [FR+] wird zuriickgesetzt, die [SFG] wird
, . angesteuert.
Rickmeldesignale: ‘
Fahren Plus [FR+] :EhJ_ . . -
Startfreinabe [SEG ‘ Nachdem ein neuer MDI-Satz Ubertragen wurde, wird [ST]
N rtireigabe [ ] —y—'_—ﬂ— neu gesetzt. Dabei wird zusétzlich “Restweg ldschen” gesetzt.
Ubertragung MDI-Satz ‘
(Auftr.-Nr. 6) —’4:'—
Ubertragung “Restweg || Fl
I6schen” (Auftr.-Nr. 11)
Steuersignal: Ll Die Achse lscht den Restweg der alten Positionierung und
Start [ST] Ll i beginnt den neuen Verfahrsatz abzuarbeiten.
Riuckmeldesignale: [ | R rd izt und die [SFG ek ot
Fahren Minus [FR-] E [ . —] er gesetzt und die [ ] zurlickgesetzt.
Hinweis:
Wird kein neuer "MDI-Satz” Gibertragen, so erfolgt wie oben
die Bearbeitung des aktuellen "MDI-Satzes” von vorn.
Ohne “Restweg léschen” wirde die unterbrochene Positio-
nierung fortgesetzt (siehe Steuerhandlung 3)
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9.2.6 Automatik

Ubersicht

Programmanwabhl

In der Betriebsart "Automatik” (Folgesatzbetrieb) werden von der FM 453
Verfahrprogramme selbstandig abgearbeitet. Diese Programme werden mit
"FM 453 parametrieren” (siel.4) erstellt und als Datenbau-
stein abgelegt. Die Verfahrprogramme beinhalten Informationen von Bewe-
gungsabléaufen und Ausgaben (sI 10).

Die ProgrammanwahRuftrags-Nr. 17) erfolgt tber das Anwenderpro-

gramm durch Vorgabe einer Programmnummer sowie optional einer Satz-
nummer und der Bearbeitungsrichtung. Die Anwahl eines Programmes ist nur
bei unterbrochenem oder beendetem Programm oder Programmanfang
maglich.

Ein angewahltes Programm bleibt solange aktiv, bis es mit Vorwahl von Pro-
gramm-Nr. = 0 deaktiviert wird oder durch Auswahl eines anderen Pro-
grammes Uberschrieben wird.

Wird in einem vorgewdahlten Programm inklusiv Unterprogramm geéndert,
wird die Programmvorwahl aufgehoben. Das Programm ist anschlie3end neu
anzuwahlen. Eine Programmanderung kann erfolgen, wenn BL = 0 (Program-
manfang/Programmende) und bei Stop.

Auslosen der Programmanwahl Art der Bewegung
Bewegung Satz-Nr. | Bearb.-Richtg. (laut programmierter Sétze)
0 vorwarts Beginn am Progammanfang, Abarbeji-
tung nach steigender Satz-Nr.
0 rackwarts Beginn am Programmende, Abarbei-
Start tung nach fallender Satz-Nr.
ar
z. B. 30 |vorwarts Satzvorlauf bis Satz-Nr. 30 nach steit
gender Satz-Nr.
z. B. 30 |ruckwarts Satzricklauf bis Satz-Nr. 30 nach falt
lender Satz-Nr.
1. automatischer Satzvorlauf bis Ur}-
terbrechungsstelle
Start mit au- 2. Positionierung bis Unterbrechungs-
. . stelle (falls in einer anderen Be-
tomatischen vorwarts

triebsart eine Bewegung ausgefuhrt
wurde)

3. Abarbeitung des unterbrochenen
Satzes und fortfahren im Programm

Satzvorlauf

1. automatischer Satzriicklauf bis Un-
terbrechungsstelle

2. Positionierung bis Unterbrechungs-

Start r_mt au N . stelle (falls in einer anderen Be-
tomatischen rickwarts . . .

- triebsart eine Bewegung ausgefuhrt
Satzricklauf

wurde)

3. Abarbeitung des unterbrochenen
Satzes und fortfahren im Programim
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Bearbeitung
vorwarts

Bearbeitung
rickwarts

9-30

Anwender-DB-Belegung

Datenformat Bedeutung
Byte 0 Programmnummer
Byte 1 Satznummer
Byte 2 Bearbeitungsrichtung: 0 = Bearbeitungsrichtung vorwarts
1 = Bearbeitungsrichtung riickwarts

Die Bearbeitung des Programmes erfolgt nach steigender Satznummer.

Die Bearbeitung beginnt mit Start mit dem ersten Satz (Morgabe
Satz-Nr. = 0).

Bei Bearbeitungsbeginn an einer beliebigen Stelle des Verfahrprogrammes,
ist die gewlinschte Satznummer vorzugeben. Die Abarbeitung erfolgt mit
Start im Satzvorlauf auf diesen Satz vorwarts bis zum erkannten Programm-
ende-Befehl.

Die Bearbeitung des Programmes erfolgt nach fallender Satznummer.

Die Bearbeitung beginnt mit Start immer mit dem letzten Satz (Vorgabe
Satz-Nr. = 0).

Bei Bearbeitungsbeginn an einer beliebigen Stelle des Verfahrprogrammes,
ist die gewlinschte Satznummer vorzugeben. Die Abarbeitung erfolgt mit
Start im Satzrucklauf auf diesen Satz riickwarts bis zum erkannten Pro-
grammanfang.

Hinweis

Soll die Ruckwartsbearbeitung den gleichen Bewegungsablauf wie die Vor-
wartsbewegung ausfiuihren, missen die Wirkungen der entsprechenden Be-
fehle bei der Programmierung beachtet werden, z. B.:

¢ Sollten M-Ausgaben in einem Satz extra geschrieben werden. Wobei die
M-Ausgabe (MD32) und G60/G64 zu beachten sind.

* Wechsel zwischen G60/G64 und G90/G91 beachten.

e Beginn und Ende der Werkzeugkorrekturen beachten.

e M18 wird nicht ausgefuhrt.

e MO02 und M30 am Programmende werden nicht bearbeitet.
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Satzvorlauf

Satzricklauf

Automatischer
Satzvorlauf/Satz-
ricklauf

Das Programm wird bis zum Endpunkt des Zielsatzes aufbereitet, inklusive
Werkzeugkorrektur. M-Befehle und Verweilzeiten werden ausgegeben und
die Verfahrbewegungen unterdriickt.

Bei der Abarbeitung der Verfahrprogramme mit Satzvorlauf gibt es verschie-
dene Sonderfélle:

e Externer Satzvorlauf (G50) wird nicht ausgefuhrt.

e Endlosfahren mit fliegenden Istwert setzen (G88, 89) bzw. I6schen (G87)
werden nicht ausgefihrt.

¢ Es sollten in den Satzen nach G50, G87, G88, G89 (in Bearbeitungsrich-
tung) ein Weg in Bezugsmal} enthalten sein.

analog Satzvorlauf

Automatischer Satzvorlauf/Satzriicklauf bedeutet, nach Unterbrechung eines
aktiven Automatikprogrammes (durch Betriebsartenwechsel), kann an dieser
Unterbrechungsstelle in der entsprechenden Bearbeitungsrichtung weiter ge-
arbeitet werden.

Bei Satzvorlauf muf3 das unterbrochene Programm vorher vorwarts bearbeitet
worden sein.

Bei Satzriicklauf muRR das unterbrochene Programm vorher riickwéarts bear-
beitet worden sein.

Das Kommando fir automatischen Satzvorlauf bzw. Satzriicklauf wird mit
dem Start in der FM 453 ausgewertet und ein Satzvorlauf bzw. Satzricklauf
auf die Unterbrechungsstelle ausgeldst. Es erfolgt die Positionierung zur Un-
terbrechungsstelle (falls vorher in einer anderen Betriebsart eine Positionie-
rung vorgenommen wurde) und anschlie3end wird der unterbrochene Satz
einschliel3lich der eventuellen Ausgabe abgearbeitet.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

9-31



Beschreibung der Funktionen

Steuerhandlungen

Tabelle 9-8

\Voraussetzung:

Die FM 453 ist parametriert.

Betriebsart angewahlt und riickgemeldet

Antriebsfreigabe [AF] = 1 (Steuersignal, FC MODE_WR)
Stop [STP] = 0 (Steuersignal, FC MODE_WR)
Reglerfreigabe (RF) = 1 (FC MODE_WR, Auftrags-Nr. 10)

Achse ist synchronisiert

Steuerhandlungen fiir die BA “Automatik” (Beispiele)

Signalname ‘

Pegel

Erlauterung

Steuerhandlung 1, BA Automatik/Automatik Einzelsatz

Steuersignale:
Betriebsart [BA]
Einlesefreigabe [EFG]
Ruckmeldesignale:
aktive Betriebsart [BAR]
Startfreigabe [SFG]

hh Rk

Der Anwender gibt [BA] und die [EFG] vor.

Die Baugruppe meldet [BAR] und [SFG] zurlick.

Steuerhandlung 2, Positionieren mittels Programmanwahl

Programmanwabhl
(Auftr.-Nr. 17)

Steuersignal:
Start [ST]
Rickmeldesignale:

Fahren Plus [FR+] oder Fah-
ren Minus [FR-]

Startfreigabe [SFG]
Bearbeitung lauft [BL]

phb |

Mit Erscheinen der [SFG] kann bei anstehender [EFG] d
Programm mittels [ST] aktiviert werden.

Die Bearbeitung beginnt z. B. mit einer Positionierung.
[FR+] bzw. [FR-] und [BL] wird angesteuert. Die [SFG]
wird zuriickgesetzt.

Steuerhandlung 3, M-Funktionsausgabe

Ruckmeldesignale:

Anderung M-Funktion
[AMF]

M-Funktionsnummer [MNR]
Steuersignal:
Quittung M-Funktion [QMF]

2. M-Befehl

Erfolgt die M-Funktionsausgabe z. B. quittungsgesteuer

kann mit Erscheinen der [AMF] die [MNR] durch das An}

wendungsprogramm weiterverarbeitet werden.

M-Funktionsausgabe ist abgeschlossen. Die Quittung d
M-Funktion erfolgt durch [QMF] und die [AMF] und
[MNR] verschwinden.

Steuerhandlung 4, M-Funktionsausgabe und Positionierung

Steuersignal:

Quittung M-Funktion [QMF]
Rickmeldesignale:
Position erreicht, Halt [PEH]
Fahren Plus [FR+] oder FaT-

ren Minus [FR—]

Satz mit M-Ausgabe (wie Steuerhandlung 3) und Positig
wird gestartet.

Nach Abschlu3 der M-Funktionsausgabe wird das Progr.
fortgesetzt. [FR+] bzw. [FR—] werden aktiviert und [PEH
zuriickgesetzt.

I, SO

=

=

=]

amm
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Tabelle 9-8  Steuerhandlungen fiir die BA “Automatik” (Beispiele), Fortsetzung

Signalname ‘ Pegel | Erlauterung

Steuerhandlung 5, Verfahrsatz mit Verweilzeit

Ruckmeldesignale: Wahrend der Bearbeitung eines Verfahrsatzes mit Verwejlzeit

Fahren Plus [FR+] oder Fah- :’_I— wird entsprechend der Zeitdauer der VerweilzgitL] und
ren Minus [FR-] [PEH] ausgegeben.

Verweilzeit [Auft [T-L] _|:|_

Position erreicht, Halt [PEH]

to

Steuerhandlung 6, Wegnahme der Einlesefreigabe wahrend Programmbearbeitung (Sonderfall)

Steuersignal: Wird wahrend der Programmbearbeitung die [EFG] wegge-
Einlesefreigabe [EFG] ' nommen, so wird der aktuelle Satz bis zu seinem Ende abge-
arbeitet und danach die Programmbearbeitung angehalten.

Ruckmeldesignale:
‘ [FR+] bzw. [FR-] werden zuriickgesetzt.

Fahren Plus [FR+] oder Fafy-
ren Minus [|:|[q_] ] ;rl— PEH] wird angesteuert.

Position erreicht, Halt [PEH] |

Steuerhandlung 7, Fortsetzung Programmbearbeitung nach Einlesefreigabe (Sonderfall)

Steuersignal:

Einlesefreigabe [EFG] —!:

Ruckmeldesignale: \

Fahren Plus [FR+] oder Fah- | | [FR+] bzw. [FR-] werden zuriickgesetzt.

ren Minus [FR-] PEH] wird zuriickgesetzt.
Position erreicht, Halt [PEH] |

Steuerhandlung 8, Stop wahrend der Positionierung mit erneutem Startsignal fir Weiterpositionierung
(Sonderfall)

Mit der [EFG] findet das Programm seine Fortsetzung.

Steuersignale: Unterbrechung mit Stop

Stop [STP] J:l_ [FR+] wird nach Stillstand der Achse geldscht und die [SFG]

Start [ST] gesetzt (falls kein Stop anliegt). [PEH] bleibt geldscht, da die
vorgegebene Position noch nicht erreicht wurde.

Rilckmeldesignale: | ‘
Position erreicht, Halt [PEH] )

Fahren Plus [FR+] j] ’— [BL] b|6I.bt gesetzt. . o

Startfreigabe [SFG] _L|:|_ Bevor die Achse zum Stillstand kommt, ist ein erneuter Start,
Bearbeitung lauft [BL]

Mit Start wird die [SFG] gel6scht und [FR+] wieder gesetzt.

"Durchstarten” moglich.

Steuerhandlung 9, Programmende erreicht

Ruckmeldesignale: Das Programmende ist gekennzeichnet durch das Setzen von
Fahren Plus [FR+] oder [PEH], durch die Ausgabe von M2, M30 und durch Riickset-

Fahren Minus [FR-] zen von [BL].
Bearbeitung lauft [BL] _
Position erreicht, Halt [PEH]
M-Funktionsnr. [MNR]
Startfreigabe [SFG]

I |

0
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Tabelle 9-8  Steuerhandlungen fiir die BA “Automatik” (Beispiele), Fortsetzung

Signalname ‘ Pegel | Erlauterung

Steuerhandlung 10, Startsignal und Restweg |6schen (Sonderfall)

Steuersignal: Wird mit [ST] auch “Restweg I6schen” vorgewahlt, so wird
Start [ST] ' | der durch Stop unterbrochene Satz nicht zu Ende bearbeitet,
- o sondern gleich mit dem nachsten Satz begonnen.
Ubertragung “Restweg —I_ﬂ:

I6schen” (Auftr.-Nr. 11)

Steuerhandlung 11, Positionierung fir Rundachse (Sonderfall)

Steuersignale: Wird die Achse als Rundachse betrieben, so versucht die FM
Richtung Plus [R+] oder _!: von sich aus bei der Positionierung immer den kirzeste
Richtung Minus [R-] Weg zu wahlen. Durch die Vorgabe von [R+] bzw. [R-] kann

diese Vorzugsrichtung unterdriickt werden.

=

Start [ST]

Steuerhandlung 12, Betriebsartenabschaltung wahrend der Programmbearbeitung (Sonderfall)

Steuersignal: Wird wéahrend der aktiven Programmbearbeitung eine neue

Betriebsart [BA] BA angewahlt, so wird die Achse uber die Bremsrampe |an-
gehalten.

Ruckmeldesignale:
Betriebsart [BAR] alt

Fahren Plus [FR+] oder
Fahren Minus [FR-]

Bearbeitung lauft [BL]
Betriebsart [BAR] neu

[FR+] bzw. [FR-] und [BL] werden zurlickgesetzt.

T

9.2.7 Automatik Einzelsatz

Ubersicht Funktionen, wie Betriebsart “Automatik”

Waéhrend bei "Automatik” nach Abarbeitung eines Satzes die FM 453
selbstandig den nachstfolgenden Satz zur Abarbeitung startet, wartet bei "Au-
tomatik Einzelsatz” die Achse nach Abarbeitung jedes Satzes, der einen Ver-
fahrweg, eine Verweilzeit oder ein M-Befehl beinhaltet, auf ein erneutes
Startsignal (au3er Satze mit G50, G88 oder G89).

Der Wechsel zwischen "Automatik Einzelsatz” und "Automatik” kann zu
jeden Zeitpunkt erfolgen und fuhrt nicht zum Anhalten der Bewegung bzw.
Abbruch der Ausgaben.
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9.3 Systemdaten

Ubersicht

Kapitelubersicht

In diesem Kapitel sind betriebsarteniibergreifende Einstellungen/Funktionen
beschrieben, die ebenfalls zum Steuern/Betreiben der FM 453 notwendig
sind, und Daten der FM, die fir die Ruckmeldungen zur Verfigung stehen.

Diese Einstellungen/Funktionen, die Sie durch Aufruf des FC 2 bzw. FC 3
(siehg Kapitel 6) mit entsprechender Auftrags-Nr. aktivieren kénnen, sind in
der nachfolgenden Tabelle aufgelistet.

Bevor Sie den FC 2 mit entsprechender Auftrags-Nr. aufrufen, sind die ent-
sprechenden Werte in den Anwender-DB einzutragen.

Im Kapitel finden Sie auf Seite
9.3.1 Parameter/Daten &ndern (Auftrags-Nr. 8)
9.3.2 Einzeleinstellungen (Auftrags-Nr. 10)
9.3.3 Einzelkommandos (Auftrags-Nr. 11)
9.34 Nullpunktverschiebung (Auftrags-Nr. 12)
9.35 Istwert setzen (Auftrags-Nr. 13)
9.3.6 Fliegendes Istwert setzen (Auftrags-Nr. 14)
9.3.7 Anforderung Applikationsdaten (Auftrags-Nr. 18)
9.3.8 Teach In (Auftrags-Nr. 19)
9.3.9 Bezugspunkt setzen (Auftrags-Nr. 21)
9.3.10 MeRwerte
9.3.11 Grundbetriebsdaten (Auftrags-Nr. 102)
9.3.12 Aktiver NC-Satz (Auftrags-Nr. 103),
nachster NC-Satz (Auftags-Nr. 104)
9.3.13 Applikationsdaten (Auftrags-Nr. 105) 9-54
9.3.14 Istwert-Satzwechsel (Auftrag.-Nr. 107) 9-54
9.3.15 Servicedaten (Auftrags-Nr. 108) 9-54
9.3.16 Zusatzbetriebsdaten (Auftrags-Nr. 110) 9-55
9.3.17 Parameter/Daten (Auftrags-Nr. 114) 9-55
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9.3.1

Ubersicht

Struktur des Da-

Mit dieser Funktion kdnnen Sie Parameter/Daten in den Datenbausteinen der

Parameter/Daten andern (Auftrags-Nr. 8)

FM 453 andern oder einen Auftrag zum Lesen von Parametern/Daten aus

Datenbausteinen erteilen. Die Parameter/Daten sind dann mit dem Funktions-

aufruf FC RD_COM Auftrags-Nr. 114 auslesbar (siehe Kapitel 9)3.17).

Die nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen welche Parameter/Daten durch Setzen

tensatzes der angegebenen Codierung geandert bzw. gelesen werden kénnen.
Adr. im Daten- .
AW-DB | format Symbol Beschreibung
126 Byte DB type | Typ 1=MD 2=SM 3=WK 4 = NC (Verf. Pr.)
127 Byte data Info 1 | MD-Nr SM-Nr. WK-Nr. (1...20) Progr.-Nr. (1...199
number (5...61) (1...100)
128 Byte number | Info 2 | Anzahl MD | Anzahl SM | 0 = WK kompl. Satz-Nr. (1...253)
of data fortlaufend | fortlaufend |1 = nur Wz-Lénge
(1...5) (1...5) 2 = nur V-Wert abs
3 = nur V-Wert add
129 Byte job type [ 1 = Auftrag Parameter lesen
2 = Parameter schreiben
4 = Parameter schreiben und remanent speichern
130...149| entspr. | data entsprechender Parameter/Daten (siehe Datenbap. 5.3)
Type array

1) Satzformat siehe Kapitel 9.3]12 "aktiver NC-Satz”

Beispiel

9-36

Die Softwareendschalter (MD21, MD2?2) fur die Achse sollen auf die Werte

100 mm und 50 000 mm gesetzt werden. Diese Werte sollen nur bis zum
Ausschalten der Anlage giiltig bleiben.

DB type =1

data number =21

number of data =2

job type =2

data array
Byte 5...8 =100 000 (MD21)
Byte 9...12 =50 000 000 (MD22)
Byte 13...24 =0

Aktivieren der Maschinendaten si¢he Kapitel 9/3.3
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Hinweise

Folgende Hinweise miissen Sie beim Andern der Parametrierdaten beachten:

Kap. 9.3.3).

Maschinendaten

Maschinendaten sind immer @anderbar. Nach der Anderung der Maschi-
nendaten muissen diese wieder aktiviert werden (Einzelkommando siehe

SchrittmalRe

Anderungen sind in allen BA (auch in der BA “SchrittmaRfahrt relativ”)
wéhrend der Bewegung maglich. Die Anderungen von SchrittmaRen
missen immer abgeschlossen sein, bevor in der BA “SchrittmalR3fahrt rela-
tiv” eine neue Bewegung gestartet wird. Ist dies nicht der Fall, erfolgt die
Fehlermeldung “Schrittmal3 nicht vorhanden” KI. 2/Nr. 13.

Werkzeugkorrekturdaten

Anderungen sind in allen BA und wahrend der Bewegung maglich. Erfol-
gen Anderungen bei eingeschalteter Werkzeugkorrektur wahrend des
Startens bzw. an Satzubergangen (interner Zugriff auf Korrekturwerte)
kommt es zur Fehlermeldung “Werkzeugkorrekturwert nicht vorhanden”
KI.3/Nr.35.

Verfahrprogramme
— Nicht angewahlte Programme sind immer &nderbar.

— Wird in einem vorgewé&hlten Programm inklusiv Unterprogramm
geandert, wird die Programmvorwahl aufgehoben. Das Programm ist
anschlieRend neu anzuwahlen. Eine Programmé&nderung kann erfol-
gen, wenn BL = 0 (Programmanfang/Programmende) und bei Stop.

Satz Iéschen: Im “Datenfeld” sind Programm-Nr. und Satz-Nr. anzugeben.

Die anderen Daten/Bits dirfen nicht belegt sein.

Satz einfigen: Die angegebene Satz-Nr. ist im angegebenen Programm

nicht vorhanden. Der Inhalt ist It. “Satzformat” einzugeben.

Satz andern: Der entsprechende Satz It. Satz-Nr. wird mit dem Inhalt It.

“Satzformat” Uberschrieben.
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Remanentes Spei-
chern von Parame-
trierdaten

9-38

Bei der Anwendung der Funktion “Parameter schreiben und remanent spei-
chern” (Byte 4, job type 4) ist folgendes zu beachten:

Das remanente Schreiben darf nur bei Bedarf (nicht zyklisch) erfolgen!

Die remanente Datenhaltung (wartungsfrei, keine Batterie notig) erfolgt mit-
tels FEPROM. Dieser Speicher hat einen physikalischen Grenzwert fur die
moglichen Lésch-/Programmierzyklen, minimaP1ypisch 16. Durch Be-
reitstellung eines groReren remanenten Speichervolumens (viel gréRer als der
Parametrierdatenspeicher) und einer entsprechenden Speicherorganisation
wird die Anzahl der méglichen Lésch/Programmierzyklen aus Anwender-
sicht vervielfacht.

128 000 - 108 (typisch)
Anzahl der Lésch-/ —
Programmierzyklen

Bausteingrofe (in Byte), in welchem
Parametrierdaten geandert werden

BausteingréRen:

DB-Maschinendaten ca. 310 Byte

DB-SchrittmalRe ca. 460 Byte
DB-Werkzeugkorrekturdaten ca. 310 Byte

DB-Verfahrprogramme 110 + (20 x Anzahl Verfahrsatze) Byte
Beispiel:

Vorausgesetzt wird eine Einsatzdauer von 10 Jahren, taglicher 24 h-Betrieb,
typischer Grenzwert = £0

Parametrierdaten DB- Anzahl der méglichen | Anzahl der mdglichen
GroRe | Lésch-/Programmier- | L&sch-/Programmier-
zyklen zyklen pro Minute
MD 310 Byte | 412,9. 10P 78
Verfahrprogramme| 510 Byte | 251 10° 48
(20 Ssatze)
Hinweis

Der SDB = 1 000 (Systemdatenbaustein, erstellt fir Baugruppentausch)
enthalt Parametrierdaten, die zum Zeitpunkt der Inbetriebnahme giiltig wa-
ren. Werden Parametrierdaten wahrend des Betriebes geandert und remanent
auf der FM 453 gespeichert, so sind diese Daten nicht im SOB)00 ent-

halten. Diese Anderungen gehen nach einem Baugruppentausch verloren und
sollten im Anwenderprogramm nachvollziehbar sein.
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9.3.2 Einzeleinstellungen (Auftrags-Nr. 10)

Ubersicht

Aufruf der einzel-
nen Einstellungen

Langenmessung,
fliegendes Messen

Referenzpunkt
nachtriggern

Mit dieser Funktion kdnnen Sie Einzeleinstellungen an die FM 453 lbertra-
gen und die entsprechenden Funktionen aktivieren. Diese Einstellungen sind:

e Langenmessung

¢ fliegendes Messen

¢ Referenzpunkt nachtriggern

¢ Freigabeeingang abschalten

¢ Nachfuhrbetrieb (nur bei Antrieben mit Geber)

¢ Software-Endlagenuberwachung abschalten

¢ Drehiberwachung (nur bei Schrittantrieb ohne Geber)

¢ automatische Driftkompensation abschalten (nur bei Servoantrieb)
¢ Reglerfreigabe

e Parkende Achse

e Simulation

Die einzelnen Funktionen sind solange aktiviert, bis sie wieder riickgesetzt
werden.

Da beide Funktionen den gleichen digitalen Eingang der FM 453 benutzen,
kann nur eine Funktion gleichzeitig ausgefuhrt werden. Bei Doppelaktivie-
rung werden beide Funktionen inaktiv geschaltet. Es erfolgt eine Fehlermel-
dung.

Funktionsbeschreibung siehe Kapitel 9.3.10

Voraussetzung fir das Referenzpunkt nachtriggern ist, daf? die Achse vorher
mit Referenzpunktfahrt synchronisiert wurde.

Mit der Einstellung synchronisiert sich die Achse bei jeder positiven Flanke
der Nullmarke nach Verlassen des Referenzpunktschalters (RPS) in Richtung
der Nullmarke (Richtung wie Referenzpunktfahrt). Dabei wird, unabhangig
von der momentanen Geschwindigkeit, dem aktuellen Lageistwert die Refe-
renzpunktkoordinate unter Beriicksichtigung einer aktiven Verschiebung zu-
geordnet.

Beim Uberfahren des RPS muR eine Signallange\taa 2- FM-Zyklus
gewabhrleistet sein!

Die dadurch entstehende Istwertverdnderung bewirkt intern keine Zielande-
rung.

Bei einem zum Ausflihren anstehenden "fliegenden Istwert setzen” ist das
Aktivieren von Referenzpunkt nachtriggern verriegelt.
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Freigabeeingang
abschalten

Nachfuhrbetrieb

Software-Endla-
gentberwachung
abschalten

Drehiiberwachung

9-40

Y

Start Ziel

S L
Nullimpuls synchronisierender

l Nullimpuls

Referenzpunktschaltereingang der FM 453

Anwendungshinweis:

Mit Referenzpunkt nachtriggern kann z. B. ein entstandener Schlupf der
Laufkatze in einem Hochregallager wahrend des Betriebes kompensiert wer-
den, ohne dalR man die Achse mit BA "Referenzpunktfahrt” erneut synchro-
nisiert. Bei Referenzpunktfahrt mit Nullimpuls ist beim Nachtriggern zu
beachten, dal’ durch Schlupf zwischen RPS und Inkrementalgeber der syn-
chronisierende Nullimpuls auf einen “benachbarten” Nullimpuls wechseln
kann!

Mit der Einstellung "Freigabeeingang abschalten” konnen Sie die Auswer-

tung des Freigabeeingangs abschalten (siehe Kapitel|9.8.1).

Mit der Einstellung "Nachfuhrbetrieb” wird die Regelung der Achse aufgeho-
ben.

* Bei externer Bewegung der Achse wird der Istwert mitgefuhrt.

¢ Nur einschaltbar bzw. ausschaltbar bei "Bearbeitung lauft’ = 0.

Mit dieser Einstellung kénnen Sie die Uberwachung der Softwareendschalter

abschaltergsiehe] Kapitel 9.9).

Nur ein- bzw. ausschaltbar bei "Bearbeitung lauft” = 0.

Die Drehuiberwachung wird in allen Betriebsarten durchgefiuhrt. Sie wird
beim Uberfahren der Synchronisationsmarke in der BA "Referenzpunktfahrt”
und in der Funktion "Referenzpunkt nachtriggern automatisch ausgesetzt.

Die Funktion "Drehtiberwachung” ist beschriebe.7.3.
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Automatische
Driftkompensation
abschalten

Reglerfreigabe

Parkende Achse

Simulation

Mit dieser Einstellung kann die automatische Driftkompensation abgeschaltet
werden.

Automatische Driftkompensation ist:

Durch automatischen Abgleich des analogen Stellsignals erfolgt ein Abgleich
des Schleppabstandes zu Null.

¢ Die Einstellung ist ein-/ausschaltbar bei Achsstillstand.

¢ Die automatische Driftkompensation ist nicht wirksam:
— in der BA "Steuern”
— in der Einstellung "Nachfiihrbetrieb ”
— keine Reglerfreigabe
— keine Reglerbereitschaft (falls parametriert)
— Achse ist in Bewegung

Mit dieser Einstellung kénnen Sie:

¢ die Lageregelungaktivieren (Moraussetzung fur geregelten Betrieb der
FM 453)

¢ das Signal zum Antrieb It. MD37 durchschalten

e Halteregelung zwischen den Bewegungen in der BA "Steuern”

Die Einstellung dient z. B. dazu, wahrend die gesamte Anlage eingeschalten
bleibt, das Melsystem zu tauschen.

Bei dieser Einstellung wird:
¢ die Gebersynchronisation (SYN = 0) geléscht

e Lodschen anstehender, sowie kein Ausldésen neuer Fehlermeldungen (incl.
Diagnosealarme)

¢ dig. Ausgéange inaktiv, Analogspannung 0 V

Die Einstellung ist ein-/ausschaltbar bei "Bearbeitung lauft” = 0.

Mit dieser Einstellung kénnen Sie:
¢ Die Funktionsablaufe ohne Antrieb und MefR3system testen.

¢ Alle digitalen Eingédnge auswertefidhtung, sollen Ablaufe simuliert
werden, die solche Signale benutzen, sind diese an den Eingangen der
FM 453 anzuschalten, z. B. fir Referenzpunktfahrt).

e Servo simuliert eine Regelstrecke, Regler bereit ist hierfir nicht erforder-
lich.

¢ Die Einstellung ist ein-/ausschaltbar bei "Bearbeitung lauft” = 0.
¢ Alle internen Funktionsablaufe verhalten sich wie im Normalbetrieb.

Beim Ausschalten der Einstellung wird die Achse intern zurlickgesetzt (siehe

"Restart’[Kapitel 9.3.3).
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9.3.3 Einzelkommandos (Auftrags-Nr. 11)

Ubersicht

Aufruf der einzel-
nen Kommandos

Maschinendaten
aktivieren

9-42

Mit dieser Funktion kdnnen Sie Einzelkommandos an die FM 453 lbertra-
gen. Diese Kommandos sind:

¢ Maschinendaten aktivieren
* Restweg loschen

e automatischer Satzricklauf
e automatischer Satzvorlauf
¢ Restart

* Istwert setzen riickgangig

Die einzelnen Kommandos werden aktiviert, wenn der entsprechende Daten-
satz zur FM 453 Ubertragen ist.

Die Kommandos werden nach Ausfuhrung in der FM 453 geldscht.

Nachdem Sie die Maschinendaten (MD) oder den MD-Satz (iiber PG) nach-
geladen haben, miussen diese aktiviert werden. Bei Erstparametrierung erfolgt
die Ubertragung der Maschinendaten automatisch. Dabei wird in der Wir-
kung in der FM 453 zwischen "K”- und "E”-MD unterschieden.

MD-Kategorie Wirkung in der FM 453 nach aktivieren

"K” "Riicksetzen” der FM

e Solange das "Riicksetzen” lauft ist eine Ubertragung ande-
rer Daten nicht moglich.

* internes Verhalten sielRestart

"E” FM-Betriebszustand bleibt erhalten

Maschinendaten siepe Kapitel 5.8.1

Dieses Kommando ist nur im Stillstand der Achse mdéglich ("Bearbeitung
lauft” = 0).

Durch Aus-/Einschalten wird ebenfalls ein MD-Satz aktiviert.
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Restweg léschen Mit diesem Kommando kénnen Sie nach einem Auftragsabbruch einen noch
vorhandenen Restweg ldschen.

e wirksam nur in den BA "Schrittmaf3fahrt relativ”, "MDI”, "Automatik”
nach einem Stop. Wird die Bearbeitung nicht durch Stop unterbrochen, so
wird die Anforderung "Restweg l6schen” in der FM 453 aufgehoben.

¢ Mit Start und nach Restweg l6schen wird in der BA "MDI” der aktive
MDI-Satz von Anfang an bearbeitet.

e Mit Start und nach Restweg léschen wird in den BA "Schrittmal3fahrt
relativ’ und "Automatik” die Bearbeitung mit dem folgenden Satz fortge-
setzt.

Automatischer Dieses Kommando ist beschrieben im Kapitel 9{2.6.

Satzvorlauf

Automatischer Dieses Kommando ist beschrieben im Kapitel 9|2.6.

Satzricklauf

Restart Mit diesem Kommando kdnnen Sie die Achse riicksetzen.
¢ Sollwertausgabe wird unterbrochen.

¢ Der momentane Bearbeitungszustand wird abgebrochen und bei Inkre-
mentalgebern wird die Synchronisation geldscht.

e Aktive Korrekturen werden geldscht.

e Quittungssignal fur alle Fehler

Istwert setzen Die durch die Funktionen "Istwert setzen” und "fliegendes Istwert setzen”
rickgéngig geanderten Koordinate, kdnnen Sie mit diesem Kommando wieder auf den
ursprunglichen Wert (wenn die Achse im Stillstand ist) zurticksetzen.
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9.34 Nullpunktverschiebung (Auftrags-Nr. 12)

Ubersicht

Funktion der Null-
punktverschie-
bung

9-44

Mit dieser Funktion kénnen Sie den aktuellen Nullpunkt verschieben.

Die An-, Um- und Abwahl einer Nullpunktverschiebung wird mit der

nachsten Positionierung wirksam. Bei einer Nullpunktverschiebung wird die
momentane Verschiebung des Koordinatensystems zuriickgenommen, voraus-
gesetzt es ist eine Nullpunktverschiebung bereits aktiv gewesen und die ange-
gebene Verschiebung (relativ) ausgefiihrt. Alle Koordinaten, Softwareend-
schalter, Referenzpunkt und Istwert werden dementsprechend aktualisiert.

Beispiel zur Nullpunktverschiebung:

Maschinen- Arbeitsbereich

Zielposition Arbeitsbereich

achse Anfang =0 =120 Ende = 200
| ! | | |
| ‘ Istposition | ‘ |
| =100 |
Nullpunktversch. um |
—50 (Verschiebung
des Bezugspunktes)l : i
Arbeitsbereich Zielposi- l Arbeitsbereich
Anfang =50  tion =120 Ende = 250
| | | |
T =50 T ! |
= Istposition
=150
X — Nullpunkt

Bild 9-1

Léschen der Nullpunktverschiebung erfolgt mit:

Nullpunktverschiebung

Ubertragung des Verschiebewertes = 0

Start der Referenzpunktfahrt

Bezugspunkt setzen

Wegnahme der Achssynchronisation (z. B. Restart)
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Rundachse Bei einer Rundachse gilt die Einschrankung:

Nullpunktverschiebung < Rundachsenbereich. Es erfolgt eine Normalisierung
des Istwertes.

Beispiel:
Bereichsanfang/Bereichsende 0/360° nach Verschiebungswert = —-50°
Istwert 350° . Istwert 40
Bereichsanfang/
Bereichsende 0/360°

Bereichsanfang/Bereichsende liegen um*~&0schoben.
Ausnahmen:

In den BA "Schrittmal3fahrt relativ”, "MDI” und "Automatik” ist eine Null-
punktverschiebung erst nach Abarbeitung des Satzes mdglich (Position er-
reicht, Halt gesetzt), d. h. nicht bei Unterbrechung durch Stop und anschlie-
Renden Achsstillstand.
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9.35 Istwert setzen (Auftrags-Nr. 13)

Mit dieser Funktion kdnnen Sie den aktuellen Istwert einen neuen Wert zu-
ordnen.

Ubersicht

Mit Ubertragung der Koordinaten erfolgt das Setzen des Istwertes auf diesen
Wert, wenn die Achse im Stillstand ist (nach Programmanwahl "Bearbeitung
lauft = 0). Die Koordinaten der Softwareendschalter bleiben unverandert.

Funktion Istwert
setzen

Beispiel zum Istwert setzen:

Maschinen-  Arbeitsbereich Zielposition ~ Arbeitsbereich
achse Anfan? =0 =120 Ende = 200
| | | |
7 T /]
Istwert setzen _stlp(()nosmon K
auf 150 '/ B | '/
Maschinen- Arbeitsbereich Zielposi- ! Arbeitsbereich
achse Anfang = 0 tion = 120 Ende = 200
| | | | |
| | I I I |
Istposition = 150
Bild 9-2  Istwert setzen

Die Koordinate wird auf den urspriinglichen Wert zuriickgesetzt mit:

Aufnahme der Synchronisation in der BA "Referenzpunktfahrt”

Bezugspunkt setzen
°

Istwert setzen riickgangig

Restart
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9.3.6 Fliegendes Istwert setzen (Auftrags-Nr. 14)

Ubersicht Mit dieser Funktion kdnnen Sie durch ein externes Ereignis dem Istwert ei-
nen neuen Wert zuordnen.

Funktion flie- Mit der Ubertragung der Koordinate (neuer Istwert) wird das "fliegende Ist-
gendes Istwert set- wert setzen” aktiviert.
zen

Die Funktion "Istwert setzen” wird jedoch erst (iber den entsprechenden digi-
talen Eingang ausgeldst, wenn "Bearbeitung lauft” = 1 ist.

Ein nochmaliges "fliegendes Istwert setzen” ist durch ein erneutes Ubertra-
gen von "fliegendem Istwert setzen” zu aktivieren.

Die Koordinate wird auf den urspringlichen Wert zuriickgesetzt mit:
e Aufnahme der Synchronisation in der BA "Referenzpunktfahrt”

* Bezugspunkt setzen

* Istwert setzen riickgangig

* Restart

Hinweis:

"fliegendes Istwert setzen” in BA "Automatik” sighe Kapitel 9.2.6
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9.3.7 Anforderung der Applikationsdaten  (Auftrags-Nr. 18)

Ubersicht Auswahl van max. vier Anzeigedaten, deren Werte "Applikationsdaten le-

sen” (siehe Kapitel 9.3.13) auslesbar sind.

Code-Tabelle:

Code Bedeutung

0 keine Parameteranforderung

Summe der aktuellen Koordinatenverschiebung

1 Istposition

2 Istgeschwindigkeit
3 Restweg

4 Sollposition

5

6

Drehzahl

16 | DAC-Ausgabewert (bei Servoantrieb) bzw.
Frequenzausgabewert (bei Schrittantrieb)

17 | Geberistwert (bei Antrieb mit Geber) bzw.
Pulsausgabezahler (01621) [Puls] (bei Schrittantrieb ohne Geber)

18 | Fehlimpulse (bei Antrieb mit Inkrementalgeber)

19 | K\-Faktor (bei Servoantrieb)

20 [ Schleppabstand (bei Servoantrieb) bzw.
Differenz zwischen Soll- und Istposition [MSR] (bei Schrittantrieb)

21 [ Schleppabstandsgrenze (bei Antrieb mit Geber)

22 | s-Uberschwingbetrag/Schalterjustage in BA "Referenzpunktfahrt”

23 [ Einfahrzeit Te [ms]/Antriebszeitkonstante Ta [ms] in BA "Steuern”
(bei Servoantrieb)

Der Code ist in CODE_APL1...AP4 einzutragen.
Diese Werte werden im BG-Zyklus immer aktualisiert.

Die Auswahl wird in der FM gespeichert, d. h. die Auswahl braucht nur ein-
mal erfolgen und anschlie3end kénnen die dazugehdérigen Werte zyklisch
gelesen werden (Auftrags-Nr. 105).

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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9.3.8  Teach In (Auftrags-Nr. 19)

Ubersicht

In einem mit Programm- und Satznummer angewahlten Programmsatz wird
die momentane Istposition als Positionssollwadhtung: Absolutmaf3posi-
tion) eingetragen.

Teach In ist nur moglich in den BA:

¢ Tippen

* SchrittmaRfahrt relativ

e MDI

und bei Stillstand der Achse, wenn "Bearbeitung lauft = 0 ist.

Das Programm mit dem entsprechenden Programmsatz muf3 in der FM 453
vorhanden sein (siehe Parametrierung Kapifel 5).

9.3.9 Bezugspunkt setzen (Auftrags-Nr. 21)

Ubersicht

Funktion

Mit dieser Funktion kdnnen Sie die Achse ohne Referenzpunktfahrt synchro-
nisieren.

Bei "Bezugspunkt setzen” wird an der momentanen Position der Achse ein
als Parameter angewiesener Positionswert als Istwert ibernommen.

Bei Achsen mit Absolutgeber wird der hergestellte Positionsbezug in das
MD17 eingetragen. An einer bekannten Achsposition wird mit "Bezugspunkt
setzen” der bekannte Positionsistwert des MaRRsystems an die FM 453 Uberge-
ben. Dieser Wert wird als Istposition der Achse gesetzt. Gleichzeitig wird
dieser Positionsbezug remanent gemacht, indem aus der Zuordnung der ge-
setzten Istposition zum Geberistwert an diesem Punkt der Achse die Zuord-
nung des Geberistwertes zum Referenzpunkt der Achse berechnet und in das
MD17 eingetragen wird.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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9.3.10 MelRwerte

Aktivieren der
MeRfunktion

Auslesen der
MeRwerte

Voraussetzung

Funktionsbe-
schreibung

9-50

Mit Aufruf desFC 2 und Auftrags-Nr. 10 “Einzeleinstellungen” kann eine
“Langenmessung” oder “fliegendes Messen” aktiviert werden.

Da beide Funktionen den gleichen digitalen Eingang der FM 453 benutzen,
kann nur eine Funktion gleichzeitig ausgefuhrt werden. Bei Doppelaktivie-
rung werden beide Funktionen inaktiv geschaltet. Es erfolgt eine Fehlermel-
dung.

Mit Aufruf desFC 5 kénnen Sie, im Ergebnis der Ausfiihrung der Funktio-
nen "Langenmessung” und fliegendes Messen”, MeRRwerte aus der FM 453
auslesen.

Fur die Ausfihrung der Funktion "Messen” miissen folgende Voraussetzun-
gen erfillt sein:

1. Anschluf3 eines prellfreien Schaltsignalgebers (Mel3taster) an einem digi-
talen Eingang der FM 453.

2. Parametrierung “Messen” fur diesen Eingang im MD34

Die MeRfunktionen kénnen in allen Betriebsarten ausgefiihrt werden. Eine
ausgefuhrte Messung wird durch das Ruckmeldesignal “ME” und optional
durch ProzefRalarm gemeldet.

fliegendes Messen

An jeder steigenden Flanke des MelRtasters wird der momentane Positionsist-
wert erfasst. Gleichzeitig erfolgt dabei ein Abbruch der Achsbewegung (gere-
geltes Bremsen).

Messung erfolgt ]
fliegendes Messen ein I N
Eingang Messen .
ProzeRalarm \’_’

\

S1

S1 — Ausfuhrung der Messung

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlermeldungen

Langenmessung

An jeweils der steigenden und der darauf folgenden fallenden Flanke des

Meftasters wird der momentan vorliegende Positionsistwert erfasst.
Zusétzlich wird die tatsachlich verfahrene Wegstrecke (Betrag) ermittelt.

Langenmessung ein — L
Eingang Messen R I S
ProzeRalarm | r\_
Messung erfolgt ] | | ’—
\ \
"Langenmelwert” \<L>¢
s1 A s

S1 — Beginn Ldngenmessung

S2 — Ende Langenmessung

AS — LangenmelRwert

At — Mindestsignallange am digitalen Eingang: = 2 - FM-Zyklus

Folgendes Verhalten bei Funktionen, die den aktuellen Istwert verandern,

liegt vor:

¢ Neusynchronisation in der BA “Referenzpunktfahrt™:
gemessene Lange enthalt Mef3fehlermeldung

e Bezugspunkt setzen:
gemessene Lange enthalt Mel3fehlermeldung

¢ Referenzpunkt nachtriggern:
gemessene Lange ist Differenz der Flankenpositionen

* |[stwert setzen:
gemessene Lange ist tatsachlicher Verfahrweg

Anmerkung

Die Funktion Nullpunktverschiebung veréndert die Istposition der Achse

nicht und ist somit fiir die Betrachtungen zur Funktion L&ngenmessung nicht

relevant.

tion "Messen” auftreten kbnnen, auf.

Fehler

Bedeutung

Fahrfehler

Bei Anwahl einer MeR3funktion ohne Parametrierung eines digitalen Einganges wird der Fehle
taler Eingang nicht parametriert” gemeldet (siehe FehIerbearbEitunQ Tabelle 11-7, KI.3/Nr. 3

Bedienfehler

Bei Anwahl beider MeRfunktionen wird der Fehler “MefRfunktion undefiniert” gemeldet (siehg
lerbearbeitung Tabelle 1116, KI.2/Nr. 16).

MeRfehler

Eine fehlerhafte LAngenmessung wird durch Riickmeldung der Lange “~1" angezeigt. Die U
hierfur kdnnen sein:

Neusynchronisation in der BA “Referenzpunktfahrt” wéahrend einer laufenden Messung
Ausfuhrung der Funktion “Bezugspunkt setzen” wahrend einer laufenden Messung
Fahrtrichtung an der fallenden Flanke ist entgegengesetzt zur Fahrtrichtung der vorausg

nen steigenden Flanke

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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MeRwertrickmel- Das Rickmeldesignal “ME” (siehe Kapitel 9.1) meldet den Status der Funk-
dungen tionsausfiihrung wie folgt:
“ME” fliegendes Messen Langenmessung
0 e die Funktionen "LAngenmessung” und [ ® die Funktionen "Ldngenmessung” und
"fliegendes Messen” inaktiv fliegendes Messen” inaktiv
* Mit Start nach einer vorausgegangenen| ® mit der Vorderflanke des Meftastersignals
Messung nach einer vorausgegangenen Messung
1 mit der Vorderflanke des MefRtastersignals | mit der Rickflanke des Mef3tastersignals
(= fliegendes Messen erfolgt) (= Langenmessung erfolgt)

In Verbindung mit dem Riickmeldesignal “ME” sind die ausgelesenen
MeRwerte giiltig fir den ausgefuhrten Mel3vorgang.

Nr. Wert "0” Wert "-1" alle anderen alle anderen
positiven Werte | negativen Werte
1 die Funktionen "Langenmessung” und "flie- | Positionsistwert der steigenden Mef3tasterflanke bei|den
gendes Messen” inaktiv Funktionen “Fliegendes Messen” und “Langenmessung”
2 * die Funktionen "Langenmessung” und "fliePositionsistwert der fallenden MeRtasterflanke bei der
gendes Messen” inaktiv Funktion “Langenmessung”

* immer bei Funktion “fliegendes Messen”

3 ® die Funktionen "Langenmessung” und "fligfehlerhafte gemessene nicht existent
gendes Messen” inaktiv Langenmessung| Lange

* immer bei Funktion “fliegendes Messen”

* gemessene Lange “0” real moglich durch
Schalten des MefRtasters im Achsstillstangl

9.3.11 Grundbetriebsdaten (Auftrags-Nr. 102)

Ubersicht Grundbetriebsdaten sind folgende Anzeigedaten:
e Istposition [MSR]
¢ Istgeschwindigkeit [MSR/min]
* Restweg [MSR]
¢ Sollposition [MSR]

¢ Summe der aktiven Koordinatenverschiebung Werkzeugkorrektur, Null-
punktverschiebung [MSR]

¢ Drehzahl (nur Rundachse) [U/min]
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9.3.12 Aktiver NC-Satz (Auftrags-Nr. 103), nachster NC-Satz
(Auftrags-Nr. 104)

Aktiver NC-Satz

Nachster NC-Satz

... sind Anzeigedaten in der BA "Automatik”

/ Ausblendsatz

L Unterprogrammaufruf (belegt UP-Nummer)

P Aufrufanzahl fir Unterprogramm (belegt UP-Aufrufanzahl)
Xt Position/Verweilzeit programmiert (belegt Wert 1)
G1-G3 G-Funktion Gruppe 1-3

D Werkzeugkorrekturwert-Nummer

M1-M3 M-Funktion Gruppe 1-3

F Geschwindigkeit programmiert (belegt Wert 2)

Bit
Byte | Datenformat
7]e|s]als|2]1]o

0 Byte NC-Programmnummer

1 Byte NC-Satznummer

2 8 x Bit / L P Xit 0 G3 G2 Gl
3 8 x Bit 0 0 0 D M3 | M2 M1 F
4 Byte G-Funktion 1

5 Byte G-Funktion 2

6 Byte G-Funktion3

7 Byte 0

8 DINT 32-Bit-Wert 1 (UP-Nummer, Byte)

12 DINT 32-Bit-Wert 2 (UP-Aufrufanzahl, Byte)

16 Byte M-Funktion 1

17 Byte M-Funktion 2

18 Byte M-Funktion 2

19 Byte D-Funktion

wie unter "aktiver NC-Satz” beschrieben
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9.3.13 Applikationsdaten (Auftrags-Nr. 105)

Ubersicht Die mit "Anforderung ApplikationsdaterAuftrags-Nr. 18 (siehe Kapitel
| 9.3.7) bereitgestellten Werte werden von der FM 453 zuriickgemeldet.

Diese Werte werden im BG-Zyklus auf der FM 453 immer aktualisiert.

9.3.14 Istwert-Satzwechsel (Auftrag-Nr. 107)

Ubersicht Die Funktion "Istwert-Satzwechsel” ist beschrieben sim 10.1, G50,
G88, G89.

9.3.15 Servicedaten (Auftrags-Nr. 108)

Ubersicht Servicedaten sind folgende Anzeigedaten des Regelkreises:

¢ DAC-Ausgabewert [mV] (bei Servoantrieb) bzw.
Frequenzausgabewert [Hz] (bei Schrittantrieb)

¢ Geberistwert [MSR] (bei Antrieb mit Geber) bzw.
Pulsausgabezahler (01621) [Puls] (bei Antrieb ohne Geber)

¢ Fehlimpulse (bei Antrieb mit Inkrementalgeber)
e Ky-Faktor (Lagekreisverstarkung) (bei Servoantrieb)

¢ Schleppabstand [MSR] (bei Servoantrieb) bzw.
Differenz zwischen Soll- und Istposition [MSR] (bei Schrittantrieb)

¢ Schleppabstandsgrenze [MSR] (bei Antrieb mit Geber)
» s-Uberschwingbetrag/Schalterjustage in BA "Referenzpunktfahrt” [MSR]

¢ Einfahrzeit Te [ms]/Antriebszeitkonstante Ta [ms] in BA "Steuern”
(bei Servoantrieb)
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9.3.16 Zusatzbetriebsdaten (Auftrags-Nr. 110)

Ubersicht Zusatzbetriebsdaten sind folgende Anzeigedaten:
¢ Override [%]
¢ NC-Verfahrprogramm-Nr.
¢ NC-Satz-Nr.
¢ UP-Aufrufanzahl-zZ&hler
e aktives G90/91 siehe Kapitel 10.1
e aktives G60/64 siehe Kapitel 10.1
e aktives G43/44 siehe Kapitel 10.1

¢ aktive D-Nr. siehle Kapitel 10]1

e Statusmeldungen 1 (Datentyp: BOOL):
— Geschwindigkeitsbegrenzung auf Grenzwert It. MD23
— Begrenzung auf 10 V (bei Servoantrieb)
— Begrenzung der Minimalbeschleunigung bzw. -Verzégerung wirksam

e Statusmeldungen 2 (Datentyp: BOOL): nicht belegt

9.3.17 Parameter/Daten (Auftrags-Nr. 114)

Ubersicht Die mit der Funktion "Parameter/Daten andefwiftrags-Nr. 8 (siehe Kapi-
tel 9.3.1) zum Lesen in Auftrag gegebenen Parameter/Daten kdnnen gelesen
werden.
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94 Mal3system

Ubersicht

Varianten des
Malsystems

Eingabe des Ma-
schinendatums

Interne Verarbei-
tung der Werte

Beispiele

9-56

Mit dem Beginn der Parametrierung miissen Sie das grundlegende Maschi-
nendatunMaRsystem(MD7) belegen. Dieses Maschinendatum bestimmt die
Eingaben der Werte.

Das Maf3system kdnnen Sie auf folgende drei Einheiten einstellen:
* mm

¢ in(ch)

e grd

Alle Werteingaben und alle Wertebereiche beziehen sich auf die Einstellung
im MaRsystem.

In "FM 453 parametrieren” und in der FM 453 werden die Werte in den fol-
genden Basiseinheiten verarbeitet:

e 0,001 mm
e 0,0001 in(ch)
e 0,0001 grd

Die Beziehung zwischen MaR3system und internen Werten haben wir Ihnen
anhand von Beispielwerten in der folgenden Tabelle dargestellt.

Maf3system interne Werte Eingabe in der Oberflache
mm 103mm 10995103 mm | 10,995 mm
in(ch) 104 in(ch) 10 995 104 in(ch) | 1,0995 in(ch)
grd 104 grd 3600 000104grd | 360,0000 grd

102grd 36 000 102grd 360,00 grd
Hinweis

Das MaRRsystem (MD7) mul3 mit dem angegebenen MaRsystem der anderen
DBs Ubereinstimmen.

MaRsystemraster (MSR) ist die kleinste Wegeinheit im jeweiligen MalRsy-
stem.

Sollten Sie diesen Hinweis einmal nicht beachtet haben, dann gehen Sie wie
folgt vor:

1. Loéschen aller Datenbausteine des betreffenden Kanals (die nicht mit dem
Mafsystem Ubereinstimmen) oder [6schen des gesamten Speichers auf
der FM 453.

2. Die Ubrigen Datenbausteine auf dem PG andern.
3. Die Datenbausteine wieder neu in die FM 453 laden.
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95 Achsart

Ubersicht Mit dem Maschinendatum MD8 wahlen Sie die Achsart an. Sie wahlen die
Achsart zwischen den beiden folgenden Arten aus:

e Linearachse

e Rundachse

Linearachse Bei einer Linearachse bewegt sich die Achse zwischen zwei Bereichsgrenzen
(Verfahrbereich min —1) max 16). Die Bereichsgrenzen kénnen durch
Softwareendschalter (MD21, MD22) begrenzt werden (Arbeitsbereich).

Linearachsen haben einen begrenzten Verfahrbereich. Er wird begrenzt
durch:

e Auflésung der Zahlendarstellung

¢ den abgedeckten Bereich eines Absolutgebers

Bewegung

OS|=%- =S80

Motor Geber

Bild 9-3 Linearachse

Rundachse Bei einer Rundachse wird der Istwert nach einer Umdrehung wieder auf "0”
zurlickgesetzt. Rundachsen haben somit einen endlosen Verfahrbereich.

Bild 9-4 Rundachse

Bevor Sie eine Bewegung in den Betriebsarten “MDI” und “Automatik” star-
ten, kénnen Sie durch Setzen der Steuersignale R+ bzw. R— die Drehrichtung
fest vorgeben.
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Rundachsende Das Maschinendatum MD9 bestimmt den Wert, an dem die FM 453 das Ende
der Rundachse erkennt.

Dieser Wert ist der theoretisch héchste Wert, den der Istwert erreichen kann.
Bei diesem Wert schaltet die Anzeige des Istwertes zuriick auf den Wert "0".

Der theoretisch héchste Wert wird allerdings nie angezeigt, weil er physika-
lisch auf der gleichen Position steht, wie der Anfang der Rundachse (0).

Beispiel:
Das folgende Beispiel nach Bild 9-4 verdeutlicht den Sachverhalt.
Sie geben als Rundachsende den Wert 10 000 vor.

Der Wert 10 000 wird nicht angezeigt. Die Anzeige springt immer von 9 999
auf 0.

Bei negativer Drehrichtung springt die Anzeige von 0 auf 9 999.

Geber an Bei Rundachsen entstehen aus der Forderung nach eindeutiger Reproduzier-

Rundachsen barkeit der Istposition tiber mehrere Umdrehungen im Zusammenhang mit
dem Referenzpunktfahren (bei Inkrementalgebern bzw. mit POWER OFF/
ON bei Absolutgebern) Einschrankungen bei der Geberanwahl bzw. Ge-

triebe-/Motorauswahl nach Bild 9-5 (siehe “Abhangigkeifen” Kap. §3.1).

Gebertyp?
Inkrementalgebe/ \Absolutgeber
Art der Singleturn- oder
Referenzpunktfahrt? Multiturn-Geber?
MD18 = 4/ \ MD18 < 4 Singleturn / \ Multiturn
Rundachszyklus Bedingung: Bedingung: Bedingung:
beliebig
Sra=nN-Sgz Sgz=2"-Sga Scz=2"-Sga
n=1,2,3 n=0,1,2 n=.-2,-10,12,..
Beispiele:
Rundachszyklus Sgra |—| |—| |—
‘ ‘ z.B.:2U
Geberzyklus Sgz. -+ -1 - — ——
oder oder
|—| |—| z.B.:4U

Bild 9-5 Geber an Rundachsen
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9.6 Geber

Ubersicht

Auswahl des
Gebers

An die MeRRsystem-Schnittstelle der FM 453 (s 1-1) kann einer der
nachfolgenden Geber angeschlossen werden:

¢ Inkrementalgeber
e Absolutgeber (SSI)

Wege und Positionen werden, wahlbar durch Maschinendatum MD7, in
103 mm, 10#inch oder 16* grd dargestellt.

Die durch den Geber erzielte Wegauflésung der Maschinenachse wird FM-in-
tern aus den Maschinendaten MD11 bis MD13 berechnet.

Voraussetzung fir die Erzielung einer bestimmten Positioniergenauigkeit ist
eine n-fach bessere Wegauflésung durch den Geber.

empfohlene Werte fiir n
minimal maximal

2 4 10

optimal

Deshalb sollte bereits bei der Projektierung des jeweiligen Anwendungsfalles
ein Geber ausgewahlt werden, der den Forderungen der gewiinschten Positio-
niergenauigkeit entspricht.

Mit den bekannten konstruktiven Daten der Maschinenachse und der ge-
wiinschten Wegauflésung A:

1

A= o Positioniergenauigkeit [mm], [inch], [grd]

ergibt sich eine Berechnung der benétigten Impulszahl pro Geberumdrehung
nach folgender Beziehung (Beispiel metrisches Mel3system):

Inkrementalgeber Absolutgeber (SSI) Schrittmotor ohne Geber
- S [mm] _ S [mm] _ S [mm]
4.igs: A[mm] " igs- Amm] " igs- A[mm]
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Nachfolgende Tabelle gibt Innen einen Uberblick iiber die in dieser Berech-
nung verwendeten Daten und ihre Bedeutung. Die Zuordnung zu den Maschi-
nendaten (MD) finden Sie in den Punkten “Funktionsparameter”.

Sym- Bedeutung
bol

Inkremente pro Geberumdrehung (Inkrementalgeber)

Anzahl Schritte pro Geberumdrehung (Absolutgeber)

Anzahl Schritte pro Schrittmotorumdrehung MD52

Weg pro Spindel- bzw. Rundtischumdrehdymgm/U], [inch/U], [grd/U]

geforderte Auflosungmm, [inch], [grd]

NI A R A

Impulsvervielfachung (konstant)

igs | Ubersetzung zwischen Geber und Mechanik
Anzahl Geberumdrehung

{Anzahl Geberumdrehuﬂgb [Anzahl Geberumdrehj\g
ZW.

Spindelumdrehung Rundtischumdrehun

Wenn sich dabei unubliche Impuls- bzw. Schrittzahlen ergeben, so ist der
Geber mit der nachsthdéheren Impuls- oder Schrittzahl zu wéhlen.

Geber und Es ist nur der 1:1-Anbau von rotatorischen Gebern an den Schrittmotor
Schrittmotor zulassig. Eine hdhere Geberauflésung als die Pulsauflésung des Motors ist
nicht sinnvoll.
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9.6.1 Inkrementalgeber

Ubersicht

Inkrementalgeber

Inkrementalgeber dienen zur Positionsistwerterfassung, wobei Impulse gelie-
fert werden, die in der FM 453 zu einem Absolutwert aufaddiert werden.
Nach dem Einschalten der FM 453 besteht ein nicht vorherbestimmbarer Ver-

satz zwischen dem
Achse. Zur Herstell

internen Positionswert und der mechanischen Position der
ung des Positionsbezugs muf? daher an einer bestimmten

Achsposition der interne Wert auf einen vorbestimmten Wert gesetzt werden,

der al nktkoordinate in den Maschinendaten (MD) abgelegt ist
(siehq Kapitel 9.2.3).

Folgenden Einsatzvarianten sind moglich:

* Rotatorische Inkrementalgeber an Linearachsen

Es sind Geber mit einem Nullimpuls pro Umdrehung einsetzbar. Die Ge-
berpulszahl mu3 einem Vielfachen von zehn oder einer Potenz von zwei

entsprechen.

* Rotatorische Inkrementalgeber an Rundachsen

Es sind Geber mit einem Nullimpuls pro Umdrehung einsetzbar. Die Ge-
berpulszahl mu3 einem Vielfachen von zehn oder einer Potenz von zwei
entsprechen. Bei indirekter Gebermontage und bei Referenzpunktfahren
mit Nullimpuls (MD18 < 4) muf3 garantiert sein, daf3 die Umdrehung der

Rundachse durch den zyklischen Nullimpuls ganzzahlig geteilt wird

(siehe “Abhéngi

gkeiten” Kap. 5.3|1. und Kapitel 9.5).

e Linearmafistabe an Linearachsen

Es sind Mal3stabe einsetzbar mit mindestens einem Referenz-Nullimpuls
oder mit zyklischem Nullimpuls.

Im Vergleich zu

Rotatorischen Inkrementalgebern wird hier anstelle der

Geberumdrehung eine Teilungsperiode zugrundegelegt, die z. B. dem
Abschnitt zwischen zwei Nullmarkenimpulsen entspricht.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Funktionsparame-

ter

Beispiel einer Ge-
beranpassung

9-62

Die Tabelle 9-9 zeigt Ihnen, wie Sie den ausgewéahlten Geber an die
FM 453 anpassen.

Tabelle 9-9 Funktionsparameter Inkrementalgeber

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Kommentar/Einheit
10 | Gebertyp 1 = Inkrementalgeber (Codezahl)
11 | Weg pro Gebe- |1...1 000 000 000 [MSR]

rumdrehung (Tei-| siehe Kap. 5.3.1, Abhangigkeitef(ganzzahliger Teil)
lungsperiode)

12 | Restweg pro Ge-| 0...82-1 [2-32MSR]
berumdrehung | siehg Kap. 5.3.1, Abhangigkeiten(gebrochener Teil)
(Teilungsperiode)

13 | Inkremente pro | 21..225 Eintrag laut Typen-
Geberumdrehund siehe Kap. 5.3.1, Abhangigkeitefschild Geber
(Teilungsperiode)

19.0 | Richtungsanpas-| 1 = MeRBwertrichtung invertieren

sung

20 | Hardwareuberwa Eintrag fur die einzu
chung schaltenden Uberwg-

20.0 1 = Kabelbruch chungen!

20.2 1 = Impulstiberwachung

20.3 1 = Spannungsiiberwachung

MSR bedeutet MaRsystemraster (siehe Kapitel 5.3.1)

Geber: Anzahl Inkremente pro Umdrehung (MD13) = 2 500

(Die FM 453 arbeitet nach dem Prinzip der Vierfachauswertung. Daraus er-
gibt sich eine FM-interne Anzahl Inkremente pro Umdrehung = 10 000)

Maschine konstruktiv:

e Motor mit Getriebe 50:30 an Spindel mit 10 mm Steigung = 10 000 MSR,
¢ Geber am Motor,

daraus berechnet sich ein Verfahrweg pro Geberumdrehung:

Ubersetzungsfaktor Getriebe: i 20 Spindelumdrehungen, 1,666 666...

30 Motorumdrehungen
Weg pro Geberumdrehung i 10 000 MSR = 16 666,666... MSR

Folgende Werte werden eingetragen:

MD Wert Einheit

11 16 666 [10-3 mm]
12 0,666...- 232=2 863 311 530 [2-32. 103 mm]
13 2 500 [Imp/U]
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Uberwachungen/ Wird MD20 = 0 eingegeben, so sind alle Uberwachungen aktiv.

Fehlerdiagnose Die Deaktivierung der einzelnen Uberwachungen erfolgt durch 0-Eintrag in

bezeichnetem Bit von MD20.

Ein Ausblenden der Fehlermeldungen ist auch méglich tber die Einzelein-
stellung "Parkende Achse” (sighe Kapitel 9.3.2).

Tabelle 9-10 Fehlerdiagnose Inkrementalgeber

Diagnose Ursache Fehlermeldung

Kabelbruchiiberwa- | Signale eines Spurpaares (A/ B, B/ N, N) | Die FM 453 reagiert mit Diagnosealarm),
chung verhalten sich nicht zueinander negiert. | externer Kanalfehler (siehe Fehlerbehanpd-
lung| Tab. 11-4)

Impulsiiberwachung |[® fehlende Signalspur ¢ Uberschreitet der Inhalt des Fehlim-|

e Istanzahl der Impulse/& MD13 pulsspeichers den Wert 7, so wird Dja-
gnosealarm, externer Kanalfehler

® keine Signalanderung auf einem Spur (siehe Fehlerbehandlu
g Tab. 11-4)
paar ausgegeben.

* Mit dem Steuersignal "Restart” wird
der Fehlimpulsspeicher geldscht.
Hinweis:

Bei Gebern mit nicht zyklischem Nullim
puls — Impulsiiberwachung in MD20
ausschalten!

In der Betriebsart "Referenzpunktfahrt” wifdVirkung:
nach Verlassen des Referenzpunktschaltérs ceper I4R3t sich nicht synchronisiere.

innerhalb der Wegstrecke laut MD11, 12 kein .
Nullimpuls registriert. ¢ Mit Verlassen des Referenzpunktschal-

ters bei Referenzpunktfahrt fahrt dig
FM 453 maximal den Weg einer Ge
berumdrehung (MD11) und benétigt
den Bremsweg aus der Reduzierge

schwindigkeit.
Spannungsiiberwa- | Ausfall der Geberversorgungsspannung | Diagnosealarm, externer Kanalfehler
chung (siehe Fehlerbehandlur]g Tab. 11-4)
i’i Warnung
Die Hardwareiiberwachungen dirfen nur zu Testzwecken ausgeblendet wer-

den, da Positionierfehler zur Zerstérung der Maschine fiihren kénnen.
Ausnahme:

Impulsuberwachung fir Geber mit nicht zyklischem Nullimpuls.

Anschlul® der siehe Kapitel 4.5

Geber

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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9.6.2 Absolutgeber (SSI)

Ubersicht

Absolutgeber (SSI)

Funktions-
parameter

9-64

Im Vergleich zu Inkrementalgebern ergeben sich beim Absolutgeber (SSI)
einige wesentliche \Vorteile:

* hohere Leitungslangen

¢ sichere Datenerfassung durch die Verwendung eines einschrittigen GRAY-
Codes

¢ keine Synchronisation des Gebers notwendig

Es sind 13 Bit-Singleturn-Geber oder 25 Bit-Multiturn-Geber mit SSI-Proto-
koll einsetzbar.

e Absolutgeber (SSI) an Linearachsen

Es muf’ gewabhrleistet sein, dal3 der Wertebereich des Gebers mindestens
dem Verfahrweg der Achse entspricht.

¢ Absolutgeber (SSI) an Rundachsen

Es mul} gewahrleistet sein, dal3 der vom Geber erfal3te Absolutwertbe-
reich im Verhaltnis einer Zweierpoten? @ler 2* einer Rundachsumdre-
hung entspricht, mindestens jedoch genau eine Rundachsumdrehung
betragt (siehe “Abhangigkeiten” Kapitel 5/3.1 und Bild 9-5).

Die Tabelle 9-11 zeigt Ihnen, wie Sie den ausgewahlten Geber an die
FM 453 anpassen.

Tabelle 9-11  Funktionsparameter Absolutgeber (SSI)

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Kommentar/Einheit

10 | Gebertyp 3 = Absolutgeber (SSI 13 Bit) | GRAY-Code

4 = Absolutgeber (SSI 25 Bit) | GRAY-Code
13 = Absolutgeber (SSI 13 Bit) | Binar-Code
14 = Absolutgeber (SSI 25 Bit | Binar-Code

11 | Weg pro Geber- | 1...1 000 000 000 [MSR]
umdrehung (Tei-| siehg Kap. 5.3.1, Abh&ngigkeiten (ganzzahliger Teil)
lungsperiode)

12 | Restweg pro Ge{0...28%-1 [2-32MSR]
berumdrehung | siehd Kap. 5.3.1L, Abhangigkeiten| (gebrochener Teil)
13 | Inkremente pro |21...225 Eintrag laut Typen-
Geberumdre- siehg Kap. 5.3J1, Abhangigkeiten schild Geber
hung
(Teilungspe-
riode)
14 | Anzahl Umdre- | 0/1 = Singleturn-Geber Es sind nur 2er-Po-
hungen SSI-Ge-| 21...212 fiir Multiturn-Geber tenzen zulassig.
ber
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Tabelle 9-11  Funktionsparameter Absolutgeber (SSI), Fortsetzung

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Kommentar/Einheit

15 | Baudrate SSI 2 =156 000 Baud (Codezahl)
3 =312 000 Baud Baudrate ist

4 = 625 000 Baud abhangig von der

5=1250 000 Baud Kabellange zwischen
6 =2 500 000 Baud (ohne Gewalan)M 453 und Geber

19.0 | Richtungsanpas{ 1 = MelRwertrichtung invertieren | —

sung

20 | Hardwarelber- Eintrag fur die einzu
wachung schaltenden Uberwa-

20.1 1 = Fehler Absolutgeber chungen!

20.3 1 = Spannungsiiberwachung

MSR bedeutet MaRsystemraster (siehe Kapitel §.3.1)

Beispiel einer Geber: Anzahl Inkremente pro Umdrehung (MD13) = 4096% 2
Geberanpassung Anzahl Umdrehungen (MD14) = 256 £ 2
Maschinenachse konstruktiv:
e Motor mit Getriebe 50:30 an Spindel mit 10 mm Steigung = 10 000 MSR,
¢ Geber am Motor,

daraus berechnet sich ein Verfahrweg pro Geberumdrehung:

50 Spindelumdrehungen _ 1.666 666
30 Motorumdrehungen ’

Weg pro Geberumdrehung +- 10 000 MSR = 16 666,666... MSR

Ubersetzungsfaktor Getriebe: i

Folgende Werte werden eingetragen:

MD Wert Einheit

11 16 666 [10-3 mm]

12 0,666...- 232 =2 863 311 530 [2-32.10-3 mm]

13 4096 [Imp/U]

14 256 [U]
Hinweis

Durch den Geber wird ein absoluter Verfahrweg von
256. 16 666,666... MSR abgedeckt. Im MaRsyster irn entspricht das
einem max. Verfahrweg der Achse von 4 266,666... mm.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Uberwachungen/
Fehlerdiagnose

Wird MD20 = 0 eingegeben, so sind alle Uberwachungen aktiv.

Die Deaktivierung der einzelnen Uberwachungen erfolgt durch 0-Eintrag in
bezeichnetem Bit von MD20.

Ein Ausblenden der Fehlermeldungen ist auch méglich Uber die Einzelein-

he apitel 9{3.2).

Tabelle 9-12  Fehlerdiagnose Absolutgeber

e Kabelbruch

Diagnose Ursache Fehlermeldung
SpannungsitberwachungAusfall der Geberversorgungsspannundiagnosealarm, externer Kanalfehler (sighe
Fehlerbehandlung Tab. 11}4)
Fehler Absolutgeber * Fehler im Protokoll der Datenlibertrabiagnosealarm, externer Kanalfehler (sie

>

e
gung zwischen Absolutgeber und | Fehlerbehandlung Tab. 11-4)
FM 453

/N

Anschluf3 der
Geber

9-66

Warnung

Die Hardwareuberwachungen dirfen nur zu Testzwecken ausgeblendet wer-
den, da Positionierfehler zur Zerstérung der Maschine fiihren kénnen.

Bei ausgeschalteter Spannungsiiberwachung kann es bei Ausfall bzw. beim
Ausschalten der Versorgungsspannung der Geber bzw. der FM aufgrund des
sofortigen Ausfalls der Absolutwertmeldung zu Antriebsbewegungen kom-
men wenn:

¢ Betriebsart ungleich Steuern aktiv
¢ und Nachfihrbetrieb ausgeschaltet
¢ und Reglerfreigabe eingeschaltet oder Reglerfreigabe nicht parametriert.

siehe Kapitel 4.5
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9.6.3 Schrittmotor ohne Geber

Ubersicht

Funktionsparame-
ter

Beispiel einer
Schrittmotoran-
passung

Die FM 453 arbeitet in Verbindung mit Schrittmotoren auch ohne Geber.

Die Wegauflosung der Achse wird durch die Verfahrwegstrecke eines Motor-
schrittes bestimmt.

Die von der FM 453 ausgegebenen Pulse der Steuerfrequenz werden intern
zu einem Positionsistwert summiert.

Die nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen, wie Sie einen Schrittmotor an die
FM 453 anpassen.

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Kommentar/Einheit
11 Weg pro Motorumdrehund 1...1 000 000 000 [MSR]
(Teilungsperiode) siehe Kap. 5.3.1, (ganzzahliger Teil)
Abhangigkeiten
12 Restweg pro Motorumdre{ 0...282-1 [2-32VISR]
hung (Teilungsperiode) | sieh¢ Kap. 5.311, (gebrochener Teil)
Abhéangigkeiten
52 Schritte pro Motorumdre- | 4...10 000 Eintrag laut Typen-
hung (Teilungsperiode) schild Schrittmotor

MSR bedeutet MaRsystemraster (siehe Kapitel Anhang|5.3.1)

Schrittmotor: Anzahl Schritte pro Umdrehung (MD52) = 10 000
Maschine konstruktiv:

Motor mit Getriebe 50:30 an Spindel mit 10 mm Steigung = 10 000 MSR,
daraus berechnet sich ein Verfahrweg pro Motorumdrehung:

Ubersetzungsfaktor Getriebe: 20 SPindelumdrehungen. | gon ooe

30 Motorumdrehungen
Weg pro Motorumdrehung #- 10 000 MSR = 16 666,666... MSR

Folgende Werte werden eingetragen:

MD Wert Einheit

11 16 666 [10-3 mm]
12 0,666...- 232=2 863 311 530 [2-32. 103 mm]
13 2 500 [Imp/U]
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9.6.4 Synchronisation

Ubersicht

Absolutgeberju-
stage

Nullmarke

Referenzpunktfahrt

Referenzpunkt

Referenzpunktver-
schiebung

Referenzpunkt-
schalter (RPS)

9-68

Bei der Verwendung von Inkrementalgebern bzw. Schrittmotor ohne Geber
besteht nach dem Einschalten ein nicht vorherbestimmbarer Versatz zwischen
dem FMe-internen Positionswert und der mechanischen Position der Achse.
Zur Herstellung des Positionsbezugs muf3 der FM-interne Wert mit dem rea-
len Positionswert der Achse synchronisiert werden. Die Synchronisation er-
folgt durch Ubernahme eines Positionswertes an einem bekannten Punkt der
Achse.

Bei der Verwendung von Absolutgebern (SSI) besteht nach dem Einschalten
bereits ein definierter Bezug zwischen dem FM-internen Positionswert und
der mechanischen Position der Achse. Dieser Bezug ist durch einen Absolut-

geberjustagewert einstellbar (siehe Kapitel 9.3.9, Bezugspunkt setzen).

Ist der Korrekturwert zur numerischen Justage des FM-internen Positionswer-
tes.

Signalisiert den Synchronisationspunkt der Achse, ggf. in Konstellation mit
dem Referenzpunktschalter (siehe Auswahlschema NuIId 5-5).

Ist eine Betriebsart zur Positionierung der Achse auf den Referenzpunkt.

Ist der Festpunkt der Achse. Er ist:
e Zielkoordinate in der Betriebsart "Referenzpunktfahrt”.

¢ bei Achsen mit Inkrementalgebern bzw. Schrittmotoren ohne Geber um
den Betrag der Referenzpunktverschiebung vom Synchronisationspunkt
entfernt.

Wegdifferenz zwischen Synchronisationspunkt und Referenzpunkt.
Die Referenzpunktverschiebung dient
¢ zur numerischen Mef3systemjustage bei Geberwechsel.

* als Wegreserve zum Abbremsen des Antriebs nach dem Uberfahren des
Synchronisationspunktes.

Der Referenzpunktschalter selektiert die synchronisierende Nullmarke auf
dem Verfahrweg der Achse.

e Erist gleichzeitig Signalgeber fir eine Geschwindigkeitsreduzierung vor
dem Erreichen des Synchronisationspunktes.

¢ Erist an einem digitalen Eingang der FM 453 angeschlossen.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Synchronisations-
punkt

Synchronisation

MeRwert-Synchro-
nisation bei Inkre-
mentalgeber

Ist ein definierter Punkt auf dem Verfahrweg der Achse. Er wird durch die
mechanische Lage eines Referenzpunktschalters bzw. in Verbindung mit
einer zyklischen Nullmarke festgelegt.

Herstellung des Positionsbezugs zwischen FM-internem Positionswert und
der mechanischen Position der Achse.

Der Synchronisationspunkt kann unabhé&ngig von der Anfahrrichtung
beziglich der Referenzpunktschalter-Lage auf der Seite der niedrigeren oder
der héheren Positionsistwerte liegen. Er wird markiert durch die steigende
Flanke eines Nullimpulses bzw. durch den Referenzpunktschalter. Aus-
gewabhlt wird dies (zusammen mit der Anfahrrichtung) durch das MD18.

Beispiel

RPS Achsrichtung +

RS

|Mef5raster Izyklische Nullmarke ©® Sychronisationspunkt

Der Referenzpunkt kann beziglich des Synchronisationspunktes auf der Seite
der niedrigeren oder der héheren Positionsistwerte liegen. In der Betriebsart
"Referenzpunktfahrt” verfahrt die Maschinenachse in ihrer letzten Bewe-
gungsphase nach dem Finden des Synchronisationspunktes diesen Betrag
zusatzlich. Die Achse beendet somit in jedem Fall die Bewegung exakt am
Referenzpunkt.

Beispiel

Variante 1 Achsrichtung + \

RV + J

Variante 2 Achsrichtung + \

B =

TSR, NTEER SRR YVSTATE TRRNTSIFATRTA, VTR

RV — J

| MeRraster I zyklische Nullmarke D Synchronisationspunkt
RV — Referenzpunktverschiebung @ Referenzpunkt
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9.7 Sollwertverarbeitung

Ubersicht Die Sollwertverarbeitung im FM 453 erfolgt Gber die Funktionskomplexe
Interpolation, Lageregelung bzw. Schrittmotorsteuerung, Stellsignaltreiber
und Antriebsanschaltung. Die Funktionskomplexe Lageregelung oder Schritt-
motorsteuerung sind alternativ in Abhangigkeit der Ansteuerungsart (MD61)
aktiv. Bild 9-6 gibt Ihnen eine Ubersicht im Zusammenwirken der Funktions-
komplexe. Detaillierte Ausfiihrungen zu den einzelnen Funktionskomlexen
im Zusammenwirken mit den jeweiligen Maschinendaten werden in den
nachfolgenden Kapiteln gemacht.

MD61
(oder)
Sollwert in
BA “Steuern”
Schrittmotor-
—|  steuerung -
Sollposition (MD61 =7) Antrieb
e —— ; . Stellsignal- || ntriebs-
Interpolation  |— treiber anschaltung
Sollgeschwindigkeit Lageregelung
| (MD61= oderl) [

[y

vom Geber zum Antrieb
(Istwert) (Stellwert)
Beispiel: Kanal 1

Bild 9-6  Ubersichtsbild der Funktionskomplexe zur Sollwertverarbejtu
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9.7.1 Interpolation

Ubersicht Im Funktionskomplex Interpolation erfolgt die Generierung eines Sollposi-
tionsverlaufes als Funktion der Zeit zur Vorgabe an den Lageregelkreis bzw.
an die Schrittmotorsteuerung. Bei aktivierten Softwareendschaltern wird die
Verfahrbewegung entsprechend auf diesen Arbeitsbereich begrenzt.

Solposition m m
— ™ — | Geschwindig-

Softwareend- oyt Ruckfilter | ——————— _
—— ™ schalter | keitsfihrung

Sollgeschwindigkeit

zur Lageregelung

MD21 MD23 MD46, MD47 MD42
MD22 MD40 MD54, MD 55
MD41 MD56
MD57, MD58
MD59, MD60

MD61
(oder)

Bild 9-7  Ubersichtsbild Interpolation

Im folgenden werden die Teilfunktionen des Funktionskomplexes Interpola-
tion naher beschrieben.

Softwareend- Softwareendschalter MD21 und MD22 (sighe Kapite| 9.9) dienen zur Begren-
schalter zung des Arbeitsbereiches.
MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

21 Softwareendschalter Anfarjg-1 000 000 000...< 1 000 000 000| [MSR]
22 Softwareendschalter Ende| Siehg Kap. 5.3]1, Abhangigkeiten

Geschwindig- Die Funktion der Geschwindigkeitsfuhrung wird tber die Ansteuerungsart

keitsfiihrung (MD61) bestimmt. Es stehen die Varianten der einfachen Kennlinie fiir den
geregelten Betrieb oder einer geknickten Kennlinie fir den gesteuerten
Schrittmotorbetrieb zur Verfiigung.
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einfache Kennlinie

Uber die Maschinendaten fiir Beschleunigung (MD40) und Verzégerung
(MD41) kann das Ubergangsverhalten der durch den Interpolator vorgegebe-
nen FilhrungsgroRe an das Ubergangsverhalten der Regelstrecke angepaft

werden.
Vo
| N
i i ]
\ \ | ¢
a A
\ \ [
\ | \
\ \
MD40
MDAl | t
v — Geschwindigkeit
a — Beschleunigung
t— Zeit
MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit
40 Beschleunigung | 0 = ochne Rampe
- 1...100 00D [10°MSR/&]
41 Verzbgerung
61 Ansteuerart 0 = Servomotor mit Lageregelung

1 = Schrittmotor mit Lageregelung
7 = Schrittmotor ohne Lageregelung

MSR bedeutet MaRRsystemraster (siehe Kapitel 5{3.1)

geknickte Kennlinie

Die geknickte Kennlinie ist speziell auf schrittantriebspezifische Forderungen

an die Frequenz-Zeit-Funktion aus der Tatsache des bei steigenden Drehzah-
len fallenden Drehmomentes des Schrittmotors ausgerichtet. Eine Verfahrbe-

wegung mit einer programmierten Geschwindigkeit unterhalb der Start/Stop—

Frequenz wird sprunghaft eingeleitet bzw. gestoppt.

Fur héhere Verfahrgeschwindigkeiten erfolgt aufsetzend auf der Start/Stop-
Frequenz eine rampenférmige Fuhrung in zwei Geschwindigkeitsbereichen
mit unterschiedlich parametrierbaren Beschleunigungswerten.

Beim Erreichen von Konstantfahrphasen und Achsstillstand wird jeweils eine
Mindestzeit zum Halten dieser Fahrzustande eingefiigt, um ein Abklingen der
Motor- bzw. Achsschwingung vor dem Einsatz einer erneuten Beschleuni-
gungsphase zu gewéahrleisten.
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Die nachfolgenden Bilder zeigen lhnen Beispiele von Frequenzprofilen zu
ausgewahlten Verfahrbewegungen.

f A
fmax V N
f
eg ab
ay2
fSS
ap1 ay1
>t
Bild 9-8  Frequenzprofil Maximalgeschwindigkeit
Stop
f A
fmax
feg
fSS
>t
tyk tst
N1 N2

Bild 9-9  Frequenzprofil bei Stop bzw. G60

Die nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen, mit welchen Parametern Sie die Fre-
quenzgenerierung auf den ausgewahlten Schrittantrieb anpassen.

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

46 | Mindeststillstandszeit zwischejnl...10 000 [mg
zwei Positionierungendj

47 | Mindestverfahrzeit mit kon- | 1...10 000 [mg
stanter Frequenz{J

54 | Start/Stop-Frequenzgg 10...100 000 [HZ]

55 | Frequenzwert fur Beschleuni-| 10...1 000 00D [HZ]
gungsumschaltung @

56 | Maximalfrequenz ¢hay 500...1 000 009 [Hz]

57 | Beschleunigung 1 {a) 10...10 000 009 [Hz/g

58 | Beschleunigung 2 (a) 10...MD57; 0 = wie MD5® | [Hz/g

59 | Verzégerung 1 @) 10...10 000 000; 0 = wie [Hz/4

MD57%)
60 | Verzogerung 2 (@) 10...MD59; 0 = wie MD58 [Hz/9

1) siehe Kap. 5.31, Abhéngigkeiten
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Ruckfilter Der Ruckfilter ist sowohl im Falle einer lagegeregelten Achse wie auch fir
den gesteuerten Betrieb des Schrittantriebes wirksam. Er wird in beiden
Fallen jedoch nicht wirksam in der BA “Steuern”, da in dieser Betriebsart die
Sollwerteinspeisung direkt in den Stellsignaltreiber erfolgt.

Ohne Ruckbegrenzung wirken Beschleunigung und Verzdgerung als sprung-
hafte GréRen. Mittels der Ruckbegrenzung kann fur die Beschleunigung als
auch die Verzdgerung eine Einglattung der Knickpunkte des rampenférmigen
Geschwindigkeitsverlaufes erfolgen. Dadurch erreicht man fiir bestimmte
Positionieraufgaben (z. B. Transport von Flissigkeiten) einen besonders
"weichen” (ruckfreien) Beschleunigungs- und Bremsvorgang.

Als Parameter der Ruckbegrenzung ist die Ruckzeit im MD42 einstellbar.

v A Ausgangssignal Interpolator Ausgangssignal Ruckfilter
/
T —<
/
/ /( | AN
MD42 ; \ N _
, ] }
|

< /
/
— | — £

N

v — Geschwindigkeit
a — Beschleunigung

r — Ruck

t— Zeit
MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit
42 Ruckzeit 0...10 000 [ms]

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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9.7.2 Lageregelung

Ubersicht Im Komplex Lageregelung wird der von der Interpolation vorgegebene Soll-
wertverlauf im Zusammenspiel mit dem Vorschubantrieb an der Maschine
bzw. Anlage in eine Verfahrbewegung der Achse umgesetzt. In Abhéngigkeit
von der Parametrierung sind folgende Achskonfigurationen maoglich:

MD61 MD10 Achskonfiguration
0 0 Servoantrieb drehzahlgestellt ohne Geber
1 Servoantrieb in Lageregelung mit Inkrementalgeber

3, 4, 13, 14| Servoantrieb in Lageregelung mit Absolutgeber

1 0 Schrittantrieb in Lageregelung ohne Geber mit FM-interne
Pulsriickfihrung

=

1 Schrittantrieb in Lageregelung mit Inkrementalgeber

3, 4, 13, 14| Schrittantrieb in Lageregelung mit Absolutgeber

7 - Schrittantrieb im gesteuerten Betrieb

Die Strukturierung des Funktionskomplexes in Teilfunktionen und deren
nahere Beschreibung wird im folgenden dargestellt:

MD37
]
Drift-
kompensation
+
Positions- abstand Sollgeschwindigkeit
. Lageregler

vergleicher . .
von Interpolation g zum Stellsignaltreiber

! !

Lose- : Reglerdiagnose
kompensation ’—>

MD30 MD19 |

MD31 +

Reglerfreigabe Regler bereit
= von Antriebsanschaltung

&

vom Geber Fehlermeldunge n
(Istwert)
Beispiel: Kanal 1

Bild 9-10 Ubersichtsbild Lageregelung

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Positions-
vergleicher

Lageregler

9-76

Durch zyklischen Vergleich der vom Interpolator vorgegebenen momentanen
Sollposition mit der vom Geber gelieferten Istposition der Achse wird der
Schleppabstand gebildet.

Schleppabstand = Sollposition — Istposition

Aus dem vom Positionsvergleicher gebildeten Schleppabstand des Lageregel-
kreises bildet der Lageregler ein zum Abgleich auf den Schleppabstandswert
Null erforderliches Stellsignal. Das Stellsignal stellt einen Geschwindigkeits-
sollwert dar, der an den Stellsignaltreiber Uibergeben wird. Als Lageregler

liegt ein Proportionalregler vor, der nach der Beziehung

interner Geschwindigkeitssollwert = Schleppabstaragekreisverstarkung

arbeitet, wobei die Lagekreisverstarkung also bestimmend fir die Auswir-
kung eines bestimmten Schleppabstandes auf die Stellsignalbildung fiir den
anzusteuernden Antrieb ist.

Lagekreisverstarkung

Die Lagekreisverstarkung (KFaktor) legt fest, bei welcher Verfahrge-
schwindigkeit der Achse sich welcher Schleppabstand einstellt. Die mathe-
matische (proportionale) Beziehung lautet:

Geschwindigkeit v [103 MSR/min]
Ky= =

Schleppabstand As [MSR]

Wenn auch fir eine Einzelachse die Grof3e des Schleppabstandes keine domi-
nierende Rolle spielt, so wirkt sich dey-Kaktor doch auf folgende wichtige
KenngrofRen der Achse aus:

¢ Positioniergenauigkeit und Halteregelung
¢ Gleichférmigkeit in der Bewegung

¢ Positionierzeit

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Reglerdiagnose

Es gilt fir diese Kenngrol3en die Abhangigkeit:

Je besser die konstruktiven Voraussetzungen der Achse, desto gréRer der er-
zielbare K,-Faktor, desto besser die Achsparameter aus technologischer
Sicht. Vor allen Dingen wird die Bemessung desHaktors durch die Zeit-
konstanten sowie Lose und Federelemente der Regelstrecke beeinfluf3t. In
realen Anwendungsfallen bewegt sich dgrAéktor in folgender Bandbreite:

e Ky =0,2...0,5 qualitativ schlechte Achse
e Ky=0,5...1,5 qualitativ gute Achse (Normalfall)
¢ Ky=1,5...2,5 qualitativ sehr gute Achse

Die Eingabe des MD38 erfolgt mit 3@acher Feinheit, so daR sich folgender
Eingabewert ergibt:

Geschwindigkeit e [103 MSR/min]

MD38 = 16 K, = 10%. =1
Schleppabstand As [MSR]
MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit
38 Lagekreisverstarkung | 1...10 000 [(MSR/min)/MSR]

Basisdiagnose

Im geregelten Betrieb wird das berechnete Stellsignal zyklisch gegen die
maximal moglichen Werte vergliches:(LO V bzw. Maximalfrequenz). Eine
Uberschreitung wird wie folgt interpretiert:

keine Achsbewegung: Fehlermeldung “keine Antriebsbewegung”
(siehg Tabelle 11-[7, KI. 3/Nr. 65)

entgegengesetzte Verfahrrichtung: Fehlermeldung “Drehrichtung Antrieb”
(siehg Tabelle 11-p, KI. 1/Nr. 11)

richtige Verfahrrichtung: Ubersteuerungsmeldung in Statusmeldg. 1
(sieh¢ Kapitel 9.3.16, Zusatzbetriebsdaten)

In allen Betriebsarten auf3er Steuern ist das Signal “Reglerfreigabe” un-

abhéngig von der Parametrierung fur die Dauer jeder Verfahrbewegung erfor-
derlich. Bei Ausbleiben bzw. Weggang der Reglerfreigabe wéhrend der Be-

wegung wird die Fehlermeldung “Reglerfreigabe fehlt” (§iehe Tabelle 11-5,

KI. 3/Nr. 61) ausgelost.

In allen Betriebsarten aul3er Steuern ist das Signal “Regler bereit” bei aktiver
Parametrierung (MD37.2) fur die Dauer jeder Verfahrbewegung erforderlich.

Bei Ausbleiben bzw. Weggang der Reglerbereitmeldung wahrend der Bewe-
gung wird die Fehlermeldung “Regler nicht betriebsbereit” (siehe Tabelle

KI. 3/Nr. 62) ausgelost.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Einfahren in die Zielposition

S l Zielbereich (PEH) (MD24)

Obergrenze
anzufahrende Position

Untergrenze

Uberwachungszeit (MD25)

PEH — Position erreicht, Halt
s —Weg
t— Zeit

\j

Mit dem Anfahren der Position wird die Uberwachungszeit aktiviert:

ler

=)

h

Zeitpunkt Positionstiberwachung

t1(a) Nach dem Erreichen der Zielposition durch den Interpolator wird die
Uberwachungszeit (MD25) fiir das Erreichen des Zielbereiches in
Lageregelung und nach Abbau des Wegnachlaufes im Ruckfilter adif den
Zielbereichswert (sollwertseitiges PEH) gestartet.

t2 (b) Vor Ablauf der Uberwachungszeit erreicht die Istposition den Zielbe
reich. Die Positionierung ist beendet, PEH wird gemeldet, durch de
Lageregler erfolgt der Genauabgleich.

t3 (c) Nach Ablauf der Uberwachungszeit ist die Istposition nicht im Zielhe-
reich (PEH) angelangt.
Fehlermeldung: "PEH-Zielbereichsuberwachung” (siehe Fehlerbehand-
Iung[ Tab. 11-5, KI. 3/Nr. 64)

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

24 Zielbereich 0...1 000 000 [MSR]

25 Uberwachungszeit| 0 = ohne Uberwachung | [ms], in 2 ms Stufen aufge

1...100 000 rundet

Schleppabstandsiiberwachung
Stillstand der Achse

Bei sollwertseitigem Achsstillstand oder abgeschalteter Reglerfreigabe mel-
den, wenn durch stérende EinfliiRe die Achse aus der Position gedriickt wird.

MD

Bezeichnung

Wert/Bedeutung

Einheit

26

Stillstandsbereich

0...1 000 000

[MSR]

9-78
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Der Stillstandsbereich wird symmetrisch um die angefahrene Zielposition
aufgespannt.

¢ angefahrene Position
| | |
[ [ [
H/—/

Stillstandsbereich

Bei Uberschreiten des Toleranzfensters fur Stillstand meldet die FM 453 den
Fehler "Stillstandsbereich”, (siehe Fehlerbehandl 11-5,
KI. 1/Nr. 12).

Bewegung der Achse

Zur Schleppabstandsiiberwachung wahrend der Bewegung errechnet die
FM 453 fur die momentane Verfahrgeschwindigkeit den zulassigen Schlepp-
abstand aus der parametrierten Lagekreisverstarkung (MD38). Oberhalb des
parametrierten "minimalen Schleppabstand dynamisch” erfolgt der Vergleich
mit dem Schleppabstands-Istwert.

berechneter Verlauf des
As A Schleppabstandes (Asper)

dynamische
Uberwachung
wirksam

(idealisierter) Verlauf des
Schleppabstandes

MD39

des Schleppabstandes

tatsachlicher Verlauf :
|
|

Vmax (MD23)

As — Schleppabstand
v — Geschwindigkeit

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

39 min. Schleppabstand dynamisgld = ohne Uberwachung | [MSR]
0...1 000 000

Bei Uberschreiten der errechneten Schleppabstandsgrenze meldet die FM 453
den Fehler "Schleppabstand zu groR3”, (siehe Fehlerbehardlung, Tab. 11-7,
KI. 3/Nr. 66).

Ausnahme:

Liegt oberhalb des parametrierten “minimalen Schleppabstand dynamisch”
Achsstillstand vor, so erfolgt die Fehlermeldung wie im Punkt Basisdiagnose

“keine Antriebsbewegung” (siehe Tabelle 11-7, KI. 3/Nr. 65).

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Korrektur-
funktionen

9-80

Driftkompensation

Durch thermische Einflusse verlagert sich der Nullpunktfehler im Regelkreis
wahrend des Betriebes. Dieser Effekt wird als Drift bezeichnet. Im geschlos-
senen Regelkreis mit P-Regler stellt sich somit ein temperaturabhéngiger
Positionierfehler ein. Mit MD37 ist eine automatische Driftkompensation
aktivierbar, bei welcher ein fortwahrender Nullabgleich im Lageregelkreis
erfolgt.

Voraussetzung fur eine optimales Funktionieren der Driftkompensation ist
eine Grundkorrektur der Nullpunktfehlers tber die Offsetkompensation
(siehe MD44, Offsetkompensation).

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit
37 Steuersignale 16 = autom. Driftkompensation akti\ -
Losekompensation

Mechanische Antriebselemente weisen in der Regel eine gewisse Lose
(Spiel) auf.

MD30 dient zur Kompensation einer mechanischen Umkehrlose. Bei einem
indirekten Mel3system (Geber am Motor) wird bei jeder Richtungsumkehr
erst die mechanische Lose durchfahren, bevor es zu einer Achsbewegung
kommt. Positionierfehler sind die Folge.

ERTA R
i

~— Umkehrspiel oder Lose

)

Bei Anordnung des LagemeRgebers am zu positionierenden Maschinenteil
(z. B. Schlitten, direkte Anordnung) beeintrachtigt die Lose den erzielbaren
Ky-Faktor. Wird jedoch der Lagemef3geber am Antriebsmotor angebracht
(indirekte Anordnung) ist ein hoher#-aktor erzielbar, allerdings auf Ko-

sten von nicht in der Lageregelung erfal3baren Positionsabweichungen. Ein in
MD30 eingetragener Losebetrag wird abhangig von der aktuellen Verfahr-
richtung der Achse durch den Lageregler korrigierend verrechnet, wobei eine
annahernde Kompensation des Losebetrages bei der Positionierung erzielt
wird.

In MD31 wird die "losefreie” bzw. "mel3wertrichtige” Verfahrrichtung der
Achse gekennzeichnet. Bei MD31 = 0 gilt diejenige Richtung als "losefrei”,
welche der Richtung der Achsbewegung bei Aufnahme der Synchronisation
entspricht. Das entspricht in Abhangigkeit des MD18 folgender Zuordnung:

MD18 =0, 2, 4, 8: Plus-Richtung losefrei
MD18 =1, 3, 5, 9: Minus-Richtung losefrei

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit
30 Losekompensation —1 000 000...+1 000 000 [MSR]

31 Richtungsbezug der Logé® = wie Referenzpunktfahrt -
(nur bei Inkrementalgeber)

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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9.7.3 Schrittmotorsteuerung

Ubersicht

Im gesteuerten Betrieb des Schrittmotors wird die Achse Uber die Frequenz-
ausgabe der Puls/Richtungs-Schnittstelle quasi mit “abgezéhlten” Wegschrit-
ten und ohne Schleppabstand verfahren. Dies bewirkt die hochst erzielbare
Dynamik fur den Bewegungsablauf, da bereits mit Erreichen der Zielposition
durch die Interpolation auch die Sollwertvorgabe an den Schrittantrieb been-
det ist.

L v\

—————>
von Interpolation

Positions- Sollgeschwindigkeit
vergleicher -

zum Stellsignaltreiber

f

Lose- _
kompensation Diagnose

MD37

Regler bereit  Nullmarke extern

von Antriebsanschaltung

Fehlermeldunge n

Bild 9-11 Ubersichtsbild Schrittmotorsteuerung

Diagnose
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Basisdiagnose

In allen Betriebsarten aul3er Steuern ist das Signal “Reglerfreigabe” un-
abhéngig von der Parametrierung fur die Dauer jeder Verfahrbewegung erfor-
derlich. Bei Ausbleiben bzw. Weggang der Reglerfreigabe wéhrend der Be-
wegung wird die Fehlermeldung “Reglerfreigabe fehlt” (siehe Tabelle|11-7

KI. 3/Nr. 61) ausgeldst.

In allen Betriebsarten au3er Steuern ist das Signal “Regler bereit” bei aktiver
Parametrierung (MD37.2) fur die Dauer jeder Verfahrbewegung erforderlich.
Bei Ausbleiben bzw. Weggang der Reglerbereitmeldung wahrend der Bewe-
gung wird die Fehlermeldung “Regler nicht betriebsbereit” (siehe Tab.|11-7
KI. 3/Nr. 62) ausgeldst.
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9-82

Drehiberwachung

Fur die Funktion "Drehliberwachung” missen folgende Voraussetzungen er-
fullt sein:

1.

4.
5.

Externer Nullimpuls (NIX), der pro Motorumdrehung zyklisch genau ein-
mal erzeugt wird

Bedingung:

Bei Maximaldrehzahl des Schrittmotors muf3 eine Signallange des exter-
nen Nullimpulses vot = 2- FM-Zyklus gewahrleistet sein!

Anschlul? am Eingang “Reglermeldung” (NL) des Frontsteckers der
FM 453

. Parametrierung der Art des Referenzpunktfahrens in den Modes 0...3

(MD18)
Parametrierung des externen Nullimpulses (MD37.26)

Die Verwendung des Bestromungsmuster-Null-Signals ist nicht zuléssig!

Aktivierung der Drehiberwachung:
Einzeleinstellung "Drehliberwachung” siehe Kapitel 9/3.2

Fehlermeldung:

Fehler “digitaler Eingang nicht parametriert” (siehe Fehlerbearbeitung
Tabelle 11-7, KI. 3/Nr. 30)

Anwahl der Funktion ohne Parametrierung fur NIX

Fehler “Drehtiberwachung” (siehe Fehlerbearbeitung Tabellg¢ 11-7,
KI. 3/Nr. 66)

— Motor dreht zu langsam (beim Beschleunigen/Fahren)
— Motor dreht zu schnell (beim Bremsen)
— externer Nullimpuls ausgefallen

— falsche Anzahl Schritte pro Motorumdrehung parametriert (MD52)

Funktionsbeschreibung:

Mit Hilfe des externen Nullimpulses wird die im gesteuerten Betrieb vorge-
gebene Motordrehung in folgender Weise tiberwacht (siehe Bild [9-12)

Der erste eingehende NIX synchronisiert die Drehiberwachung.

Mit jedem weiterhin eingehenden NIX wird gepriift, ob die momentane
Pulsausgabebilanz des Schrittmotors innerhalb eines Fens@8&n

+45° liegt. Bei NIX-Flanken auf3erhalb des zulassigen Fensters wird der
Fehler “Drehliiberwachung” ausgeldst.

Mit jedem FM-Zyklus (2 ms) wird gepriift, ob die Pulsausgabebilanz ein
Fenstert (360 + 45°) seit dem Eingang des letzten NIX verlaf3t. Bei
Positionen auf3erhalb dieses zulassigen Fensters wird der Fehler “Dreh-
Uberwachung” ebenfalls ausgeldst.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Korrektur-
funktionen

Eine Schrittmotordrehung ohne Sollwertvorgabe |6st mit den durch die
ungewollte Drehbewegung zustande kommenden NIX-Flanken dann
ebenfalls einen Fehler “Drehiiberwachung” aus, wenn die bisher vorlie-
gende Sollposition im Bereich aul3erhalb des zulassigen Fensters fir die
NIX—Flanken liegt. Bei ungewolltem Verdrehen aus dem zulassigen Fen-
ster heraus ist nicht erkennbar, ob es sich um eine durch Stérung verur-
sachte Pendelbewegung an einer NIX-Flanken-Position oder um ganze
Motordrehungen handelt.

Die Drehiiberwachung wird beim Uberfahren der Synchronisationsmarke
in der BA "Referenzpunktfahrt” und bei Ausfiihrung der Funktion "Refe-
renzpunkt nachtriggern” automatisch ausgesetzt.

—45°

B/(

NIX

A

+45°
X — Zulassigkeitsbereich fir NIX
A — Auslésepunkt Schleppfehler bei Drehung + (nach 1U + 45°)

B — Auslosepunkt Schleppfehler bei Drehung — (nach 1U + 45°)
NIX = Nullimpuls extern
(Mitte NIX ist Synchronisationspunkt der Drehuberwachung)

Bild 9-12 Relative Lage des Zulassigkeitsbereiches fiir den externen Nullimpuls

Losekompensation

(siehe “Losekompensation” im Kapitel 9.7.2)
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9.7.4

Ubersicht

Analog-Sollwert-

ausgabe

Stellsignaltreiber

Im Stellsignaltreiber erfolgt die Umsetzung des internen Geschwindigkeits-
sollwertes aus der Lageregelung zur Ausgabe an den DAC (Digital-Analog-
Convert) bei anzusteuerndem Servoantrieb bzw. an den DFC (Digital-Fre-
guenz-Convert) bei anzusteuerndem Schrittantrieb.

+ 10 V Schnittstelle

Sollgeschwin-
digkeit

von
Lageregelung

—_—

Geschwindigkeits- L
DAC-Wi
+ + Spannungs- 7~ %
_ zuordnung zur Antriebs-
* + anschaltung
MD19 MD44 MD23 ™| spannungs- | |
MD43 ,—> rampe

Sollwert in der
BA “Steuern”

=

Bild 9-13 Ubersichtsbild Analog-Sollwertausgabe

9-84

Richtungsanpassung

Uber MD19 ist eine Richtungszuordnung zwischen Spannungsvorzeichen des
Stellsignals und der Achsbewegung herstellbar.

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

19.1

Richtungsanpassung | 1 = Drehrichtung Antrieb invertierep -

Offsetkompensation

Durch die im Lageregelkreis befindlichen analogen Baugruppen (D/A-Um-
setzer der FM 453 und Reglerbaugruppe des Antriebs) tritt bedingt durch
Betriebsspannungs- und Bauelementetoleranzen ein Nullpunkfehler auf. Dies
hat zur Folge, daf? bei der FM 453 interner digitaler Drehzahlvorgabe Null

der Antriebsmotor sich unerwiinschterweise bereits dreht. In der Regel haben
Antriebsregler Einstellméglichkeiten zum Nullabgleich. Mit einem tber

MD44 eingestellten Spannungsoffset kann bei der Inbetriebnahme jedoch
FM-seitig ein Nullabgleich der Analogstrecke vorgenommen werden.

Einheit
[mV]

Wert/Bedeutung
-5 000...+5 000

MD Bezeichnung

44 Offsetkompensation

Ermittlung des Offsetwertes siehe Kapitel 7.3.2, Antriebsanschaltung.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Geschwindigkeits-Spannungszuordnung

Das vom Lageregler ermittelte Stellsignal liegt FM-intern als Geschwindig-
keitssollwert vor (siehe Lagekreisverstarkung). Zur Umsetzung dieses Wertes
in das analoge Stellsignal ist FM-intern ein Konvertierungsfaktor (Faktor
DAC) erforderlich. Dieser wird als Quotient aus MD43 und MD23 gebildet.
MD23 beinhaltet die projektierte Maximalgeschwindigkeit der Maschinen-
achse und MD43 den hierfiir von der FM 453 auszugebenden Spannungssoll-
wert des Stellsignals, der als Kompromif3 zwischen einer moglichst hohen
Aufldsung und genligender Regelreserve im Bereich zwischen 8 V und 9,5 V
liegen sollte.

Warnung

Diese Zuordnung mufd unbedingt identisch sein mit der Einstellung des
Antriebs!

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit
23 Maximalgeschwindigkeit 10...500 000 000 [MSR/min]
43 Sollspannung max 1 000...10 000 [mV]

Spannungsrampe

Fur die Spannungsausgabe an den Antrieb bei inaktiver Lageregelung kann
mit MD45 ein rampenférmiger Spannungsanstieg/-abfall parametriert wer-
den. Dies dient zur Beschleunigungs- und damit Strombegrenzung fiir den
Antriebsregler und sollte einer moéglicherweise antriebsseitig vorhandenen
Einstellmdglichkeit vorgezogen werden, da die aktive Lageregelung hier-
durch nicht nachteilig betroffen wird.

In folgenden Situationen wird die Spannungsrampe aktiv:
¢ in der BA “Steuern” standig

* Abbremsen bei Wegnahme der Antriebsfreigabe [AF] (siehe Kap.[9.1.1)
e Abbremsen bei Ubergang der CPU von RUN nach STOP

* Abbremsen bei Fehlerreaktion “Alles AUS” (siEhe Kap. ﬂ[l.l, Tab.[11-4

ond 115

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit
45 Spannungsrampe 0...10 000 000 [mV/s]

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Frequenz-Sollwert-

ausgabe

(Puls/Richtungs-Schnittstelle)

Sollgeschwin-
digkeit
_—
von
Lageregelung

!

MD19

Richtung
Geschwindigkeits- L
DFC-Wer
»| Frequenzzuordnung / i,
zur Antriebs-
anschaltung
e Frequenz- | |

,—> rampe

. MD45 MD54, MD55
Sollwert in der MD56

BA “Steuern” MD57,MD58
MD59, MD60

Bild 9-14 Ubersichtsbild Frequenz-Sollwertausgabe

9-86

Der Schrittantrieb wird tGiber die digitale Schnittstelle “Puls” und “Richtung”
angesteuert. Die Pulsfrequenz bestimmt die Motordrehzahl. Die Pulslange
wird durch FM 453 sténdig automatisch auf ein symmetrisches Tastverhaltnis
1:1 der momentan ausgegebenen Frequenz eingestellt.

Die Richtungsinformation des internen Geschwindigkeitssollwertes wird zum
Signal “Richtung” fur den Schrittantrieb Gberfahrt.

Richtungsanpassung

Uber MD19 ist eine Richtungszuordnung zwischen dem Signalpegel des
Richtungssignals “Richtung” und der Achsbewegung herstellbar. Im Default-
Zustand wird folgende Zuordnung hergestellt:

“Richtung” = 0 - positive Richtung
“Richtung” = 1 - negative Richtung

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

19.1 | Richtungsanpassung |1 = Drehrichtung Antrieb invertieren -
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Geschwindigkeits-Frequenzuordnung

Zur Umsetzung internen Geschwindigkeitssollwertes in den fiir die Program-
mierung der Frequenzausgabesteuerung erforderlichen Sollwert zur Generie-
rung des physikalischen Signals Frequenz ist FM-intern ein Konvertierungs-
faktor (Faktor DFC) erforderlich. Dieser wird aus der Pulsaufldsung des
Schrittantriebes bestimmt und berechnet sich aus der Parametrierung der
Wegzuordnung Uber die Maschinendaten MD11, MD12 und MD52. Bei der
Abhéngigkeitenprufung der Maschinendaten wird kontrolliert, daf3 mit die-
sem Faktor aus der Maximalgeschwindigkeit MD23 eine Frequenz ausgege-
ben wird, die kleiner oder gleich der in MD56 parametrierten Maximalfre-
guenz des Schrittantriebes ist (5.3.1, Tabelle “Abh&ngigkeiten”).
Sie kdnnen also jederzeit einen Schrittmotor einsetzen, dessen Nenndrehzahl
bzw. Nennfrequenz Giber dem Wert liegt, den Sie technologisch an lhrer
Achse maximal benétigen (MD23), niemals jedoch unter diesem Wert liegt.

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

11 Weg pro Geberumdrehung | 1...1 000 000 000 [MSR]
(Teilungsperiode)

12 Restweg pro Geberumdrehung...28%-11) [2-32VSR]
(Teilungsperiode)

23 Maximalgeschwindigkeit 10...500 000 000 [MSR/min]

52 Schritte pro Motorumdrehung 4...10 008)
(Teilungsperiode)

56 | Maximalfrequenz 500...1 000 008 [Hz]

1) siehl, Abhangigkeiten

Hinweis

Das Verhaltnis von MD56 zu MD23 bestimnitht die Drehzahlzuordnung!

Frequenzrampe

Fir die Frequenzausgabe an den Antrieb kann mit MD45 ein rampenférmiger
Frequenzanstieg/-abfall parametriert werden, der von den It. Parametrierung
der Kennlinie zur Geschwindigkeitsfiihrung vorgegebenen Werten abweicht.

In folgenden Situationen wird die Frequenzrampe aktiv:

¢ in der BA “Steuern” standig

 Abbremsen bei Wegnahme der Antriebsfreigabe [AF] (siehe Kap.|9.1.1)
* Abbremsen bei Ubergang der CPU von RUN nach STOP

* Abbremsen bei Fehlerreaktion “Alles AUS” (siehe Kap. [l1.1, Tab. [11-4
un lb

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Einheit

45 Frequenzrampe | 0 = Frequenzrampe It. Kennlinie [Hz/s]
(siehe Kap. 9.7.1L,
Geschwindigkeitsfuhrung

1...10 000 000

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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9.7.5  Antriebsanschaltung

Ubersicht In der Schnittstelle zwischen FM 453 und Antrieb werden auRer dem Stell-
signal fiir die Geschwindigkeitsvorgabe zur Verfahrbewegung der Achse

weitere Signale ausgetauscht.

+ 10 V (DAC-Wert)

Puls (DFC-Wert)
Richtung —: '
_______ Regler bereit
Reglerfreigabe _l | MD37 \ gler berel
Ausgangssignale | Eingangssignale
der FM453  Boost/PWM : | ;I Nullmarke exterm - qor Fu 453
I 1] !
X y ¥ :
|
X1 READY2 NL

=

nur bei Servoantrieb aktiv
nur bei Schrittantrieb aktiv
antriebsunabhangig aktiv

Bild 9-15 Ubersicht Antriebsanschaltung

Reglerfreigabe,
Regler bereit

Diese Signale dienen der Antriebszuschaltung.

"Regler bereit” kann alternativ Uber die Stecker X1 im TTL-Pegel oder X5
im 24 V-Pegel an die FM 453 angeschlossen werden |(siehe Kapitel 4) und
kann bezlglich seines Aktivpegels parametriert werden.

“Reglerfreigabe” wird aktiv als geschlossener Kontakt ausgegeben (siehe
Kapitel 4.2)

9-88

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung

37 Steuersignale

37.0 | Reglerfreigabe | 0: Signal wird nicht verwendet Ausgangssignal
aktiv 1: Signal wird verwendet

37.2 | Regler bereit | 0: Signal ist nicht angeschlossen Eingangssignal
aktiv 1: Signal ist angeschlossen

37.3 | Regler bereit | 0: Regler bereit high aktiv
invertiert 1: Regler bereit low aktiv

37.4 | Regler bereit | 0: amFrontstecker X1 (READY?2)
Eingangswahl | 1: amD-Sub-Stecker X5 (READY1_N)
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Optionale Signale
fur Schrittantrieb

In allen Betriebsarten aulRer Steuern ist das Signal “Reglerfreigabe” un-
abhangig von der Parametrierung fur die Dauer jeder Verfahrbewegung erfor-
derlich. Bei Ausbleiben bzw. Weggang der Reglerfreigabe wéhrend der Be-
wegung wird die Fehlermeldung “Reglerfreigabe fehlt” (SWll-E),
KI. 3/Nr. 61) ausgelost.

In allen Betriebsarten aul3er Steuern ist das Signal “Regler bereit” bei aktiver
Parametrierung (MD37.2) fur die Dauer jeder Verfahrbewegung erforderlich.
Bei Ausbleiben bzw. Weggang der Reglerbereitmeldung wahrend der Bewe-
gung wird die Fehlermeldung “Regler nicht betriebsbereit” (siehe Tab|11-5,
KI. 3/Nr. 62) ausgeldst.

Phasenstromsteuerung ("Boost” oder "PWM”)

Mit dem Schnittstellensignal "Boost” oder "PWM” (Pulsweitenmodulation)
wird durch Phasenstromsteuerung ein leistungsoptimierter Betrieb des
Schrittantriebes mdglich. Die FM 453 realisiert diese beiden Funktionen uber
einen Ausgang durch Wahl tiber Maschinendaten alternativ.

Das Signal kann beziglich seines Aktivpegels parametriert werden.

Signalverhalten:

Bewegungsstatus Ausgangssignal "Boost” | Ausgangssignal "PWM”"

Tastverhaltnis It. MD51

Stillstand inaktiv

statisch aktiv
Tastverhaltnis It. MD50

Beschleunigung/Verzégerungktiv

Konstantfahrt inaktiv

Nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen die verfugbaren Maschinendaten fur die
Parametrierung der Funktion.

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung

37 Steuersignale
37.17 | Boost aktiv

0: Boostfunktion wird nicht
verwendet
1: Boostfunktion wird verwendet

0: PWM-Funktion wird nicht
verwendet

1: PWM-Funktion wird
verwendet

37.19 | Boost/PWM invertiert | 0: Signal high aktiv
1: Signal low aktiv

Ausgangssignal

37.18 | PWM aktiv

48 Boostdauer absolut 1...1 000 000 ms
49 Boostdauer relativ 1...100 %
50 Phasenstrom Fahren | Tastverhéltnis [%)]

=)

51 | Phasenstrom Stillstand siehg Kap. 5.3{1, Abhangigkeitg

Funktion PWM: Das Signal wird als 20 kHz-Frequenz generiert.
Funktion Boost:

Das Signal wird auf maximale absolute und relative Aktivphase Giberwacht.
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Wirkungsweise: PWM

Der Motorphasenstrom kann von 0 % bis 100 % verandert werden. Bei Still-
stand und Konstantfahrt ist eine Strombeeinflussung moglich. Bei Beschleu-
nigung/Verzogerung ist der Strom immer 100 % (max).

e

fPuls

PWM

| A
PWM

100% T | I | I

MD50 T

MDS1 T ——— E—

Wirkungsweise: Boost

Bei Beschleunigung/Verzégerung wird mit dem aktivierten Boost-Signal eine
Stromanhebung in der Antriebseinheit ausgeldst. Die Einstellung des Betra-
ges der Anhebung erfolgt in der Antriebseinheit. Bei Stillstand und Konstant-
fahrt ist der Strom immer 100 %.

- ;

IBoost ‘l‘ ] ] .

fPuls

100 %
[

Nullimpulsbildung

Zur Unterstutzung der Synchronisation der Schrittmotorachse wird von der
FM 453 ein von der Achsbewegung abhangiges zyklisches Eingangssignal als
Nullmarke verarbeitet (siehe Kapitel 4.6). Dieses Signal kann alternativ das
"Bestromungsmuster Null”-Signal des Schrittantriebes bzw. ein pro Schritt-
motorumdrehung einmaliges Signal "Nullimpuls extern” (z. B. Initiator) sein.
Das Signal wird Uber den Eingang NL angeschlossen. Es kann beziiglich
seines Aktivpegels parametriert werden.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Folgende Falle sind zu unterscheiden:

Technische Realisierung

Signalform

Parametrierung

Signalgeber an der Motorachse
(z. B. Initiator)

Aktivphase Uber mehrere Motorschrit
einmal pro Umdrehung

€Nullimpuls extern”

Zyklisches pro Motorumdrehung einmalig
Signal vom Schrittantrieb (z. B. Nullspur
eines motorintegrierten Inkrementalgebe

s)

eaktivphase Uber einen Motorschritt, ei
mal pro Umdrehung

h:Bestromungsmuster Null
und MD53 =0

d

Signal vom Schrittantrieb.

Im Bestromungsmuster zyklisch einmalig

eaktivphase im Bestromungsmuster N
des Schrittantriebes, n-mal pro Umdr
hung (n = Bestromungsmusterzahl)

LlIBestromungsmuster Null
eund MD53 = n

b

Bei Vorliegen des Signales “Nullimpuls extern” ist die Funktion Drehiiberwa-
chung (siehie Kapitel 9.7|3) realisierbar.

Nachfolgende Tabelle zeigt Ihnen die verfligbaren Maschinendaten fiir die
Parametrierung der Funktion.

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung
37 Steuersignale
37.24 | Bestromungsmuster Null | 0: Bestromungsmuster Null| Eingangssignal
aktiv wird nicht verwendet
1: Bestromungsmuster Null
wird verwendet
37.25 | Bestromungsmuster Null | 0: Bestromungsmuster Null
invertiert high aktiv
1: Bestromungsmuster Null
low aktiv
37.26 | Nullimpuls extern aktiv 0: Nullimpuls extern
wird nicht verwendet
1: Nullimpuls extern
wird verwendet
37.27 | Nullimpuls extern invertiert 0: Nullimpuls extern
high aktiv
1: Nullimpuls extern
low aktiv
53 Schrittzahl pro Bestro- | 4...403)
mungsmuster-Zyklus

1) vergleichen Sie hierzu die Unterlagen des Schrittantriebsherstellers
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9.8 Digitale Ein-/Ausgange (Auftrags-Nr. 101)

Ubersicht Je vier digitale Ein-/Ausgéange der FM 453 sind anwendungsspezifisch ver-
wendbar.

Die Vereinbarungen/Parametrierungen hierzu erfolgen in den Maschinenda-
ten MD34 bis MD36.

Die Signale werden im FM-Zyklus bearbeitet.

Durch RucklesenAuftrags-Nr. 101) ist der Signalzustand der digitalen Ein-
und Ausgange erkennbar.

Funktionsparame- Die Tabelle 9-13 zeigt Ihnen die Funktionszuordnung je digitalen Ein-/Aus-
ter gang.

Tabelle 9-13  Funktionsparameter digitale Ein-/Ausgénge

MD Bezeichnung Datentyp, Bitfeld/Bedeutung
34 |digitale Eingang® |10 11 12 13
0 8 16 24= Start exteth
1 9 17 25 = Freigabeeingang
2 10 18 26 = externer Satzwechsel
3 11 19 27 = fliegendes Istwert setzen
4 12 20 28 = Messen (fliegendes Messer,
Langenmessurfd)
5 13 21 29 = Referenzpunktschalter fur
Referenzpunktfahfl
6 14 22 30 = Umkehrschalter fur
Referenzpunktfahfl
35 |digitale Ausgange |Q0 Q1 Q2 Q3
0 8 16 24 = Position erreicht, Halt
1 9 17 25 = Achsbewegung vorwarts
2 10 18 26 = Achsbewegung riickwarts
3 11 19 27 = Anderung M97
4 12 20 28= Anderung M98
5 13 21 29 = Startfreigabe
7 15 23 31 = Direktausgabe

1) siehd Kap. 5.3]1, Abhangigkeiten

2) Signallange 2 - FM-Zyklus

Pegelanpassung

MD Bezeichnung Wert/Bedeutung Kommentar

36 Eingangsanpassur|¢ = 10 invertiert aktivierend fir
9 =11 invertiert die Funktion ist
10 = 12 invertiert immer die Vor-
11 = 13 invertiert derflanke

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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9.8.1 Funktionsbeschreibung digitale Eingange

Start extern

Freigabeeingang

Die Steuersignale der Achse beinhalten das Startsignal, welches in den Be-
triebsarten "Referenzpunktanfahren”, "MDI” und "Automatik” eine Positio-
nierung auslost. Mittels des digitalen Einganges "Start extern” und Steuersi-
gnal (ST) wird eine ODER-Verknuipfung hergestellt.

Start extern ist am digitalen Eingang 11 angeschlossen.

Beispiel
ST 1]

di ) s 5 z1 |3 Starten der Positionierung
ig. Eingang "Start extern” <]

Eingang I1 nicht invertiert (MD36) | Eingang 11 invertiert (MD36)
[ |
I U
\
3 — 1 Lo L
\

Mindestsignallange am digitalen Eingang: = 2+ FM-Zyklus

Voraussetzung fir eine Positionierung/Bewegung/Ausgabe der Achse ist das
Setzen des Freigabeeinganges, falls mit MD34 parametriert. Mit Zurlckset-
zen wird die Bewegung angehalten (externe Bewegungsfreigabe).

¢ Bei den Betriebsarten "Tippen” und "Steuern” erfolgt die Bewegung der
Achse solange die UND-Verknipfung von SteuersigRal R und
Freigabeeingang besteht.

Beispiel
R+ bzw. R— 1 3
) & L Ppositionierung
Freigabe ]
1| L

2 L
3 L

¢ In den anderen Betriebsarten ist folgendes zu beachten:

Ist nach einer Startflanke der Freigabeeingang noch nicht gesetzt, so wird
diese Startflanke intern gespeichert und zusétzlich "Warten auf Freigabe”
in den Rickmeldesignalen angezeigt. Mit Setzen des Einganges beginnt
die Bewegung und die gespeicherte Startflanke wird geldscht (ein Stop
|6scht ebenfalls die gespeicherte Startflanke).
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Externer Satz-
wechsel

Fliegendes Istwert
setzen

Messen

Referenzpunkt-
schalter fur Refe-
renzpunktfahrt

Umkehrschalter fur
Referenzpunktfahrt

siehé Kapitel 1H, 9.3.b

siehe Kapitel 9.3.10
sieh¢ Kapitel 9.2.3

sieh¢ Kapitel 9.2.3

9.8.2 Funktionsbeschreibung digitale Ausgange (Auftrags-Nr. 15)

Ausgabe von PEH,
FR+, FR—, SFG

Ausgabe Ande-
rung M97 bzw. M98

Direktausgabe

9-94

Die Ruckmeldesignale Position erreicht, HRIEH), Achsbewegung

vorwarts (FR+), Achsbewegung riickwarts (FR-) und Startfrei(fsi€)

werden zusatzlich Gber digitale Ausgange ausgegeben. Die Parametrierung
der Ausgangszuordnung erfolgt tiber MD35.

Das Riickmeldesignal Anderung der M-Funktion (AMF) fiir die M-Funktio-
nen M97 bzw. M98 wird als digitaler Ausgang ausgegeben. Damit kdnnen
diese M-Funktionen (Schaltsignale) ohne Verzégerung durch die Anwender-
Zykluszeit angewandt werden.

Die durch MD35 mit "Direktausgabe” parametrierten Ausgange QO...Q3
(D_OUTL1...D_0UT4) kdénnen mittels Anwenderprogranfafrags-Nr. 15)
direkt genutzt und tber die FM 453 mitgesteuert werden.

Da im Anwender-DB fir Auftrag 15 und Auftrag 101 der gleiche Speicher
benutzt wird, dirfen die Auftrage nicht gleichzeitig im Zyklus genutzt wer-
den.

Hinweis

Die Ausgange unterliegen der Abschaltung bei Baugruppenfehlern der Feh-
lerklassen mit Reaktion “Alles Aus”.
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9.9 Softwareendschalter

Ubersicht

/N

Wirkung der Soft-
wareendschalter in
den Betriebsarten

Wirkung der Soft-
wareendschalter
bei Nachfihrbe-
trieb

Reaktion nach
Fehler

Um den Arbeitsbereich zu begrenzen, werden durch Eintragungen in den Ma-
schinendaten (MD21 und MD22), die Anfang- und -Endeendschalter festge-
legt. Diese Endschalter sind mit der Synchronisation der Achse aktiv.

Werden die Endschalter nicht benétigt, sind in den Maschinendaten (MD21
und MD22) Werte einzutragen, die auRerhalb des mdoglichen Arbeitsbereiches
liegen oder die Uberwachung ist iiber das Anwenderprogramm abzuschalten.

Warnung

Die Softwareendschalter ersetzen nicht die Hardwareendschalter fir NOT-
AUS-Reaktionen.

Betriebsart "Tippen”

Am Endschalter wird die Fahrbewegung an der Endschalterposition angehal-
ten und Fehler gemeldet.

Betriebsart "Steuern”

Liegt der Istwert auRerhalb der Endlage wird die Fahrbewegung angehalten
und Fehler gemeldet. Die Endschalterposition wird um den Betrag des
bendtigten Bremsweg tberfahren.

Betriebsart "Referenzpunktfahrt”
ohne Wirkung
Betriebsarten "SchrittmaRfahrt relativ’, "MDI”, "Automatik”

Es wird bereits angehalten bzw. nicht gestartet, wenn beim Einlesen der Soll-
position diese aul3erhalb des Arbeitsbereiches liegt. Es wird Fehler gemeldet.

Sonderfélle sind:
« Endlosfahren fir (-) fur fliegendes Istwert setzen (G88 §iehe Kapitel 10)
e Endlosfahren fur (+) fir fliegendes Istwert setzen (G89 $iehe Kapitel 10)

Liegt der Istwert auRRerhalb der Endlage wird Fehler gemeldet.

Verlassen der Endlage bzw. Fahren in den Arbeitsbereich nach Fehler
1. Quittung der Fehlermeldung!

2. Fahren mittels den Betriebsarten "Tippen”, "Steuern”, "Schrittmaffahrt
relativ’ oder "MDI” in den Arbeitsbereich.
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Rundachse

Endlage von MRantang kann groRRer sein als Midge.

Bei Fahren in den Arbeitsbereich (z. B. Endlage war vorher ausgeschaltet)
wird immer der kirzeste Weg gewahilt.

Werden beide Defaultwerte parametriert, sind die Softwareendschalter inak-
tiv.

9.10 ProzelRalarme

Ubersicht

ProzefRRalarmgene-
rierung

Anwenderhinweis

9-96

ProzeRalarme sind Alarme, die Zustande im laufenden Prozel3 dem Anwen-
derprogramm schnell melden.

Mit dem entsprechenden Einstellen des Maschinendatums (MD5) wird fest-
gelegt, welche Signale dem AWP schnell mitgeteilt werden.

ProzefRRalarmgenerierung erfolgt tiber Maschinendatum MD5:

MD Bezeichnung Bedeutung

5 | ProzeRalarmgenerierung | 0 = Position erreicht
(Datentyp — Bitfeld) 1 = Langenmessung beendet
3 = fliegender Satzwechsel

4 = fliegendes Messen

Die Alarmbearbeitungsroutine missen Sie im OB 40 programmieren.

Voraussetzung ist, die ProzeRalarmmeldung wurde bei der Konfiguration

(siehg Kapitel 5) aktiviert.
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Ubersicht

Verfahrprogramme

Programmname

Programmnummer

Verfahrsatz

Programmstruktur

Zur Ausfuhrung der gewilinschten Arbeitsgange in der Betriebsart “Automa-
tik” der Maschinenachse (Reihenfolge, Position usw.) werden von der Bau-

gruppe FM 453 bestimmte Informationen bendtigt. Diese Informationen wer-
den mit "FM 453 parametrieren” (Verfahrprogrammerstellung) in Form eines
Verfahrprogrammes programmiert (Anlehnung an DIN 66025).

Jedes Verfahrprogramm wird unter einer Programmnummer abgelegt.
Ein Verfahrprogramm besteht aus maximal 100 Verfahrsatzen.

Die Programmnummer und die Verfahrsatze werden in ein internes Format

(siehg Kapitel 9.3.12) gewandelt im entsprechenden Datenbaustein verpackt

und in die Baugruppe Ubertragen. Dort wird es verwaltet.

Die Anzahl der mdglichen Programme ist vom zur Verfiigung stehenden
Speicher (max 16 KByte) und von der jeweiligen Programmléange der einzel-
nen Programme abhéangig.

Programmlénge in Byte: 110 + (20 x Anzahl Verfahrsétze)

Jedes Programm kann einen Namen erhalten (optional).

Der Programmname hat max. 18 Zeichen und wird im Programm gespei-
chert.

Es ist eine Programmnummer von 1 bis 199 mdglich.
Ein Verfahrsatz enthalt alle Daten zur Ausfiihrung eines Arbeitsschrittes.

Ein Programm besteht aus mehreren Satzen. Jede Satz-Nr. gibt es nur einmal
und in aufsteigender Reihenfolge.

Nachfolgend ein Beispiel zur Programmstruktur.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

10-1



Programmierung von Verfahrprogrammen

/' N G1 G2 G3 X/t F M1M2 M3DL P
5 90 500 000 100 000 10 Programm-
————————————————————————— anfang =
6 91 niedrigste
7 Satznum-
. mer
45
_________________________ Programm-
46 2 ende = M2
oder M30
Kapiteltbersicht Im Kapitel finden Sie auf Seite
10.1 Verfahrsatze
10.2 Ablauf von Programmen und Bearbeitungsrichtung
10.3 Satziibergéange
10.1 Verfahrsatze
Satzstruktur Das nachfolgende Bild gibt Ihnen einen Uberblick iiber die Struktur der Ver-
fahrsatze.
/ N G1 G2 G3 Xit F M1 M2 M3 D L P
! — Kennzeichnung eines Ausblendsatzes

N — Satznummer
G1 — G-Funktion der 1. Funktionsgruppe

G2 — G-Funktion der 2. Funktionsgruppe } siehefTab. 10-1]
G3 — G-Funktion der 3. Funktionsgruppe

Xt — Position/Verweilzeit
F — Geschwindigkeit
M1 — M-Funktion der 1. Funktionsgruppe

M2 — M-Funktion der 2. Funktionsgruppe sieh
M3 — M-Funktion der 3. Funktionsgruppe

D - Werkzeugkorrekturnummer
L - Aufruf eines Programmes als Unterprogramm
P - Anzahl der Unterprogrammaufrufe

10-2
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Ausblendbare
Satze /

Satznummer N

G-Funktions-
gruppe 1...3

G-Funktionen

Programmsatze, die nicht bei jedem Programmdurchlauf ausgefihrt werden
sollen, kénnen durch das Zeichen "/" als ausblendbare Satze gekennzeichnet
werden. Bei der Programmbearbeitung kann mittels des Steuersignales "Satz
ausblenden” entschieden werden, ob Ausblendsatze tUbersprungen werden
sollen. Der letzte Satz darf nicht ausblendbar sein.

Das Programm wird in aufsteigender Reihenfolge der Satznummern 1...255
bzw. bei Riickwartsbearbeitung in fallender Reihenfolge bearbeitet.

Pro Verfahrsatz kann nur eine G-Funktion aus jeder G-Funktionsgruppe ein-
getragen werden.

Nachfolgendes Bild zeigt Ihnen ein Beispiel dazu.

/' N Gl G2 G3 X/t F M1 M2 M3 D

10 90 34 43 100 000 400 00 10

Die Tabelle 10-1 listet Ihnen die moglichen G-Funktionen in den einzelnen
G-Funktionsgruppen auf.

Tabelle 10-1  G-Funktionen

G-Nr. G-Funktion G-Funktions-
gruppe
04D | Verweilzeit
87 Abwahl MeRsystem-Verschiebung fir fliegendes Istweft
setzen
8sl) Endlosfahren fiir (=) fir fliegendes Istwert setzen 1
89l Endlosfahren fiir (+) fur fliegendes Istwert setzen
90 Absolutmaf
91 Kettenmaf}
30 100 % Override Beschleunigung/Verzdgerung
31 10 % Override Beschleunigung/Verzégerung
32 20 % Override Beschleunigung/Verzdgerung
. 2
539 QO % Override Beschleunigung/Verzégerung
43 Werkzeugkorrektur (+)
44 Werkzeugkorrektur ()
501 | externer Satzwechsel 3
60 Satzwechsel Genaulbal
64 fliegender Satzwechsel, Bahnsteuerbetrieb

1) Diese G-Funktionen sind nur satzweise wirksam. Die anderen G-Funktionen bleiben
bis auf Widerruf erhalten.

G30, G90 und G64 sind diginschaltstellungennach Programmanfang.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Verweilzeit GO4

Satzwechsel G60,
G64 (Einfahrbedin-

gungen)

Externer Satz-
wechsel (G50) mit
Restweg léschen

Beispiel "externer
Satzwechsel”

10-4

Ein Verfahrsatz mit Verweilzeit darf auf3er dieser G-Funktion und der Zeitan-
gabe nur noch M-Funktionen enthalten.

Fur die Verweilzeit gilt:

Benennun untere obere Einheit
9 Eingabegrenze Eingabegrenze
Verweilzeit 2 100,000 ms

Ungerade Eingabewerte werden aufgerundet. Verweilzeiten sind nur satz-
weise wirksam.

Wird bei G04 im Satz kein Wert eingegeben, gilt die untere Eingabegrenze.

Bei G60 wird die programmierte Position genau angefahren und die Vor-
schubbewegung gestoppt (Satzwechsel Genauhalt).

G64 bewirkt, dalR der folgende Satz mit Erreichen des Bremseinsatzpunktes
sofort bearbeitet wird (fliegender Satzwechsel).

G60 und G64 schliel3en sich gegenseitig aus und sind selbsthaltend.

M-Befehle haben Auswirkung auf den G64-Betrieb.
(Ausfihrliche Beschreibung si¢he Kapitel 1D.3).

Mit der Funktion "externer Satzwechsel” wird, ausgeldst durch einen digita-
len Eingang, ein fliegender Satzwechsel durchgefiihrt. Der schnelle Eingang
muf3 mit der Funktion "externer Satzwechsel” Giber Maschinendatum MD34
parametriert werden.

Die Funktion ist nur satzweise wirksam (kein EinfluR auf G60 und G64).

Die nachfolgenden Bilder zeigen Ihnen die Programmstruktur und den Pro-
grammablauf eines Beispiels fiir "externen Satzwechsel”.

/I N Gl1 G2 G3 X/t F M1 M2 M3 D
10 50 10 000
20
VoA
N10 N20
Q

i

NN

~Y

E - digitaler Eingang

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Erlauterungen zum
Beispiel "externer
Satzwechsel”

Fliegendes Istwert
setzen G87, G88,
G89

Die Achse fahrt solange, bis am digitalen Eingang ein Signalwechsel von 0
auf 1 stattfindet. Dadurch werden folgende zwei Reaktionen ausgelést:

¢ fliegender Satzwechsel und somit sofortige Bearbeitung des Satzes N20

¢ Abspeichern der Istposition zum Zeitpunkt des o. g. Signalwechsels in
"Istwert-Satzwechsel”. Diese Position ist auch die Ausgangsposition fiir
eine darauffolgende KettenmalRprogrammierung.

Je nach Situation wird N20 wie folgt bearbeitet:

¢ |st die Satzposition in N20 kleiner als die Istposition zum Zeitpunkt des
Eintreffens des digitalen Einganges (Richtungsumkehr) wird angehalten
um anschliel3end in Gegenrichtung die Position anzufahren.

e Istim Satz N20 keine Position programmiert wird die Bewegung abge-
bremst, die in N20 programmierten Funktionen ausgefiihrt und anschlie-
Rend auf den nachsten Satz Ubergegangen (auf3er wenn MO, M2, M30 im
Satz steht)

* Wenn der programmierte Weg im Satz N20 kleiner als der Bremsweg ist,
wird die programmierte Position Giberfahren und anschliel3end durch
Richtungsumkehr positioniert.

Erfolgt am digitalen Eingang kein Signalwechsel, so wird die Zielposition
von N10 angefahren mit folgendem weiteren Verhalten:

Mit Erreichen der Zielposition wird die Fehlermeldung "digitaler Eingang
nicht angesteuert” (siehe Tabelle 11-5, KI. 2/Nr. 15) ausgegeben.

Die Funktion "fliegendes Istwert setzen” wird programmiert und durch einen
digitalen Eingang ausgeltst, wobei der Satzwechsel fliegend erfolgt und
gleichzeitig der Istwert auf ein neues Mal3 (programmierte Koordinate) ge-
setzt wird. Der digitale Eingang muf3 mit der Funktion "fliegendes Istwert
setzen” Uber Maschinendatum MD34 parametriert sein.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beispiel "fliegen- Die nachfolgenden Bilder zeigen lhnen die Programmstruktur, den Pro-
des Istwert setzen” grammablauf und den Istwertverlauf eines Beispiels fiir "fliegendes Istwert
setzen”.
/I N G1I G2 G3 X/t F M1 M2 M3 D
10 90 100 400 000
15 89 (88) 50 200 000
20 90 300 400 000
25 87 400 400 000
Vv A
N10 N15 N20 N25

> > ‘

Y

! N\ t
Richtungsumkehr
E T |

‘ t

\/

Y

E
N10 N15 N25
’—ﬂ4> <
f } } } } } } } } » X MaRsystem
0 50 100 150 200 [250 300 350 400 normal
N20
Mafsystem —_— > X
verschoben 0 50 100 150 200 250 300 350 400
E - digitaler Eingang
10-6 Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Erlauterungen zum
Beispiel "fliegen-
des Istwert setzen”

Fliegender Satzwechsel von N10 auf N15, wobei G89 eine Bewegung in po-
sitiver Richtung und G88 eine Bewegung in negativer Richtung mit der pro-
grammierten Geschwindigkeit von N15 bewirkt.

Die Achse fahrt nun solange in die vorgegebene Richtung, bis am digitalen
Eingang ein positiver Flankenwechsel erfolgt. Dadurch werden folgende Re-
aktionen ausgelost:

¢ fliegender Satzwechsel und sofortige Bearbeitung des Satzes N20

¢ fliegendes Istwert setzen auf die Satzposition von N15 (im Beispiel 50)
und damit Verschiebung des Koordinatensystems

e Retten des aktuellen Istwertes

Die programmierte Position im Satz N20 bezieht sich auf das verschobene
Koordinatensystem.

Mit dem Satzwechsel von N20 nach N25 hebt G87 die Koordinatensystem-
Verschiebung auf und bewirkt eine BezugsmalR-Programmierung auf die
Satzposition von N25.

Uber "Istwert-Satzwechsel” kann der gerettete Istwert ausgelesen werden.

Die Verschiebung des Koordinatensystems bleibt erhalten, bis sie durch G87
oder einen Betriebsartenwechsel abgewahlt wird. Es ist moglich, die vorhan-
dene Verschiebung des Koordinatensystems in verschiedenen Programmen zu
nutzen. Das Koordinatenssystem kann erneut verschoben werden, ohne vor-
her eine bestehende Verschiebung Koordinatensystems abzuwéhlen.

(88, G89 kann mehrmals programmiert werden. Die Verschiebung bezieht
sich jeweils auf den Urzustand. Die Softwareendschalter werden immer mit
verschoben.

Fallt der Signalwechsel des digitalen Einganges aus, so fahrt die Achse bis
zum Erreichen der Endschalter.

Hinweis

Die G-Funktionen G87, G88 und G89 sind nur satzweise wirksam und mus-
sen bei Bedarf wieder neu angewahlt werden.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

10-7



Programmierung von Verfahrprogrammen

Mafangaben G90,
G91

Bezugsmalein-
gabe G90

KettenmalReingabe
G91

10-8

Die Verfahrbewegung zu einem bestimmten Punkt kann durch
e Bezugsmaleingabe (AbsolutmaReingabe) G90 oder

¢ KettenmalReingabe (relative Malieingabe) G91
beschrieben werden.

Zwischen Bezugsmaleingabe und Kettenmaleingabe kann beliebig umge-
schaltet werden.

Der Einschaltzustand ist Bezugsmalf3-Programmierung G90.
G90 und G91 sind selbsthaltend.

Bezugsmaleingaben sind absolute MaRangaben, die sich meist auf das Koor-
dinatensystem beziehen.

|/NGlGZGS Xt F M1 M2 M3 D

90 20 100
@7 Programmierte Istposition
Position
Y

0 10 20 30 40 50 mm

Bild 10-1 Bezugsmafeingabe G90

Hinweis

Um eine exakte Programmwiederholung zu garantieren, sollte im 1. Satz
eine Bezugsmal3-Programmierung sein.

Kettenmaleingaben sind inkrementelle MaRangaben, die sich auf die letzte
Istposition beziehen.

|/NG1 G2 G3 Xt F M1 M2 M3 D
91 —30 100

é; Programmierte Istposition
Position

0 10 20 30 40 50 mm

Bild 10-2 Kettenmaleingabe G91

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Achse als Rund-
achse

Wird die Achse als Rundachse betrieben, ist das Mel3system so anzupassen,
dal sich die Maleinteilung auf den Vollkreis bezieht (z.°Buritl 360).

¢ Bezugsmaleingabe G90

Beim \ollkreis mit 360 ergibt sich bei der Bezugsmaf3-Programmierung
(G90) die Besonderheit, dal’ es immer zwei Moéglichkeiten zum Erreichen
der Sollposition gibt.

Maoglichkeit 1 Maoglichkeit 2
Sollposition ° Istposition Sollposition 0° Istposition

315° 45°

<
225°  Tt-p-T 135° 225° Tt 135°

180° 180°
bei Richtungsvorgabe R+

/' NGl G2 G3 X/t F M1 M2 M3 D
10 90 315 100

Bild 10-3 Rundachse

Moglichkeit 1:

Die Achse wabhlt bei G90 von sich aus immer den kiirzeren Weg zum Er-
reichen der Sollposition von 4%iber G auf 315.

Maoglichkeit 2:

Mittels der Steuersignale (R+) bzw. (R-) kann die jeweilige Richtung der
Achse aufgezwungen werden. In diesem Beispiel véniddgr 180 auf

315°. (R+) bzw. (R-) missen bei der Aktivierung der Positionierung
(START) bereits anstehen.

Hinweis

Die Vorgabe der Richtung (R+) bzw. (R—) mul3 rechtzeitig erfolgen. Dem
momentan aktiven Verfahrsatz, einschlielich den voraus berechneten Ver-
fahrsatzen (max. 4) bei G64-Betrieb, kamcht nachtraglich die Verfahr-
richtung aufgezwungen werden.

Die Realisierung mit Moglichkeit 1 oder 2 ist dem Anwender Uberlassen.

¢ Kettenmaleingabe G91

Bei der Kettenmal3-Programmierung G91 ergibt sich die Drehrichtung der
Rundachse aus dem Vorzeichen des Positionssollwerts. Mehrere Umdre-
hungen lassen sich programmieren, wenn als Positionssollwert ein

Wert > 360 angegeben wird.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Beschleunigungs- Mittels des Beschleunigungs-Overrides lassen sich das Beschleunigungs- und

Override G30...G39 Verzdgerungsverhalten der Positionierungen beeinflu3en. Die Beschleuni-
gungs- und Verzdgerungswerte sind durch Maschinendaten festgelegt. Durch
G30 bis G39 kann im Verfahrsatz eine prozentuale Reduzierung beider Werte
erreicht werden. Diese Funktionen sind selbsthaltend.

G-Funktion

30 100 % Override Beschleunigung/\Verzégerung
31 10 % Override Beschleunigung/Verzdgerung
bis

39 90 % Override Beschleunigung/Verzégerung

Die Veranderung des Beschleunigungs-Overrides im Programm verhindert
den fliegenden Satzwechsel. Daraus folgt, da im vorhergehenden Satz
G60-Verhalten erzwungen wird.

Die Abwahl des Beschleunigungs-Overrides erfolgt bei:
¢ Betriebsartenwechsel
¢ Ricksetzen der Achse durch Restart (Einzelkommando)

¢ Programmwechsel und Programmende

Werkzeugkorrektur Mit der Werkzeugkorrektur besteht die Méglichkeit, ein vorhandenes Bear-
(WZK) G43, G44 beitungsprogramm auch nach Anderung der WerkzeugmaRe weiter zu ver-
wenden.

Die Anwahl der Werkzeugkorrektur erfolgt durch G43 bzw. G44 und der
Werkzeugkorrekturnummer D1...D20. Die Abwahl der Werkzeugkorrektur
erfolgt durch G43 bzw. G44 und der Werkzeugkorrekturnummer DO.

Es stehen insgesamt 20 Werkzeug-Korrekturspeicher und Werkzeug-Ver-
schleiBspeicher zur Verfigung. Die Werte werden tber den Datenbaustein
"Werkzeugkorrekturdaten” in die Baugruppe geladen und remanent gespei-
chert. Die Berlicksichtigung der Werkzeugkorrektur erfolgt sowohl bei An-,
Um- und Abwabhl erst bei der folgenden Positionierung.

Eine angewahlte Werkzeugkorrektur bleibt solange erhalten, bis sie entweder
abgewahlt oder durch eine neue ersetzt wird. Ebenfalls bewirkt ein Betriebs-
artenwechsel, Programmwechsel und Programmende die Abwahl der Werk-
zeugkorrektur.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Varianten der Die Werkzeugkorrektur setzt sich aus zwei Korrekturwert-Komponenten zu-
Werkzeugkorrektur sammen:

¢ Werkzeug-Langenkorrektur

Unter Werkzeug-Langenkorrektur ist die tatsachliche Werkzeuglange vom
Werkzeug-Nullpunkt bis zur Werkzeugspitze zu verstehen.

¢ \Werkzeug-Langenverschleild

Mittels des Werkzeug-LangenverschleiRes kann die Werkzeug-Langen-
veranderung in Folge eines Verschleil3es auf zwei Arten kompensiert wer-
den:

absolut: Festlegung eines festen VerschleiBwertes

additiv: Zum aktuellen Inhalt des Werkzeug-LangenverschleiRes wird ein
"Offsetwert” addiert.

Werkzeug neu Werkzeug Verschleil? a Werkzeug Verschleil3 b

Werkzeug-
Nullpunkt
A

l D Dvadd | Dv
DL Vabs

Bild 10-4 Werkzeugkorrektur

Erlauterungen zum Bild:

Die Werkzeugkorrektur setzt sich somit aus Werkzeug-Langenkorrektur und
Werkzeug-Langenverschleild zusammen:

D=D_-Dv

Dv = Dvabs* Dvadd

D — Werkzeugkorrektur

DL _ Werkzeug-Langenkorrektur (positiv oder negativ)
Dy _ Werkzeug-Langenverschleil3 (positiv oder negativ)

Dvaps — Verschleil3 absolut (positiv oder negativ)
Dvapp — Verschleil3 additiv (positiv oder negativ)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01 10-11



Programmierung von Verfahrprogrammen

Richtung der Mit den Funktionen G44 (-) und G43 (+) wird der Positionswert in der Form
Werkzeugkorrektur korrigiert, dal3 die Werkzeugspitze die programmierte Sollposition erreicht.

e Werkzeugkorrektur negativ G44

In der Regel zeigt das Werkzeug in negativer Richtung auf das Werk-
stuck. Mit der Zustellung wird der Positionswert (Verfahrweg) kleiner.

Bezogen auf das Mel3system wird somit folgende Position angefahren:
Xms= Xsoll + (D)

Xms— Position des MeRRsystems
Xsoll— programmierte Sollposition
D - Werkzeugkorrektur

e Werkzeugkorrektur positiv G43

Mit der Zustellung wird der Positionswert (Verfahrweg) gréRer. Die Kor-
rektur des Positionswertes erfolgt durch:

Xms= Xsoll — (D)

Um eine Werkzeugkorrektur im Verfahrsatz programmieren zu kénnen, muf3
mindestens die Werkzeug-Langenkorrektur eingegeben werden. Soll trotz
Anwahl keine Korrektur verrechnet werden, missen Werkzeug-Langenkor-
rektur und Werkzeug-Langenverschleild mit 0 vorgegeben werden.

Das Loschen eines Werkzeug-Langenverschleil3es erfolgt durch die absolute
Eingabe von O.

Position X Positionen kénnen mit negativen bzw. positiven Vorzeichen eingegeben wer-
den. Bei der Eingabe von positiven Werten kann die Angabe des Vorzeichens
entfallen.

Benennun untere obere Einheit
9 Eingabegrenze Eingabegrenze

Position —1 000000000 | +1000000000| MSR laut MD7

Geschwindigkeit F Die eingegebene Geschwindigkeit wird mit dem Override verrechnet. Wird
der Geschwindigkeitswert zahlenmaRig gréRer als die max. zulassige Ge-
schwindigkeit, so erfolgt eine Begrenzung auf die Gré3e des Maschinenda-
tums. Die Geschwindigkeiten sind selbsthaltend und miissen nur bei einer
Anderung neu eingegeben werden.

Benennun untere obere Einheit
9 Eingabegrenze Eingabegrenze

Geschwindigkeit 10 500 000 000 MSR It. MD7/min

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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M-Funktionen

Halt am Satzende
MO

Programmende
M2, M30

Es kdnnen max. drei M-Funktionen in einem Verfahrsatz programmiert wer-
den, wobei M1, M2 und M3 beliebig belegt werden kénnen. Die Ausgaberei-
henfolge der M-Funktion ist immer M@M2—M3 (Erlauterungen zur Aus-

gabe siehie Kapitel 9l1).

Nachfolgendes Bild zeigt Ihnen ein Beispiel dazu.

/I N Gl G2 G3 Xt F M1 M2 M3 D

10 90 34 43 100000 40000 10 11 12 1

Tabelle 10-2 M-Funktionen

M-Nr. M-Funktion M-Funktions-
gruppe

0 Halt am Satzende

2,30 Programmende

1, 3...17 | Anwenderfunktionen

18 Endlosschleife (Sprung zum Programmanfang) 123

19...29, | Anwenderfunktionen
31...96

97, 98 Anderungssignal als digitaler Ausgang programmiefbar

99 Anwenderfunktionen

MO, M2, M18 und M30 werden immer am Ende der Verfahrbewegung ausge-
geben.

MO, M2, M18 und M30 in einem Satz schlie3en sich gegenseitig aus.

Wird in einem Verfahrsatz als M-Funktion die M-Nr. O programmiert, so wird
bei Abarbeitung des Verfahrsatzes am Satzende angehalten und MO ausgege-
ben. Erst eine erneute START-Flanke bewirkt eine Fortsetzung des Verfahr-
programmes.

Werden M2 oder M30 in einem Satz programmiert, so erfolgt nach dem Posi-
tionieren die Ausgabe der M-Funktion mit anschlieRenden Programmstop
und ein Sprung zum Programmanfang. Mit der Startflanke kann das Pro-
gramm wieder gestartet werden. M2 bzw. M30 ist stets die letzte Ausgabe im
Satz.

Ist das Programm als Unterprogramm aufgerufen, erfolgt der Sprung ins
Hauptprogramm. In diesem Fall werden M2 bzw. M30 nicht ausgegeben.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Endlosschleife
M18

Anderungssignal
als dig. Ausgang
M97, M98

Werkzeugkorrek-
turnummer D

Unterprogramme-
aufruf P, L

10-14

M18 wird stets als letzte M-Funktion im Satz ausgegeben.
Es werden folgende zwei Falle unterschieden:

¢ Die M-Funktion M18 wird wie jede andere M-Funktion ausgegeben. Erst
nach vollstandiger Abarbeitung des Satzes (einschlie3lich M18) erfolgt
ein Ricksprung an den Programmanfang.

¢ Wird die M-Funktion M18 allein im letzten Satz eines Verfahrprogram-
mes programmiert, so erfolgt keine Ausgabe der M-Funktion, sondern die
Achse fiihrt einen sofortigen Ricksprung an den Programmmanfang
durch.

Ist M97 oder M98 in einem Satz programmiert, so erfolgt die M-Funktions-
ausgabe (ber die digitalen Ausgange entsprechend Eintrag im Maschinenda-
tum MD35 analog den Ruckmeldesignalen.

Es stehen 20 Werkzeugkorrekturnummer (D1...D20) zur Verfligung. DO be-
wirkt zusammen mit G43 oder G44 eine Abwahl der Werkzeugkorrektur. Die
Korrekturwerte missen vorher in die Baugruppe geladen werden. Nicht ver-
einbarte Korrekturwerte haben den Wert 0.

Ein Satz mit Unterprogrammaufruf (P ist "Anzahl der Aufrufe”, L ist "Pro-
grammnummer”) darf keine weiteren Informationen enthalten.

Benennung untere Eingabegrenze| obere Eingabegrenze

P = Anzahl Unterprogrammaufruf 1 250

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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10.2 Ablauf von Programmen und Bearbeitungsrichtung

Bearbeitung
vorwarts

Bearbeitung
rickwarts

In der Regel werden die Programme in aufsteigender Satznummer bearbeitet.

Werden Programme riickwarts bearbeitet, ist bei der Programmierung die
Wirkung der Befehle zu beachten:

¢ Befehle sind selbsthaltend (G90, G91, G60, G64, G30...G39)
e aktive Werkzeugkorrektur (G43, G44, D0...D20)
» Koordinatensystem-Anderung iiber G87, G88, G89

Aus diesen Grunden kann sich eine Vorwartsbearbeitung von der Rickwarts-
bearbeitung in Geometrie und Satziibergangsverhalten unterscheiden.

10.3 Satziubergénge

Ubersicht

Genauhalt G60

Ausgabe der M-

Funktion vor der
Positionierung

Dieses Kapitel beschreibt den Einflu von bestimmten Befehlen an Satziber-
géngen.

Der G60-Betrieb wird mit G50, G88 bis G89 (erzwingen fliegender Satz-
wechsel) Uberlagert.

Die Satzweiterschaltung erfolgt mit Erreichen des Zielbereiches.

EinfluR von M-Funktionen laut Maschinendatum MD32.

Fall 1
VA N;

i
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Ausgabe der M-
Funktion wahrend
Positionierung

Ausgabe der M-
Funktion nach der
Positionierung

Fliegender Satz-
wechsel G64
(Standardfall)

10-16

Fall 2
VvV N;

Ni+1

("langer Satz")

("kurzer Satz”)

.. —— Zielbereich

v

Der Wechsel von einem Verfahrsatz auf den néchsten erfolgt ohne Anhalten
der Achse.

Die Beschleunigungs- und Bremsfunktion wird bei programmierter
G64-Funktion satziibergreifend berechnet. Die Anzahl der vorausschauend
verarbeiteten Satze betragt drei.

Die Vorschubanderung beim Satzwechsel erfolgt derart, dal? im Wegabschnitt
eines Satzes nie eine hhere Geschwindigkeit aus einem "Nachbarsatzes”
wirksam wird bzw. bleibt. Das heif3t, eine Beschleunigung beginnt am An-
fangspunkt des Satzes, wahrend eine Verzégerung auf eine niedrigere Ge-
schwindigkeit eines Folgesatzes wie bei G60 eingeleitet wird. Bei Erreichen
der Geschwindigkeit des Folgesatzes wird der Restweg des aktuellen Satzes
mit dem Vorschub des Folgesatzes verfahren.
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Programmbeispiel
(Standardfall)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

Nachfolgendes Bild zeigt Ihnen ein Programmbeispiel mit Programmablauf.

/I N Gl G2 G3 X/t F M1 M2 M3 D

5 90 64 10000 10000

10 20 000

15 30000 20000

20 40000 15000

25 64 30000 10000

\Y
N5 N10 N15 N20 N25

1 — Im Bremseinsatzpunkt von N5 wird der Satz N10 gestartet.

2 — Im Bremseinsatzpunkt von N10 wird N15 gestartet. Mit Erreichen der
Sollposition von N10 erfolgt die Beschleunigung auf die héhere
Verfahrgeschwindigkeit.

3 — Im Bremseinsatzpunkt von N15 wird N20 mit einer niedrigeren
Verfahrgeschwindigkeit gestartet.

4 — Bei Verfahr-Richtungswechsel bremst die Achse ab bis zum Stillstand
und wartet bis der Istwert des Gebers den Zielbereich erreicht hat.

5 — Mit Erreichen des Zielbereiches erfolgt die Beschleunigung in die
Gegenrichtung auf die Verfahrgeschwindigkeit des neuen Satzes.

Um eine Position korrekt anfahren zu kénnen, muf3 die Achse den Bremsein-
satzpunkt berechnen. Die fiir die Berechnung relevanten GréRen sind hierzu

der Restverfahrweg, der Verzdgerungswert und die aktuelle Verfahrgeschwin-
digkeit.

Der Bremseinsatzpunkt ist gleichzeitig der frihest mogliche Satzwechselzeit-
punkt.
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Fliegender Satz-
wechsel G64
(verzdgern)

10-18

Es gibt verschiedene Bedingungen, die den fliegenden Satzwechsel verz6-
gern oder verhindern. Dabei muR3 unterschieden werden, ob der fliegende
Satzwechsel bewuf3t unterbunden wird, oder die gewahlte Funktion den flie-
genden Satzwechsel nicht zulaft.

¢ Unterbinden des fliegenden Satzwechsels

— Durch die Wegnahme des Steuersignales Einlesefreigabe wird die Pro-
grammbearbeitung am Ende des aktuellen Satzes angehalten. Fiir eine
Fortsetzung des Programmes mul die neuerlich gegeben werden.

— Durch die Ausgabe der M-Funktion vor bzw. nach der Positionierung.

— Durch die M-Funktion MO (Halt am Satzende). Fur die Programmfort-
setzung mul3 das Steuersignal START neuerlich gesetzt werden.

— Durch einen Satz mit Verweilzeit.

— Durch Programmabarbeitung in der Betriebsart Automatik/Einzelsatz.
Jeder Satz mul3 einzeln mit aktiviert werden.

— Anderung des Beschleunigungs-Overrides
¢ Funktionen, die selbst den fliegenden Satzwechsel verhindern.

— M-Funktionen (wahrend der Positionierung)

<
/0
]

t W/,

1 — Da im Bremseinsatzpunkt die M-Ausgabe abgeschlossen ist, erfolgt ein
fliegender Satzwechsel.

2 — Im Bremseinsatzpunkt ist die M-Ausgabe noch nicht abgeschlossen. Die
Achse beginnt zu bremsen. Mit dem Ende der M-Ausgabe startet die
Achse durch (fliegender Ubergang aus der Verzégerungsrampe in die
Beschleunigungsrampe).

3 — Die Achse kommt zum vdlligen Stillstand und wartet auf das Ende der
M-Ausgabe.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Einflul3 von M-Fkt. Mittels Maschinendaten |43t sich der Ausgabezeitpunkt von M-Funktionen
auf den fliegenden festlegen:
Wechsel

M-Funktionsausgabe vor oder nach der Positionierung bei Satzwechsel
Die M-Funktionsausgabe und Positionierung wechseln sich ab.

— M-Funktionsausgabe vor Positionierung bewirken im vorangehenden
Satz Genauhaltverhalten.

— M-Funktionsausgabe nach der Positionierung bewirken im Satz Ge-
nauhaltverhalten.

M-Funktionsausgabe wahrend der Positionierung
Die M-Funktionsausgabe und Positionierung erfolgen gleichzeitig.

Nachfolgendes Bild zeigt Ihnen ein Programmbeispiel mit M-Funktions-
ausgabe “wahrend der Paositionierung”.

/' N Gl G2 G3 X/t F M1 M2 M3 D
5 90 10000 10000 10

10 20 000 20

15 30000 20000 30 40

20 60 40000 15000 97

\%
N5 N10 ‘ N15 ‘ N20 ‘
1 2 3 4 1
\ N\ )

10 000 20 000 30 000 40 000

B B EHE &

M-Nr.

1 — Die Ausgabe von M10 ist nicht wegabhangig, da keine relevante Position

fur die wegabhéngige M-Funktion vorliegt.

2 — Mit dem Satzwechsel von N5 auf N10 wird die Ausgabe vorbereitet. Die

Ausgabe der M-Funktion erfolgt aber erst dann, wenn die Istposition die
programmierte Position von N5 erreicht hat.

3 — Sind in einem Verfahrsatz zwei M-Funktionen programmiert, so wird die

erste M-Funktion wegabhangig und die zweite M-Funktion anschlie3end
ausgegeben.

4 — Das Anderungssignal fiir M97 bzw. M98 wird bei G64 Satziibergang

ausgegeben (digitale Ausgabe), wenn die Istposition die programmierte
Position des Satzes erreicht hat. Die Istposition lauft der Sollposition
(Differenz = Nachlaufweg) hinterher.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlerbehandlung

Ubersicht Die FM 453 bietet eine Diagnose fir:;
e Peripherie
e Baugruppenprozesse

Dieses Kapitel "Fehlerbehandlung” beschreibt die Fehlerarten, ihre Ursache,
Wirkung und Behebung.

Fehler lokalisieren Die FM 453 unterscheidet nach
¢ Fehlern, die einen Diagnosealarm in der CPU auslésen und
¢ Fehlern, die die Baugruppe Uber die Rickmeldesignale meldet.

Bei Diagnosealarm leuchten zusatzlich STATUS-LEDs.

CPU FM 453
Arbeitsspeicher
Diagnose-
OB 82 | alarm externe
o call SFC 52 I — Kanalfehler
sei?;%?fg_r Diagnosealarmdaten schreiben Z Diagnose-/ t
) externe
der CPU FC DIAG_RD llf Aufruf im An- oB algrmdaten - Fehler
wenderpro, -Bus "bin&r”
gramm interner
OB 1 sonstige == Eehler
[ Fehlermeldung
— FC MODE_WR 4| e
sonstige
|| Diagno- | Fehler,
FC RD_COM sepuffer =| Betriebs-
Fehlerhi- fehler
: DB-SS | Storie
Anwender-DB / K-Bus
,___lMPI A /
| OoP
P /
i STEP 7-Info
FM 453 parametrieren H O SZL - Systemzustandsliste
PG (STEP7) = - SFC - Systemfunktion
DB-SS — Datenbaustein fir Statusmeldungen

Bild 11-1 Ubersicht Diagnose/Fehler
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C79000-G7000-C453-01 11-1



Fehlerbehandlung

Fehler programm-
technisch
auswerten

Kapitelubersicht

11-2

Wie Sie diagnosefahige Baugruppen in Ihr Anwenderprogramm einbinden
und die Diagnosemeldungen programmtechnisch auswerten ist in den folgen-
den Handblichern beschrieben:

¢ ProgrammierhandbucBystemsoftware fiir S7-300/400; Programmentwurf
(OB-Typen, Diagnosealarm OB 82)

¢ ReferenzhandbucBystemsoftware fir S7-300/400; System- und Standard-
funktionen

Die grundsatzliche Beschreibung des Diagnosesystems der S7-400 ist be-
schrieben im BenutzerhandbuBhsissoftware fir S7 und M7, STEP 7

Im Kapitel finden Sie auf Seite
11.1 Fehlerklasse und Reaktionen der Baugruppe
11.2 Fehlermeldungen
11.3 Fehlerlisten

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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11.1  Fehlerklasse und Reaktionen der Baugruppe

Ubersicht Die FM 453 enthalt Uberwachungen, die wahrend des Anlaufes oder im lau-
fenden Betrieb wirksam sind. Dabei auftretende Fehler werden dem System
und dem Anwenderprogramm mitgeteilt.

In der folgenden Tabelle sind die Fehlerklassen und ihre Bedeutung auf-
gefihrt.

Tabelle 11-1  Ubersicht Fehlerklassen

Meldung Fehlerklasse Reaktion Bedeutung

... sind Hardwarefehler der Baugruppe, die durch Diagnoserquti-
interne Fehler nen festgestellt werden (z. B. Speicherfehler).

(siehg Kap. 6.4 Diagnosealarmdaten und Fehlefliste Tab| 1114)
... sind Fehler, die durch fehlerhaften Anschluf3 der Baugruppe

externe Fehler entstehen kdnnen (z. B. Frontstecker fehlt).
Alles AUS | (sieh¢ Kap. 6.4 Diagnosealarmdaten und Fehiefliste Tab] 1114)

... sind MeRsystemfehler oder Fehler, die durch den Anschlu? der
digitalen Ausgange oder im Betrieb (Betriebsfehler) der FM 453

Diagnose-
alarm

E)z(atr?;}(;hler entstehen kénnen (z. B. Kabelbruch Inkrementalgeber).
siehd Kap. 6.# Diagnosealarmdaten und Fehlgrliste Taly. 11-# und
11-5

... sind Fehler (allgemeineBedien- und Fahrfehler), die beim 'Be-
Bedien- und Vorschub | treiben” der FM 453 auftreten kdnnen (z. B. Richtungssignale R+
Fahrfehler STOP und R— gleichzeitig gesetzt, siehe Fehlerjiste Tabellg 11-6 un

Riickmelde- [117)
signake 1

o

... sind Fehler (Daten-, Maschinendaten- und Verfahrprogramm-
Datenfehler Warnung! | fehler), die beim Interpretieren von falschen Daten erkannt werden

(siehe Fehlerlisie Tabelle 11-8).

Fehlerreaktion Jede Fehlermeldung I6st intern eine entsprechende Reaktion aus.

Tabelle 11-2  Ubersicht interne Reaktionen

Fehlerreaktion Bedeutung

Alles AUS * Bewegungsstop Uber Stellsignalrampe (MDA45)
* digitale Ausgange abschalten

* Abschaltung der Reglerfreigabe

* SYN wird gel6scht

® kein neuer Fahrauftrag moglich

Vorschub STOP| ¢ Bewegungsstop durch geregeltes Abbremsen

* Fahrauftrag wird abgebrochen und beendet.

* MeRwerterfassung und Lageregelung werden fortgesetzt.
* kein neuer Fahrauftrag moglich

Warnung * nur Meldung
* Bewegung bzw. Steuerung der Achsen werden nicht beeinfluf3t

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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11.2  Fehlermeldungen

Ubersicht

Es gibt folgende Moglichkeiten die Fehler der FM 453 zu lokalisieren:

¢ Fehleranzeigen durch LEDs

¢ Fehlermeldungen an das System und an das Anwenderprogramm (AWP)

11.2.1 Fehleranzeigen durch LEDs

Status- und Fehler-

anzeigen

Bedeutung der

Status- und Fehler-

anzeigen

Die FM 453 hat folgende Status- und Fehleranzeigen:

INTF
EXTF
STAT

Bild 11-2 Status- und Fehleranzeigen der FM 453

Die Status- und Fehleranzeigen sind in der Reihenfolge erlautert, wie sie auf

der FM 453 angeordnet sind.

Tabelle 11-3  Status- und Fehleranzeigen

t

P zum

Anzeige Bedeutung Erlauterungen

INTF (rot) Sammelfehler fur | Diese LED zeigt einen Fehlerzustand der FM 453 an:

LED — EIN interne Fehler Diagnosealarm (interner Fehler)
Zur Beseitigung des Fehlers siehe Fehldrliste Tab, 11-4

EXTF (rot) Sammelfehler fiur | Diese LED zeigt einen externen (Kanal)- Fehler an.

LED — EIN externe Fehler Diagnosealarm (externer Fehler oder externer Kanalfehler)
Zur Beseitigung des Fehlers siehe Fehleliste Tab.|11-4

STAT (gelb) Diagnose Diese LED zeigt verschiedene Statuszustande (Blinken) an.

LED — EIN Diagnosealarm (externer Fehler oder externer Kanalfehler)
Zur Beseitigung des Fehlers siehe Fehlefliste Tab|11-4.
Das Blinken dieser LED, bei gleichzeitig aktivierter LED "INFT”, zeig

LED - blinkt einen Systemfehler an. Sollte dies der Fall sein, so wenden Sie sich bitte an
die zustandige Vertriebsabteilung, wobei die genauen Umstande, di
Fehler flihrten, von groRer Wichtigkeit sind.

11-4
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11.2.2

Ubersicht

Diagnosealarm

Interne Fehler, externe Fehler und externe Kanalfehler werden dem System,
falls alarmfahig, Gber Diagnosealarme mitgeteilt (siehe Diagnosealarmdaten
Tabelle 11—ZI|). Voraussetzung ist, die Diagnosealarmmeldung wurde bei der
Konfiguration (siehg Kapitel 5[2) aktiviert. Falls das System nicht alarmfahig
ist, kbnnen die Diagnosealarmdaten mit FC 6 zyklisch ausgelesen werden.

Die Diagnosealarme werden durch Setzen der entsprechenden Byte-.Bit-Nr.

identifiziert (siehe Diagnosealarmd6.4) und enthalten die Mel-
dung fir alle drei Kandle.

Meldung
LED "INF”

Fehlerklasse Codierung

Byte-.Bit-Nr. 0.1
Sammelfehler Byte 2, 3

Byte-.Bit-Nr. 0.2

interner Fehler

externe Fehler LED "EXTF” und "STAT"

Byte-.Bit-Nr. 0.2, 0.3 LED "EXTF” und "STAT”

Sammelfehler Byte 8

externe Kanalfehler

Die in der Fehlerklasse "externe Kanalfehler” enthaltenen Betriebsfehler sind
nochmals spezifiziert und werden im Datensatz 164/199/234 bzw. Diagnose-
puffer hinterlegt.

Ein Diagnosealarm wird "’kommend” und "gehend” von der FM 453 gemel-
det.

Diagnosealarm

Meldung an die CPU (vorausgesetzt: Alarmmeldung aktiviert

Meldung im Bild Eintrag im Dia-

gnoseinforma-
tion in den Dia-
gnosepuffer der
CPU (4Byte) mit
call SFC 52

gnoseinforma-
tion in den AW-
DB ab Adr. 72

mit Aufruf des

FC4

(sieh ) “Fehlerauswertung” | gnosepuffer
kein OB 82 vor-| OB 82 OB 1 von “FM 453 para-

handen— CPU — . - - metrieren

geht in STOP Eintrag der Dia- | Eintrag der Dia-| Aufruf FC 6 Menii: Test>

Fehlerauswertung

wenn Betriebsfehler:
(Adr. im AW-DB 80.7/82.7/84.7)

weitere Fehlerspezifikation durch
Auslesen des DS 164/199/234 im

OB 1

Alarmquittierung

Jun
6.2.1u

Soll nach Diagnosealarm weitergearbeitet werden, dann mul nach Fehlerbe-
iti der Diagnosealarm mit Restart (siehe Schreibauftrag-Nr. 11 Kapitel
d 9.3.8) im entsprechenden Kanal quittiert werden.

Interne Fehler sind nicht quittierbar. Externe Fehler sind selbstquittierend.

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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11.2.3 Fehlermeldung Uber Rickmeldesignale

Ubersicht Bedienfehler/Fahrfehler [BF/FS] und Datenfehler/Maschinendatenfehler/Ver-
fahrprogrammfehler [DF], werden tber Rickmeldesignale (Aufruf des FC 2)
dem Anwender mitgeteilt. Die Fehlerspezifikation ist in Form einer Fehler-
nummer (siehe Fehlerliste Tabelle 11}6...]1r8entsprechenden Datensatz
(DS 162/197/232 und DS 163/198/233) hinterlegt.

Ruckmeldesignale [BF/FS] und [DF] (Sammelfehlermeldungen)

Fehlerspezifikation ...

... Im Anwenderprogramm ... PG/PC
(falls notig)

Auslesen des DS 162 fur Kanal 1, | Meldung im Bild im Diagnosepuffers
DS 197 fur Kanal 2, DS 232 fur Kal-“Fehlerauswertung”

nal 3 bei (BF/FS) bzw. von “FM 453 parame
Auslesen des DS 163 fir Kanal 1, | trieren”

DS 198 fiur Kanal 2, DS 233 flr Ka-\enii: Test» Fehler-
nal 3 (bei DF)

auswertung

Fehlerquittierung

Setzen/Ldschen des Steuersignales [BFQ/FSQ)]
bzw.
bei Meldung [DF]— Schreiben eines neuen Schreibauftrages

Hinweis

Fehlerhafte Daten werden nicht ibernommen. Die urspriinglichen Daten
bleiben erhalten.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Meldung der Feh-
lernummer

Ist eine spezifische Fehlerauswertung im Anwenderprogramm nétig, so sind
die Fehlernummern tber Aufruf der entsprechenden Systemfunktion (SFC 59
siehe Referenzhandbu8tandard- und Systemfunktiopemslesbar (siehe
, Anwenderbeispiele, Beispiel 2).

Datensatze:

e Bedien- und Fahrfehler
DS 162 fur Kanal 1
DS 197 fur Kanal 2
DS 232 fir Kanal 3

¢ allgemeine Daten-, Maschinendaten- und Verfahrprogrammfehler
DS 163 fur Kanal 1
DS 198 fur Kanal 2
DS 233 fur Kanal 3

e Betriebsfehler
DS 164 fir Kanal 1
DS 199 fiur Kanal 2
DS 234 fur Kanal 3

DS Aufbau Datensatz Bedeutung
162 |2 Byte Fehlernummer DEKL DENR
163 . .
164 |2 x 1 Byte frei frei frei

Die Fehler werden durch die Detailereignisklasse (DEKL) und durch die De-
tailereignisnummer (DENR) identifiziert.

Bei den Betriebsfehlern in der Fehlerklasse "externer Kanalfehler” erscheint
die Meldung Uber die Bit-Kombinatidh0, 0.2, 0.3, 8.7, 10.7, 12als Dia-
gnosealarm (siehe Kapitel §.4) und zusétzlich als DEKL und DENR.

Fehlertechnologieklasse | DEKL DENR Meldung
Betriebsfehler 1 1..n Diagnosealarm
Bedienfehler 2 1..n Riickmeldesignale
Fahrfehler 3 1..n Ruckmeldesignale
Datenfehler 4 1..n Ruckmeldesignale
Maschinendatenfehler 5 1..n oder
Verfahrprogrammfehler 8 1..n Dateribaustein

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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11.2.4 Meldung im Datenbaustein

Ubersicht Bei Direktzugriff auf DBs (z. B. mittels OP) ist nachfolgendes zu beachten.

Werden Datenfehler/Maschinendatenfehler/Verfahrprogrammfehler, beim
Schreiben von Parametern in den Datenbaustein erkannt (z. B. im Parame-
triertool), erfolgt die Meldung durch Ablegen einer Fehlermeldung im Daten-
baustein. Die Fehlerspezifikation ist in Form einer Fehlernummer im entspre-
chenden Datenbaustein hinterlegt (siehe Fehl D1e8
Fehlermeldung erfolgt bei jedem Schreiben in den Datenbaustein bis die Ur-
sache beseitigt wurde.

Es wird empfohlen, nach jedem Schreiben die Fehlermeldung abzufragen.

11.2.5 Diagnosepuffer ansehen (PG/PC)

Ubersicht Im Diagnosepuffer werden die letzten funf Fehlermeldungen hinterlegt.
Sie gehen wie folgt vor:
1. Offnen Sie inB7-SIMATIC-Manager Ihr Projekt.
2. Wahlen Sie das Mernsicht » Online.

3. Im gedffneten Dialog wéhlen Sike FM 453 aus und selektieren das da-
zugehorige Programm.

4. Uber das Mendielsystem» Baugruppenzustandkénnen Sie den Dia-
gnosepuffer ansehen.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
11-8 C79000-G7000-C453-01



Fehlerbehandlung

11.3 Fehlerlisten

Hinweis Beachten Sie in den nachfolgenden Tabellen:

Unter “Wirkung” beschriebene Baugruppenreaktion betrifft die fehlerspezifi-

sche Baugruppenreaktion. Bei jedem Fehler tritt zuséatzlich die Fehlerreaktion
nach Tabelle 112 ein.

11.3.1 Diagnosealarme

Ubersicht Die Diagnosealarme sind in den Tabellen 11-4, 11-5 nach der Fehlerklasse
aufgelistet.

Tabelle 11-4  Diagnosealarm

Byte. Fehlermeldung, Meldung/
Bit Fehleranalyse und Behebung Anzeige
01 interne Fehler Fehlerreaktion: "Alles AUS” It. [Tabelle 11-3
2.1 Kommunikationsstérung INTF
(8031) - - n EXTF
Ursache | MPI/K-Bus-Kommunikation gestort, Stérung durch unbekannten Vorgangat

Wirkung

Behebung| ® Anschluf® Uberprufen
* PG/CPU uberprifen
* BG Aus-/Einschalten
* Baugruppe tauschen

2.3 interne Zeitiiberwachung (Watch-Dog)
(8033)

Ursache |e® starke Storeinflisse auf die FM 453
® Fehlerin der FM 453

Wirkung |® Abschaltung der gesamten FM 453
* LED-Anzeigen: INTF: EIN
STAT: Blinkzyklus T LI - I LT

Behebung| ® Beseitigung von Storeinfliissen

* Die Fehler sollten bei Beachtung des vorliegenden Handbuches nicht
auftreten.
Sollte dies doch der Fall sein, so wenden Sie sich bitte an die zustgndige
Vertriebsabteilung, wobei die genauen Umsténde, die zum Fehler
fuhrten, von groRRer Wichtigkeit sind.

® Tauschen der FM 453

Hinweis: (xxxx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise im Diagnosepuffer
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Tabelle 11-4 Diagnosealarm, Fortsetzung

Byte. Fehlermeldung, Meldung/
Bit Fehleranalyse und Behebung Anzeige
0.1 interne Fehler Fehlerreaktion: "Alles AUS” It| Tabelle 11-2
2.4 Baugruppeninterne Versorgungsspannung ausgefallen INTF
(8034) Ursache |e® extremer Spannungseinbruch SE.T.(;.F @
® Stromversorgung der FM 453 defekt
Wirkung | Abschaltung der gesamtenFM 453
Behebung| ® Spannungsanschlu? der FM 453 tberprufen
* bei defekter Stromversorgung der FM 453, Tauschen der FM 453
3.2 FEPROM-Fehler
(8042) Ursache | Speicher fir Firmware-Code defekt
Wirkung
Behebung| Tauschen der FM 453
3.3 RAM-Fehler
(8043) Ursache |e® defekter Datenspeicher RAM
* defekter Datenspeicher Flash-EPROM
Wirkung
Behebung| Tauschen der FM 453
3.6 ProzefRalarm verloren
(8046) Ursache |e® Ein ProzelRalarmereignis wurde von der FM 453 erkannt und kann|nicht
gemeldet werden, da das gleiche Ereignis noch nicht vom AWP/CRPU
quittiert wurde.
e Stérungen am Rickwandbus
Wirkung
Behebung| ® OB40 in AWP einbinden
® Bus-Anschluf der Baugruppe uberprifen
* mit MD5 Prozef3alarm deaktivieren
® BG Aus-/Einschalten
0.2 externe Fehler Fehlerreaktion: "Alles AUS” [{. Tabelle 11-2
?5205) Frontstecker f.ehlt INTE @
Ursache | kein Frontstecker X1 auf der FM 453 vorhanden EXTF
Wirkung STAT
Behebung| Frontstecker X1 stecken

Hinweis: (xxxx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise im Diagnosepuffer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 11-4 Diagnosealarm, Fortsetzung

Geber und Mel3systemkabel kontrollieren

Grenzwerte einhalten

Schirmungs- und Erdungsvorschriften einhalten

Uberwachung kann mittels MD20 voriibergehend unter Verantwort

des Betreibers ausgeblendet werden.

Byte. Fehlermeldung, Meldung/
Bit Fehleranalyse und Behebung Anzeige
0.2, 0.3 externe Kanalfehler Fehlerreaktion : "Alles AUS” Ii. Tabelle 11-p
8.0 Kabelbruch Inkrementalgeber INTF
(8090) Ursache |® Melsystemkabel nicht gesteckt oder abgeschert EXTF @
oder ) STAT
100 ® Geber ohne Quersignale
(80BO) . AnschIfJBbeIegung falsch
oder * Kabellange zu grof3
12.0 Wirkung
(80D0) Behebung| ® Geber und Mel3systemkabel kontrollieren
* Grenzwerte einhalten
¢ Uberwachung kann mittels MD20 voriibergehend unter Verantwort
des Betreibers ausgeblendet werden.
8.1 Fehler Absolutgeber
(8091) Ursache | Der Telegrammverkehr zwischen FM 453 und dem Absolutgeber (SSI
oder fehlerhaft oder unterbrochen:
10.1 e MeRsystemkabel nicht gesteckt oder abgeschert
(80B1) * unzulassiger Gebertyp, (nur It. MD10 zul&ssig)
oder ® Geber falsch eingestellt (programmierbare Geber)
121 * Telegrammlénge (MD13, MD14) falsch vorgegeben
(80D1) ® Geber liefert fehlerhafte Werte
® Stéreinstreuung auf MeRsystemkabel
® Baudrate zu hoch gewahlt (MD15)
Wirkung
Behebung| ® Geber und Mel3systemkabel kontrollieren
¢ Uberpriifung des Telegrammverkehrs zwischen Geber und FM 453
e Uberwachung kann mittels MD20 voriibergehend unter Verantwort
des Betreibers ausgeblendet werden.
8.2 Fehlimpulse Inkrementalgeber bzw. Nullmarke fehlt
(8092) Ursache |® Geberliberwachung hat Fehlimpulse festgestellt
oder * |n der BA "Referenzpunktfahrt” ist nach Verlassen des Referenzpu
10.2 schalters innerhalb einer Geberumdrehung keine Nullmarke gekory
(80B2) * Anzahl Impulse pro Geberumdrehung (MD13) falsch eingegeben
oder ® Geber defekt: liefert nicht die angegebene Impulszahl
12.2 e fehlerhafte oder keine Nullmarke
(80D1) * Impulslange der Nullmarke kleiner 1,p5
® Einstreuungen auf das Mel3sysstemkabel
Wirkung
Behebung| ® MD13 korrekt eingeben

Hinweis: (xxxx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise im Diagnosepuffer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01
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Tabelle 11-4 Diagnosealarm, Fortsetzung

Byte. Fehlermeldung, Meldung/
Bit Fehleranalyse und Behebung Anzeige
0.2, 0.3 externe Kanalfehler Fehlerreaktion : "Alles AUS” It} Tabelle 11-
8.3 Spannungsiberwachung Geber INTF
(8093) - " EXTF
g Ursache | DC 24V Hilfsspannung fir Geberversorgung am Frontstecker X1 1 gqat
(1) er e Kurzschluf? der Geberversorgung (5 V inkremental, 24 V SSI) im K
(;)6:;3) * Ausfall der baugruppeninternen Geberversorgungs-Einheit
oder Wirkung
12.3 Behebung| ® Kontrolle der Anschlisse
(80D3) ® Tauschen der FM 453 falls DC 24 V (1L+/1M) und Geberkabel oka

e Uberwachung kann mittels MD20 voriibergehend unter Verantwort
des Betreibers ausgeblendet werden.

8.4 Spannungsiiberwachung+ 15 V
(8094,
oder Ursache | Ausfall der baugruppeninternenl5s Vv
10.4 ;
Wirkun
(80B4) g
oder Behebung| ® Tauschen der FM 453
12.4 ¢ Uberwachung kann mittels MD20 voriibergehend unter Verantwort
(80D4) des Betreibers ausgeblendet werden.
8.5 Spannungsiiberwachung digitale Ausgange
(80%)

g Ursache | DC 24 V Hilfsspannung fir digitale Ausgéange am Frontstecker X1 fehl
oder

105 Wirkung

(80BS) | Behebung| ® Kontrolle der Anschliisse

oder ® Tauschen der FM 453 falls DC 24 V okay
12.5 e Uberwachung kann mittels MD20 voriibergehend unter Verantwort
(80D5) des Betreibers ausgeblendet werden.

8.7 Betriebsfehler sieh¢ Tabelle 11-%

(8097

oder

10.7

(80B7)

oder

12.7

(80D7)

Hinweis: (xxxx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise im Diagnosepuffer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
11-12 C79000-G7000-C453-01
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Tabelle 11-5 Betriebsfehler

Fehlermeldung, Meldung/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige

Betriebsfehler Fehlerreaktion: "Alles AUS” It. [Tabelle 11-

Kl. Nr.

1(01)|1(01) Softwareendschalter Anfang Uberfahren Diagnose-
Alarm

Ursache | Endschalter tGberfahren: in BA "Steuern” oder bei "Nachfiihren

Wirkung [ Die Endschalterposition wird um den bengtigten Bremsweg
Uberfahren.

* |stwert setzen wird nicht ausgefiihrt.

Behebung| ® Nach Quittierung des Fehlers ist das Wegfahren in den Arhjeits-
bereich méglich.

* Wert Softwareendschalter &ndern (MD21)

® Endschalteriiberwachung abschalten!
(Bei ausgeschaltenen Endschaltern (MD21/22) werden di¢
Fahrbereichsgrenzen durch die fir die Endschalter maximal
zulassigen Werte festgelegt).

1(01) |2 (02) Softwareendschalter Ende Gberfahren Diagnose-
Aalarm

Ursache | Endschalter tiberfahren: in BA "Steuern” oder bei "Nachfihren

Wirkung |[® Die Endschalterposition wird um den benétigten Bremswelg
Uberfahren.

* |[stwert setzen wird nicht ausgefihrt.

Behebung| ® Nach Quittierung des Fehlers ist das Wegfahren in den Arhjeits-
bereich méglich.

* Wert Softwareendschalter &ndern (MD22)
* Endschalteriiberwachung abschalten!
(Bei ausgeschaltenen Endschaltern (MD21/22) werden di¢

Fahrbereichsgrenzen durch die fur die Endschalter maximal
zulassigen Werte festgelegt).

1(01) | 3(03) Verfahrbereichsanfang tberfahren Diagnose-

Ursache | Beim Fahren in der BA "Steuern” und ausgeschalteten Softena?zlie-lrm
gen wurde der Verfahrbereichsanfang tberfahren.

Wirkung | Die Verfahrbereichsgrenze wird um den benétigten Bremsweg
Uberfahren.

Behebung| Nach Quittierung des Fehlers ist das Wegfahren in den Arbeits-
bereich moglich.

1(01) | 4 (04) Verfahrbereichsende uberfahren Diagnose-

Ursache | Beim Fahren in der BA "Steuern” und ausgeschalteten Softenai?éqrm
gen wurde der Verfahrbereichsende Uberfahren.

Wirkung | Die Verfahrbereichsgrenze wird um den benétigten Bremsweg
Uberfahren.

Behebung| Nach Quittierung des Fehlers ist das Wegfahren in den Arbeit]
bereich maglich.

O
1

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01 11-13
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Tabelle 11-5 Betriebsfehler, Fortsetzung
KI NI Fehlermeldung, Meldung/
' ) Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Betriebsfehler Fehlerreaktion: "Alles AUS” It| Tabelle 11-2
1(01) | 11 (OB) | Drehrichtung Antrieb Diagnose-
Ursache | Antrieb bewegt sich in die falsche Richtung alarm
Wirkung
Behebung| ® Antrieb kontrollieren
* MD19 kontrollieren oder korrigieren
* \Weiterarbeit nach "Restart” iber das Anwenderprogramm
1(01) |12 (OC) | Stillstandsbereich Diagnose-
Ursache | Bei abgeschalteter Reglerfreigabe bzw. bei erreichtem Achss il?-Iarm
stand im PEH-Zielbereich wurde der Stillstandsbereich verlasgen.
Wirkung
Behebung| ® elektrische und mechanische Antriebsausschaltung kontrgl-
lieren (Klemmen, Verbindungskabel, Stellerfunktionen)
* MD26 anpassen
1(01) [90...99 | Systemfehler Diagnose-
(5A..83) Ursache | interne Fehler der Baugruppe iléllrjm
Wirkung | undefinierte Wirkungen mdglich "STAT”
Behebung| Die Fehler sollten bei Beachtung des vorliegenden Handbuchiesjinkt
nicht auftreten.
Sollte dies doch der Fall sein, so wenden Sie sich bitte an die
zustandige Vertriebsabteilung, wobei die genauen Umstande,|die
zum Fehler fihrten, von grof3er Wichtigkeit sind.

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

11-14
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11.3.2 Fehlermeldung

Ubersicht Die Fehler sind in den Tabellen 111-8 nach der Fehlerklasse aufgelistet.

Tabelle 11-6  Bedienfehler

Kl NI Fehlermeldung, Meldu_ng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Bedienfehler Fehlerreaktion : "Vorschub STOP” ItI Tabelle 11-j2
2(02)|1(01) Betriebsart unzuléssig RMS
Ursache | Die angewahlte Betriebsart ist unzulassig.
Wirkung
Behebung| Anwahl einer zuléssigen Betriebsart
2(02) | 4 (04) falscher Betriebsartenparameter RMS

Ursache | In den Betriebsarten "Tippen” und "Steuern” ist die angewahltp
Geschwindigkeits- bzw. Spannungsstufe nicht 1 oder 2. Im Schritt-
malbetrieb ist die Sollwertnummer unzuldssig (1...100 und 2%4
erlaubt).

Wirkung

Behebung| Setzen des Betriebsartenparameters auf einen zuldssigen Wart.
2 (02) | 5 (05) Startfreigabe fehlt RMS

Ursache | Beifehlender Startfreigabe wurde ein Fahrbefehl erteilt (Start, [Start
extern, R+/ R-)

Wirkung

Behebung| Riicknahme des Fahrbefehles und Warten auf Startfreigabe

2 (02) | 9 (09) Achse ist nicht synchronisiert RMS

Ursache [ In den Betriebsarten "Schrittmalfd relativ”’, "MDI” und "Automati
ist die Synchronisation der Achse erforderlich.

Wirkung

Behebung| Referenzpunktfahrt ausfihren

2(02) | 11 (0B) [ Richtungsvorgabe unzulassig RMS

”

Ursache | In der Betriebsart "Tippen”, "Steuern” oder "Schrittmal relati\
sind gleichzeitig die Richtungsvorgaben R +/R— aktiv. Bei "Refe-
renzpunktfahrt” stimmt die Richtungsvorgabe nicht mit der im MD
vorgegebenen Anfahrrichtung Uberein.

Wirkung

Behebung| Korrigieren Sie die Richtungsvorgaben

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01 11-15
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Tabelle 11-6  Bedienfehler, Fortsetzung
Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Bedienfehler Fehlerreaktion : "Vorschub STOP” Itl Tabelle 11-?
2(02) |12 (0C) | Achsbewegung nicht mdglich RMS
Ursache | Bei nichtquittiertem Fehler, keine Antriebsfreigabe oder Stop
wurde ein Fahrbefehl ausgel6it.
Wirkung
Behebung| Riicknahme des Fahrbefehles und Fehlerquittierung bzw. Stop
inaktiv schalten oder Antriebsfreigabe geben
2(02) | 13 (OD) [ Schrittmal nicht vorhanden RMS
Ursache | Die mit Betriebsartenparameter eingesteliten Sollwerte fehlen [bzw.
bei Start in der Betriebsart erfolgte eine Anderung der SchrittmalRe.
Wirkung
Behebung| Sollwertparameter parametrieren und einlesen
2 (02) | 14 (OE) | kein Programm vorgewahlt RMS
Ursache | Bei "Start” war noch kein Programm vorgewahlt.
Wirkung
Behebung| Erst Programm vorwahlen, dann starten.
2 (02) | 15 (OF) | digitaler Eingang nicht angesteuert RMS
Ursache | In einem Satz mit externem Satzwechsel (G50) wurde die program-
mierte Sollposition erreicht.
Wirkung
Behebung| Kontrolle auf Programmierung (MD34) und Beschaltung des digi-
talen Eingangs
2 (02) | 16 (10) | MeRfunktion undefiniert RMS
Ursache | Langenmessung und fliegendes Messen gleichzeitig angewahlt
Wirkung | keine MefRfunktion wirksam
Behebung| eine der beiden Mef¥funktionen neu anwéhlen
2(02) | 21 (15) | Maschinendaten aktivieren nicht zulassig RMS

Ursache | Bearbeitung lauft ist noch aktiv
Wirkung [ Maschinendaten aktivieren wird nicht ausgefuhrt
Behebung| Bearbeitung abschliel3en, Aktivieren wiederholen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer
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Tabelle 11-7  Fahrfehler
KI NI Fehlermeldung, Meldung/
' ’ Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Fahrfehler Fehlerreaktion: "Vorschub STOP” It|. Tabelle 11-2
3(03)|1(01) Softwareendschalter Anfang RMS
Ursache | Endschalter angefahren: in BA "Tippen”, in BA "Automatik”,
wenn G88/89 ohne Schaltsignal des entsprechenden digitalen Ein-
ganges.
Durch Istwert setzen befindet sich die Achse links vom Softwa-
reendschalter
Wirkung [ Die Achsbewegung wird an der Endschalterposition angehal-
ten.
* Das Istwert setzen wird nicht ausgefuhrt.
Behebung| ® Nach Quittierung des Fehlers ist das Wegfahren in den Arheits-
bereich maglich.
* Wert Softwareendschalter &ndern (MD21)
* Endschalteriiberwachung abschalten!
(Bei ausgeschaltenen Endschaltern (MD21/22) werden di¢
Fahrbereichsgrenzen durch die fiir die Endschalter maximal
zulassigen Werte festgelegt).
3(03) |2 (02) Softwareendschalter Ende RMS
Ursache | Endschalter angefahren: in BA "Tippen”, in BA "Automatik”,
wenn G88/89 ohne Schaltsignal des entsprechenden digitalen Ein-
ganges.
Durch Istwert setzen befindet sich die Achse rechts vom Softywa-
reendschalter
Wirkung |® Die Achsbewegung wird an der Endschalterposition angehal-
ten.
* Das Istwert setzen wird nicht ausgefihrt.
Behebung| ® Nach Quittierung des Fehlers ist das Wegfahren in den Arheits-

bereich méglich.
Wert Softwareendschalter &ndern (MD22)

Endschalteriiberwachung abschalten!
(Bei ausgeschaltenen Endschaltern (MD21/22) werden dig
Fahrbereichsgrenzen durch die fur die Endschalter maxim
zulassigen Werte festgelegt).

h

al

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01
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Tabelle 11-7  Fahrfehler, Fortsetzung

KI NI Fehlermeldung, Meldung/
' ) Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Fahrfehler Fehlerreaktion: "Vorschub STOP” It. !abelle 11-g]
3(03) | 3(03) Verfahrbereichsanfang angefahren RMS

Ursache |® Beim Fahren und ausgeschalteten Softendlagen wurde der Ver-
fahrbereichsanfang angefahren.

* Durch Istwert setzen befindet sich die Achse links vom Verfahr-
bereichsanfang.
(Verfahrbereich:+ 10° bzw. vom Absolutgeber abgedeckter
Bereich)

Wirkung | Die Achsbewegung wird an der Verfahrbereichsgrenze angghal-
ten.

* Das Istwert setzen wird nicht ausgefuhrt.

Behebung| Fahren in die entgegengesetzte Richtung

3(03) | 4 (04) Verfahrbereichsende angefahren RMS

Ursache |® Beim Fahren und ausgeschalteten Softendlagen wurde der Ver-
fahrbereichsende angefahren.

* Durch Istwert setzen befindet sich die Achse links/rechts yom
Verfahrbereichsende.
(Verfahrbereich:+ 10° bzw. vom Absolutgeber abgedeckter
Bereich)

Wirkung [® Die Achshewegung wird an der Verfahrbereichsgrenze angghal-
ten.

® Das Istwert setzen wird nicht ausgefihrt.

Behebung| Fahren in die entgegengesetzte Richtung

3(03) | 5 (05) Sollposition nicht im Fahrbereich RMS

Ursache |e® Die anzufahrende Position liegt auRerhalb des durch die $oft-
wareendschalter begrenzten Arbeitsbereiches.

* Bei Rundachsprogrammierung ist ein Bezugsmaf3 angeggben,
daf nicht innerhalb des positiven Vollkreises liegt.

Wirkung

Behebung| ® Anzufahrende Position korrigieren

* Wert Softwareendschalter &ndern (MD)

* Endschalteriiberwachung abschalten!
(Bei ausgeschaltenen Endschaltern (MD21/22) werden di¢
Fahrbereichsgrenzen durch die fir die Endschalter maximal
zulassigen Werte festgelegt).

3(03) |23 (17) | Sollgeschwindigkeit Null RMS

Ursache |*® Es wurde als programmierte Geschwindigkeit Null eingegepen.
® Fir eine Positionierung wurde kein Vorschub programmieft.

Wirkung

Behebung| Eingabe eines zuléssigen Geschwindigkeitswertes

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Tabelle 11-7  Fahrfehler, Fortsetzung
Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Fahrfehler Fehlerreaktion: "Vorschub STOP” It. [Tabelle 11-2
3(03) |28 (1C) | M2/M30 fehlt RMS
Ursache |*® Im letzten Programmsatz ist kein M2, M30 bzw. M18 program-
miert.
* Der letzte Programmsatz ist ein Ausblendsatz.
Wirkung
Behebung| entsprechend Ursachen
3(03) | 30 (1E) | digitaler Eingang nicht parametriert RMS
Ursache | Fir Fahren mit fliegendem Istwert setzen (G88, G89), externgm
Satzwechsel (G50) oder Messen ist kein dafiir benétigter digifaler
Eingang parametriert.
Wirkung | Die Funktionen werden nicht gestartet.
Behebung| Parametrierung der digitalen Eingange tber MD34
3(03) | 35 (23) | Werkzeugkorrekturwert nicht vorhanden RMS
Ursache | Auf der FM 453 sind keine Werkzeugkorrekturwerte vorhanden
bzw. wahrend aktiver Korrektur erfolgt ein Zugriff auf die Werk-
zeugkorrektur und es werden gerade WK-Werte gleichzeitig
geandert.
Wirkung
Behebung| Werkzeugkorrekturwerte parametrieren und einlesen
3(03) | 36 (24) |fliegendes Istwert setzen, falscher Wert RMS
Ursache | Wert liegt nicht im Bereicht 10°
Wirkung
Behebung| Eingabe eines richtigen Wertes
3(03) | 37 (25) | MDI-Satz fliegend, falsche Syntax RMS
Ursache | falsche M- oder G-Befehle oder falscher Satzaufbau
Wirkung
Behebung| Eingabe eines richtigen MDI-Satzes
3(03) | 38 (26) | MDI-Satz fliegend, Geschwindigkeit falsch RMS
Ursache | Geschwindigkeit liegt nicht im Bereich zwischen > 0 und max
zulassige Verfahrgeschwindigkeit (500 000 000 MSR/min)
Wirkung
Behebung| Eingabe eines richtigen MDI-Satzes

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01
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Tabelle 11-7  Fahrfehler, Fortsetzung
KI NI Fehlermeldung, Meldung/
' ) Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Fahrfehler Fehlerreaktion: "Vorschub STOP” It. [Tabelle 11-2
3(03) | 39 (27) | MDI-Satz fliegend, Position oder Verweilzeit falsch RMS
Ursache | Position oder Verweilzeit liegt auRerhalb der zulassigen Wertg.
Position: + 10° MSR
Verweilzeit: > 100 000 ms
Wirkung
Behebung| Eingabe eines richtigen MDI-Satzes
3(03) | 40 (28) | MDI-Satz fliegend fehlerhaft RMS

Ursache | falsche Satzsyntax

Wirkung

Behebung| Eingabe eines richtigen MDI-Satzes

3 (03) | 61 (3D) | Reglerfreigabe fehlt RMS

Ursache | Fahrbefehl der Achse bzw. Wegnahme der Reglerfreigabg

ohne Reglerfreigabe wahrend "Bearbeitung lauft”
(auBer BA "Steuern)

Wirkung | keine Achsbewegung bzw. Anhalten der Achse (dabei wird
die Reglerfreigabe bis zum er-
reichten Achsstillstand gehaltep)

Behebung| Reglerfreigabe tiber das Anwenderprogramm setzen

3(03) | 62 (3E) | Regler nicht betriebsbereit RMS

Ursache | Start der Achse ohne bzw. Abfall der Reglerbereitmeldung

"Reglerbereitmeldung” wahrend "Bearbeitung lauft”

Wirkung | keine Achsbewegung bzw. Achse wird angehalten mit I$t-
wertibernahme nach erreich-
tem Achsstillstand (intern wie
"Nachfiihrbetrieb”)

Behebung| ® Antrieb/Verbindungskabel kontrollieren

* Auswertung der Meldung "Regler bereit” kann durch MD3Y
ausgeschaltet werden!
3(03) | 64 (40) | PEH-Zielbereichsuberwachung RMS

Ursache | Nach Ende der Sollwertvorgabe an den Lageregler wird in der|fest-

gelegten Zeit der Zielbereich nicht erreicht.

Wirkung

Behebung| ® Antrieb konntrollieren

* MD24, MD25 anpassen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr.
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer
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Tabelle 11-7  Fahrfehler, Fortsetzung
Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Fahrfehler Fehlerreaktion: "Vorschub STOP” It. [Tabelle 11-2
3(03) | 65 (41) [ keine Antriebsbewegung RMS
Ursache |® Achsstillstand bei maximalem AntriebssteuersigrallQ V)
¢ Dei Uberschreitung der parametrierten Schleppabstandsgienze
Wirkung [ Istwertiibernahme (intern wie “Nachfihrbetrieb”)
Behebung| ® Antrieb/Verbindungskabel kontrollieren
* Reglerfreigabesignal zwischen FM 453 und Antrieb kontrg|l-
lieren
3(03) | 66 (42) | Schleppabstand zu grof3 RMS
Ursache | Bei Achsbewegung zu hoher Schleppabstand
Wirkung
Behebung| ® Antrieb konntrollieren
* MD23, MD43 kontrollieren
3 (03) | 67 (43) | Boostdauer absolut tiberschritten RMS
Ursache | zu lange Beschleunigungsphase
Wirkung
Behebung| ® MD48 Uberprufen
* Antriebsauslegung andern
* Technologie (Verfahrzyklus der Achse) andern
3 (03) | 68 (44) | Boostdauer relativ tberschritten RMS
Ursache | Beschleunigungsphasen im Anteil gegentiber Stillstand/Konstant-
fahrt zu hoch
Wirkung
Behebung| ® MD49 Uberprifen
* Antriebsauslegung andern
® Technologie (Verfahrzyklus der Achse) andern

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01

11-21




Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler

Kl. NI Fehlermeldung, Meldu.ng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
allgemeine Datenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It.| Tabelle 11-2
4(04)|1(01) Daten zum Zeitpunkt der Ubertragung nicht annehmbar RMS
Ursache | Daten nicht in entsprechender Betriebsart tibertragen oder
DB

Wirkung | Daten werden nicht angenommen

Behebung| Daten in entsprechender Betriebsart (ibertragen
4 (04) | 2 (02) Geschwindigkeitsstufe 1 falsch RMS

Ursache | Geschwindigkeit liegt nicht im Bereich zwischen > 0 und max/ oder
zulassige Verfahrgeschwindigkeit (500 000 000 MSR/min) DB

Wirkung | Geschwindigkeit wird nicht wirksam

Behebung| Eingabe eines erlaubten Geschwindigkeitswertes
4 (04) | 3 (03) Geschwindigkeitsstufe 2 falsch RMS

Ursache | Geschwindigkeit liegt nicht im Bereich zwischen > 0 und max/ oder
zulassige Verfahrgeschwindigkeit (500 000 000 MSR/min) DB

Wirkung | Geschwindigkeit wird nicht wirksam

Behebung| Eingabe eines erlaubten Geschwindigkeitswertes

4(04) | 4 (04) Spannungs-/Frequenzstufe 1 falsch RMS

Ursache | vorgegebene Spannung/Frequenz liegt nicht im Bereich zwis¢iRsler
+10V DB

Wirkung | Spannungs-/Frequenzstufe wird nicht wirksam

Behebung| Eingabe eines zuléssigen Spannungs-/Frequenzwertes

4 (04) | 5 (05) Spannungs-/Frequenzstufe 2 falsch RMS

Ursache | vorgegebene Spannung/Frequenz liegt nicht im Bereich zwis¢iRsler
+10V DB

Wirkung | Spannungs-/Frequenzstufe wird nicht wirksam

Behebung| Eingabe eines erlaubten Spannungs-/Frequenzwertes

4 (04) | 6 (06) vorgegebenes Schrittmal’ zu grof3 RMS
Ursache | SchrittmaR ist groRer $0MSR oder
DB

Wirkung | Urspriingliches Schrittmafl3 bleibt erhalten

Behebung| Eingabe eines zuléssigen Schrittmalles

4.(04) |7 (07) MDI-Satz, falsche Syntax RMS
Ursache | falsche M- oder G-Befehle oder falscher Satzaufbau oder
DB

Wirkung [ ursprunglicher MDI-Satz bleibt erhalten

Behebung| Eingabe eines richtigen MDI-Satzes

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
11-22 C79000-G7000-C453-01



Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
allgemeine Datenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It| Tabelle 11-2
4 (04) | 8 (08) MDI-Satz, Geschwindigkeit falsch RMS
Ursache | Geschwindigkeit liegt nicht im Bereich zwischen > 0 und max 0der
zulassige Verfahrgeschwindigkeit (500 000 000 MSR/min) DB
Wirkung [ ursprunglicher MDI-Satz bleibt erhalten
Behebung| Eingabe eines richtigen MDI-Satzes
4 (04) | 9 (09) MDI-Satz, Position oder Verweilzeit falsch RMS
Ursache | Position oder Verweilzeit liegt auRerhalb der zuldssigen Wertg 0der
Position: + 10° MSR DB
Verweilzeit: > 100 000 ms
Wirkung | urspriinglicher MDI-Satz bleibt erhalten
Behebung| Eingabe eines richtigen MDI-Satzes
4 (04) | 10 (0A) | Nullpunktverschiebung, Verschiebewert falsch RMS
Ursache | Wert liegt auRerhalb des Bereiched0° MSR oder
Wirkung | Verschiebung wird nicht wirksam DB
Behebung| Eingabe eines richtigen Wertes
4 (04) | 11 (OB) Istwert setzen, Istwert falsch RMS
Ursache | Istwert liegt auRerhalb der Softwareendlagen bzw. auRerhalb cReer
Bereiches+ 10° MSR DB
Wirkung | Istwert setzen wird nicht wirksam
Behebung| Eingabe eines richtigen Wertes
4 (04) [ 12 (0OC) | Bezugspunkt setzen, Bezugspunkt falsch RMS
Ursache | Wert liegt auRerhalb des Bereich£40° MSR oder
Wirkung | Bezugspunkt setzen wird nicht wirksam DB
Behebung| Eingabe eines richtigen Wertes
4 (04) | 13 (OD) | digitale Ausgabe nicht moglich RMS
Ursache | Ausgang nicht fiir direkte Ausgabe vom Anwenderprogramm | ©der
verfugbar DB
Wirkung [ Ausgabe wird nicht ausgefuhrt
Behebung| ® Anwenderprogramm Korrigieren
* Parametrierung der Ausgangszuordnung im MD35 auf
gewiinschte Belegung korrigieren
4 (04) | 14 (OE) | Anforderung Applikationsdaten falsch RMS
Ursache | falscher Anforderungscode oder
Wirkung | alte Applikationsdaten bleiben bestehen DB
Behebung| Anforderungscode 0...6, 16...23 und 25 mdglich

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
allgemeine Datenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It. [Tabelle 11-
4 (04) | 15 (OF) | Teach In, Programmnummer falsch RMS
Ursache | Das Programm wurde nicht parametriert bzw eingelesen. oder
Wirkung [ Teach In wird nicht ausgefuhrt DB
Behebung| Programm parametrieren und einlesen bzw. Programmnummgr
korrigieren
4 (04) [ 16 (10) | Teach In, Satznummer falsch RMS
Ursache | Die Satznummer in dem angewdhiten Programm ist nicht vorh&4€r
den. DB
Wirkung [ Teach In wird nicht ausgefuhrt
Behebung| richtige Satz-Nr. vorgeben
4 (04) |17 (11) | Teach In, Verweilzeit oder UP-Aufruf im Satz RMS
Ursache | Die Satznummer in dem angewdhiten Programm ist nicht vorh&4€r
den bzw. falsche Satznummer gewahit. DB
Wirkung | Teach In wird nicht ausgefiihrt
Behebung| richtige Satz-Nr. vorgeben
4 (04) | 18 (12) [ Teach In, kein Achsstillstand RMS
Ursache | Achse ist noch in Bewegung oder
Wirkung | Teach In wird nicht ausgefuhrt DB
Behebung| Achse anhalten und Auftrag wiederholen
4 (04) [ 40 (28) | nichtrelevante Daten Ubertragen RMS
Ursache | Die Ubertragenen Daten (Datensétze) sind der FM 453 unbekiaPHer
Wirkung | Daten werden nicht angenommen DB
Behebung| Anwenderprogramm korrigieren
4(04) |81 (51) |Programmierbare Baugruppen Kommunikation: unzulassiger DB-Typ RMS
82 (52) | Programmierbare Baugruppen Kommunikation: Info 1 falsch oder
83 (53) Programm?erbare Baugruppen Kommun?kat!on: Info 2__fa|§ch DB
84 (54) | Programmierbare Baugruppen Kommunikation: unzuléssiger Auftrag
85 (55) | Programmierbare Baugruppen Kommunikation: Datenfehler
Ursache | falsche Daten
Wirkung | Auftrag wird nicht ausgefuhrt
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
4(04) | 120 (78) | Maf3systemraster weicht ab RMS
Ursache | Das MaRsystem in den DBs “NC, SM, WK” stimmen mit MD7/| oder
nicht Gberein. DB
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige

allgemeine Datenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It.| Tabelle 11-2

4(04) | 121 (79) | Falscher DB-Typ in der Baugruppe RMS
Ursache |in die FM 453 ist ein falscher DB-Typ tbertragen worden oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| DB léschen, berichtigen und neu lbertragen

4(04) | 122 (7A) | DB-Typ oder DB-Nr. bereits vorhanden RMS
Ursache | DB-Typ bereits vorhanden oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| vor Ubertragung entsprechenden DB I6schen

4(04) | 123 (7B) [ NC-Programmnummer bereits vorhanden RMS
Ursache | NC-Programmnummer bereits vorhanden oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| vor Ubertragung entsprechenden DB mit der Programmnummer

I6schen

4(04) | 124 (7C) | Parameter "Sichern” falsch RMS
Ursache | Codierung nicht O oder 1 oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| Codierung nicht 0 oder 1

4(04) | 125 (7D) | DB-Speicher gefillt RMS
Ursache | Der vorhandene Speicher ist belegt oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| nicht benétigte Programme (DBs) I6schen, bzw. Speicher kompri-

mieren Uber Parametrieroberflache

4(04) | 126 (7E) | zulassige Programmlange tberschritten RMS
Ursache | Anzahl der Sétze zu viel oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren und neu Ubertragen

4(04) | 127 (7F) | Parameter/Daten schreiben ist nicht mdglich RMS
Ursache | kein Stillstand der Achse oder
Wirkung | Parameter/Daten werden nicht wirksam DB
Behebung| Achse anhalten

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

anderen DBs auf der Baugruppe zu l6schen.

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
allgemeine Datenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It. [Tabelle 11-2
4(04) | 128 (80) | Baugruppenkennung falsch RMS
Ursache | nicht zur Baugruppe gehérende DBs wurden Ubertragen (keir gder
Kennung 453) DB
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| die zur FM 453 gehérenden DBs libertragen
4(04) | 129 (81) | SchrittmalR, falscher Wert RMS
Ursache | Wertebereich auRerhalb van10° oder
Wirkung | Schrittmal® wird nicht wirksam DB
Behebung| richtigen Wert tibertragen
4(04) | 130 (82) | Werkzeugkorrektur, falscher Wert RMS
Ursache | Wertebereich auRerhalb van10° oder
Wirkung | Werkzeugkorrektur wird nicht wirksam DB
Behebung| richtigen Wert tbertragen
4(04) | 131 (83) | Satz einfligen nicht moglich RMS
Ursache | Speicher voll oder
Wirkung | Funktion wird nicht ausgeftihrt DB
Behebung| nicht bendétigte DBs I6schen und Funktion wiederholen
4(04) | 132 (84) | Satz I6schen nicht mdglich RMS
Ursache | Satz nicht vorhanden, keine “Belegbits (Byte 2 und 3) im SatZ §€€r
setzt (wenn Daten vorhanden). DB
Wirkung | Funktion wird nicht ausgefuhrt
Behebung| Programm uberprifen und mit richtiger Satznummer Funktion
wiederholen
Maschinendatenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It. [Tabelle 11-2
5(05) | 7 (07) Maf3system RMS
Ursache | Das eingetragene Maf3sytemraster (MSR) stimmt mit dem MS RGer
den anderen DBs der Baugruppe nicht Uiberein. DB
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| ® MSR kontrollieren und gegebenenfalls korrigieren
* Bei richtiger Eingabe sind vor einer erneuten Ubertragung|die

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Maschinendatenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It.
5 (05) | 8 (08) Achsart RMS
Ursache | keine Linear- oder Rundachse parametriert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5 (05) | 9 (09) Rundachsende RMS
Ursache | unzulassiger Wertebereich oder Abhangigkeitsverletzung oder
(siehm) DB
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5 (05) | 10 (OA) | Gebertyp RMS
Ursache | unzuléassiger Gebertyp oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 11 (0B) | Weg pro Geberumdrehung RMS
12 (0C) | Restweg pro Geberumdrehung oder
13 (0D) | Inkremente pro Geberumdrehung DB
14 (OE) | Anzahl Umdrehungen Absolutgeber
Ursache | unzuléassiger Wertebereich oder Abhéangigkeitsverletzung bei
Nr. 11, 12, 13 (siehf Kap. 5.3.1)
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 15 (OF) | Baudrate Absolutgeber RMS
Ursache |unzulassige Baudrate oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 16 (10) | Referenzpunktkoordinate, RMS
17 (11) | Absolutgeberjustage oder
Ursache | unzulédssiger Wertebereich DB
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) [ 18 (12) | Art der Referenzpunktfahrt RMS
Ursache |unzulassige Art der Referenzpunktfahrt oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Maschinendatenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It. Tabelle 11-2
5(05) | 19 (13) | Richtungsanpassung undefiniert RMS
Ursache | Richtungsanpassung undefiniert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 20 (14) | Abschalten der Hardwareuiberwachung undefiniert RMS
Ursache | Abschalten der Hardwareiiberwachung undefiniert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 21 (15) | Softwareendschalter Anfang RMS
22 (16) | Softwareendschalter Ende oder
23 (17) | Maximalgeschwindigkeit DB

24 (18) | Zielbereich (PEH)

25 (19) | Uberwachungszeit

26 (1A) | Stillstandsbereich

27 (1B) | Referenzpunktverschiebung
28 (1C) | Referenziergeschwindigkeit
29 (1D) | Reduziergeschwindigkeit
30 (1E) | Losekompensation

Ursache | unzuléassiger Wertebereich oder Abhangigkeitsverletzung bei | RMS

Nr. 21, 22, 28, 29 (sieﬁe Kap. 5.3[3.1) oder

Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB

Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

5(05) | 31 (1F) [ Richtungsbezug der Lose RMS
Ursache | Richtungsbezug Lose undefiniert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 32 (20) | Ausgabeart M-Funktion RMS
Ursache | Ausgabeart M-Funktion undefiniert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 33 (21) | Ausgabezeit M-Funktion RMS
Ursache | unzulassiger Wertebereich oder
DB

Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert

Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Maschinendatenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It. [Tabelle 11-
5(05) | 34 (22) | digitale Eingange RMS
Ursache | Eingange undefiniert oder mehrfach definiert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 35 (23) | digitale Ausgénge RMS
Ursache | Ausgange undefiniert oder mehrfach definiert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 36 (24) | Eingangsanpassung RMS
Ursache | Eingangsanpassung undefiniert oder
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert DB
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5 (05) | 38 (26) | Lagekreisverstarkung RMS
28 gg rgérél(r:?]?éirnzir;:gppabstand dynamisch gler
41 (29) | Verzdégerung
42 (2A) | Ruckzeit
43 (2B) | Sollspannung max.
44 (2C) | Offsetkompensation
45 (2D) | Spannungsrampe
Ursache | unzuléassiger Wertebereich
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5(05) | 67 (43) | Steuersignale RMS
68 (44) | Schrittzahl pro Bestromungsmuster-Zyklus oder
Ursache | unzulédssiger Wertebereich DB
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein

Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

KI NI Fehlermeldung, Meldung/
' ) Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Maschinendatenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It. [Tabelle 11-2
5(05) | 69 (45) [ Start/Stop-Frequenz RMS
70 (46) | Frequenzwert fiir Beschleunigungsumschaltung oder
71 (47) | Maximalfrequenz DB

72 (48) | Beschleunigung 1
73 (49) | Beschleunigung 2
74 (4A) | Verzbgerung 1
75 (4B) | Verzdgerung 2

Ursache | unzuléssiger Wertebereich oder Abhéngigkeitsverletzung bei
Nr. 70...75 (siehe Kap. 5.3{1)

Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert

Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

5(05) | 76 (4C) | Mindeststillstandzeit zwischen zwei Positionierungen RMS
77 (4D) | Mindestverfahrzeit mit konstanter Frequenz oder
78 (4E) | Boostdauer absolut DB
79 (4F) | Boostdauer relativ

80 (50) | Phasenstrom Fahren
81 (51) | Phasenstrom Stillstand

Ursache | unzulassiger Wertebereich

Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert

Behebung| berichtigen und neu tbertragen

5 (05) | 96 (60) | Softwareendlage unzuldssig RMS

Ursache | unzuldssiger Wertebereich oder Abhangigkeitsverletzung oder
(siehp Kap. 5.3.1L) bei Linearachsen: DB
Softwareendschalter Anfang gréf3er als Softwareendschalter Ende

bei Rundachsen:

Softwareendschalter Anfang/Ende befinden sich nicht im Rund-
achszyklus und nicht auf maximalem Eingabewert.

Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert

Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

5(05) | 97 (61) |Begrenzung Softwareendlage bei Absolutgeber RMS

Ursache | unzulassiger Wertebereich oder Abhangigkeitsverletzung oder
(sieh% Kap. 5.3.1): DB

Wegbetrag zwischen Softwareendschalter Anfang und Ende ist
groéRer als der Absolutwertbereich des Gebers.

Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert

Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

KI NI Fehlermeldung, Meldung/
' ) Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Maschinendatenfehler Fehlerreaktion: "Warnung” It| Tabelle 11-
5(05) | 99 (63) |unzulassiger Istwertbewertungsfaktor RMS
Ursache | unzulassiges Verhaltnis in den Zuordnungen Weg pro Geberufffer
hung (MD11, 12) und Inkremente pro Geberumdrehung (MD13)B
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5 (05) | 100 (64) | Maximalgeschwindigkeit fir Antrieb zu hoch RMS
Ursache | mit den zugrunde liegenden Maschinendaten MD11, MD12 up&@der
MD52 wirde bei Maximalgeschwindigkeit MD23 eine FrequenDB
gréRer als MD56 erzeugt
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5 (05) | 101 (65) | unzulassiger Schrittbewertungsfaktor fiir Schrittantrieb RMS
Ursache | unzuldssiges Verhaltnis in den Zuordnungen Weg pro GeberufrR#&!
hung (MD11, 12) und Schritte pro Motorumdrehungen (MD52) DB
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen
5 (05) | 102 (66) | Begrenzung Softwareendlage bei Linearachse RMS
Ursache | bei Geberauflésungen/Schrittauflésungen < 1 MSR ist der zul&sQff
Verfahrbereich im Verhéltnis MSR pro Inkremente eingeschrahkiB
(z. B. bei 0,5um pro Geberimpuls auf 0;50° MSR)
Wirkung | DB wird nicht wirksam und nicht remanent gespeichert
Behebung| berichtigen und neu Ubertragen

Verfahrprogrammfehler Fehlerreaktion: "Warnung”

8 (08) | 1 (01) Programmanwahl, Unterprogrammfehler RMS

Ursache | Das im Programm aufgerufene Unterprogramm ist auf der FM agsr
nicht vorhanden. DB

Wirkung | Programmanwabhl wird nicht ausgefuhrt

Behebung| ® Programm parametrieren und einlesen bzw. korrigieren
® anderes Programm anwahlen

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Riickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Kl NI Fehlermeldung, Meldulng/
Fehleranalyse und Behebung Anzeige
Verfahrprogrammfehler Fehlerreaktion: "Warnung”
8 (08) | 8 (08) Programmanwahl, Programmnummer nicht vorhanden RMS
Ursache | Das Programm wurde nicht parametriert, auf der FM 453 nichtoder
vorhanden. DB
Wirkung | Programmanwabhl wird nicht ausgefuhrt
Behebung| ® Programm parametrieren und einlesen bzw. korrigieren
® anderes Programm anwahlen
8 (08) | 9 (09) Programmanwahl, Satznummer nicht vorhanden RMS
Ursache |Im angewahlten Programm fehlt die Satznummer. oder
Wirkung | Programmanwabhl wird nicht ausgefuhrt DB
Behebung| ® Programm korrigieren
* andere Satznummer anwahlen
8 (08) | 10 (OA) | Programm, Satznummer unzulassig RMS
Ursache | Satznummer fehlt oder auBerhalb des Nummernbereiches | oder
Wirkung | Programm wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren
8 (08) | 11 (0B) | Programmanwahl, Richtungsvorgabe falsch RMS
Ursache | Richtungsvorgabe falsch oder
Wirkung | Programmanwabhl wird nicht ausgefiihrt DB
Behebung| Programmanwabhl korrigieren und wiederholen
8(08) | 12 (0C) | Programmanwahl, unzuléssig RMS
Ursache | Waéhrend einer Bewegung wurde ein anderes Programm vor- oder
gewahlt DB
Wirkung | Programmanwabhl wird nicht ausgefiihrt
Behebung| Laufendes Programm mit STOP anhalten bzw. am Programmiende
Programmanwahl wiederholen.
8 (08) [ 20 (14) | Fehler Programmnummer RMS
Ursache | Programmnummern in den Satzen falsch oder
Wirkung | Programm wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache
8 (08) | 21 (15) | Im Programm kein Satz RMS
Ursache |Im Programm kein Satz oder
Wirkung | Programm wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Fehlermeldung, Meldung/

KI. Nr. Fehleranalyse und Behebung Anzeige

Verfahrprogrammfehler Fehlerreaktion: "Warnung”

8 (08) | 22 (16) | Fehler Satznummer RMS
Ursache |Wertebereich der Satznummer falsch oder
DB

Wirkung | Programm wird nicht gespeichert

Behebung| Programm korrigieren

8 (08) | 23 (17) | Satznummernfolge falsch RMS
Ursache | Satznummer nicht in steigender Reihenfolge oder
Wirkung | Programm wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren

8 (08) | 24 (18) | G-Funktion 1 unzulassig RMS

Ursache |* Die als G-Funktion 1 programmierte Nummer ist nicht erlaliB&er

* Im Satz mit Verweilzeit (G04) wurden auRer M-Funktionen| DB
noch andere Daten programmiert.

Wirkung | Programm/Satz wird nicht gespeichert

Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

8 (08) | 25 (19) | G-Funktion 2 unzulassig RMS
Ursache | Die als G-Funktion 2 programmierte Nummer ist nicht erlaubt| 0der
Wirkung | Programm/Satz wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

8 (08) | 26 (1A) | G-Funktion 3 unzuléssig RMS

Ursache |* Die als G-Funktion 3 programmierte Nummer ist nicht erla|iBgler

* Externer Satzwechsel (G50) wurde in einem Satz mit End d3B
fahren fur fliegendes Istwert setzen (G88/G89) programmiert.

* Eine Werkzeugkorrektur (G43, G44) wurde ohne D-Numnier
aufgerufen.

* Bei Anwahl einer D-Nummer fehlt die Richtungsvorgabe der
Werkzeugkorrektur (G43, G44).

Wirkung | Programm/ Satz wird nicht gespeichert

Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

8 (08) | 27 (1B) | M-Funktion unzuléssig RMS

Ursache |* Die als M-Funktion programmierte Nummer ist nicht erlaup@der

e Es stehen mindestens zwei der sich ausschlieRenden M-FuR-
tionen M0, M2, M18, M30 in einem Satz.

Wirkung | Programm/Satz wird nicht gespeichert

Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer
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Fehlerbehandlung

Tabelle 11-8  Allgemeine Datenfehler, Maschinendatenfehler, Verfahrprogrammfehler, Fortsetzung

Fehlermeldung, Meldung/

KI. Nr. Fehleranalyse und Behebung Anzeige

Verfahrprogrammfehler Fehlerreaktion: "Warnung”

8(08) |28 (1C) | Position/Verweilzeit fehlt RMS
Ursache |® Im Satz mit GO4 ist keine Verweilzeit angegeben. oder
* Bei externem Satzwechsel (G50) fehlt die Sollposition. | PB

* Fir die Funktion Endlosfahren mit fliegendem Istwert setzgn
(G88,G89) ist kein neuer Istwert programmiert.

Wirkung | Programm/Satz wird nicht gespeichert

Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

8(08) |29 (1D) |falsche D-NR (> 20) RMS
Ursache | Die Nummer fiir Werkzeugkorrektur ist groRer als 20 oder
DB

Wirkung | Programm/Satz wird nicht gespeichert

Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

8(08) | 30 (1E) | Fehler Unterprogramm RMS
Ursache | Unterprogramm ohne Aufrufanzahl oder
Wirkung | Programm wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm Korrigieren, entsprechend Ursache
8(08) | 31 (1F) | Geschwindigkeit fehlt RMS
Ursache |es wurde keine Geschwindigkeit programmiert oder
Wirkung | Programm/Satz wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache
8(08) | 32 (20) | Fehler, Unterprogrammaufruf RMS
Ursache | Satzsyntax bei Unterprogrammaufruf ist falsch oder
Wirkung | Programm wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache
8(08) | 33 (21) | D-Funktion nicht zulassig RMS
Ursache | Satzsyntax bei Aufruf einer D-Funktion ist falsch oder
Wirkung | Programm wird nicht gespeichert DB
Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache
8(08) |34 (22) |falsche Programmlange RMS
Ursache | maximale Satzanzahl tberschritten oder
DB

Wirkung | Programm wird nicht gespeichert

Behebung| Programm korrigieren, entsprechend Ursache

Kl. = Detailereignisklasse, Nr. = Detailereignisnummer, RMS = Rickmeldesignale, DB = Datenbaustein
Hinweis: (xx)-Wert = Hexadezimal-Schreibweise der Fehlernummer
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Technische Daten / \

Ubersicht

Allgemeine
Technische Daten

UL-/CSA-Zulassun-
gen

Dieses Kapitel beschreibt die Technischen Daten der Positionierbaugruppe
FM 453.

¢ Allgemeine Technische Daten
¢ Male und Gewicht

¢ Ladespeicher

e Gebereingange

¢ Antriebs-Schnittstelle

¢ digitale Eingénge

¢ digitale Ausgange

Allgemeine Technische Daten sind:

¢ Elektromagnetische Vertraglichkeit

¢ Transport- und Lagerbedingungen

¢ Mechanische und klimatische Umgebungsbedingungen

e Angaben zu Isolationspriifungen, Schutzklasse und Schutzgrad

Diese Daten beinhalten Normen und Prifwerte, die die S7-400 einhalt und
erfillt bzw. nach welchen Prifkriterien die S7-400 getestet wurde.

Die allgemeinen Technischen Daten sind im Handbuch "Aufbauen einer
S7-400” beschrieben.

Fur die S7-400 liegen folgende Zulassungen vor:

UL-Recognition-Mark
Underwriters Laboratories (UL) nach
Standard UL 508, File E 85972

CSA-Certification-Mark
Canadian Standard Association (CSA) nach
Standard C 22.2 No. 142, File LR 63533

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Technische Daten

FM-Zulassung Fur die S7-400 liegt die FM-Zulassung vor:
FM-Zulassung nach Factory Mutual Approval Standard Class Number 3611,
Class I, Division 2, Group A, B, C, D.

i’i Warnung
Es kann Personen und Sachschaden eintreten.

In explosionsgeféahrdeten Bereichen kann Personen und Sachschaden eintre-
ten, wenn Sie bei laufendem Betrieb einer S7-400 Steckverbindungen tren-
nen.

Machen Sie in explosionsgefahrdeten Bereichen zum Trennen von Steckver-
bindungen die S7-400 immer stromlos.

i’i Warnung
WARNING - DO NOT DISCONNECT WHILE CIRCUIT IS LIVE
UNLESS LOCATION IS KNOWN TO BE NONHAZARDOUS

CE-Kenn- Unsere Produkte erfiillen die Anforderungen der EG-Richtlinie 89/336/EWG
zeichnung "Elektromagnetische Vertraglichkeit” und die dort aufgefiihrten harmonisier-
ten europaischen Normen (EN).

Die EG-Konformitatserklarungen werden gemaf der obengenannten EG-
ce Richtlinie, Artikel 10, fiir die zustéandigen Behérden zur Verfiigung gehalten
bei:
SIEMENS Aktiengesellschaft
Bereich Automatisierungstechnik

AUT E 148
Postfach 1963
D92209 Amberg
Einsatzbereich SIMATIC-Produkte sind ausgelegt fir den Einsatz im Industriebereich.
Einsatzbereich Anforderung an
Stdraussendung Storfestigkeit
Industrie EN 50081-2 : 1993 | EN 50082-2 : 1995
Wohnbereich Einzelgenehmigung | EN 50082-1 : 1992
Aufbaurichtlinien SIMATIC-Produkte erfiulllen die Anforderungen, wenn Sie bei Installation
beachten und Betrieb die in den Handbiichern beschriebenen Aufbaurichtlinien einhal-

ten.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Technische Daten

AnschluRwerte Technische Daten: Anschlu3werte
Stromaufnahme aus 5 V Rickwandbus max. 1,6 A (Nennstrom)
Verlustleistung 8 W
Hilfsspannung 1L+...4L+ DC 24V
* dynamischer Bereich 18,5...30,2 V (incl. Welligkeit)
® statischer Bereich 20,4...28,8 V
Stromaufnahme 1L bei Nennspannung max. 1,0 A bei 24 V Geber
(Erzeugung Geber-Versorgungsspannung ausmax. 0,4 A bei 5 V Geber
1L+)
Stromaufnahme 2L+...4L+ bei Nennspannungmax. 2 A je Kanal
digitale Eingdnge Kanal 1 bis 3

MaRe und Gewicht Technische Daten zu Maf3e und Gewicht:

Abmessungen B< H X T [mm] 50 x 290 x 210

Gewicht [g] ca. 1620
Speicher fur Para- RAM-Speicher 64 KByte in Summe fir die Parametrierdaten der 3 Kanéle
metrierdaten FEPROM fir remanentes Speichern der Parametrierdaten
FM-Zyklus 3ms
Antriebs-Schnitt- Servoantrieb

stelle

Sollwertsignal

Nennspannungsbereich -10..10 V

Ausgangsstrom -3...3mA

Relaiskontakt Reglerfreigabe

Schaltspannung max. 50 V
Schaltstrom max. 1 A
Schaltleistung max. 30 VA
Kabellange max. 35 m

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Technische Daten

Gebereingange

A-4

Schrittantrieb

Ausgangssignale 5 V nach RS422

-Norm

Differenzausgangsspannungod

min. 2 V (R_ = 100Q)

Ausgangsspannung “1”

OH

typ. 3,7 V (b =-30 mA)

Ausgangsspannung “0” M

typ. 1,1 V (b= 30 mA)

Lastwiderstand R min. 55Q
Ausgangsstrom d max. =60 mA
Impulsfrequenz g max. 1 MHz

Bereitschaftssignal READY1 (Antriebsbereitschaft)

Eingangsspannung “1”

offen oder min. 3,5V

Eingangsspannung “0”

max. 1 V (bei 2 mA Belastung)

Kabellange

35 m bei symetrischer Ubertragung
10 m bei unsymmetrischer Ubertragung

Technische Daten zu den Gebereingangen:

Wegerfassung

* inkrementell
* absolut (SSI)

Signalspannungen

Eingange: 5 V nach RS422

Versorgungsspannung der Geber

* 5V/300 mA
* 24V/300 mA

Eingangsfrequenz und Leitungslan
bei Inkrementalgeber

ot max. 1 MHz bei 10 m Leitungslénge ge
schirmt

* max. 500 kHz bei 35 m Leitungslange ¢
schirmt

Datenubertragungsrate und Leitun
lange bei Absolutgeber (SSI)

ys- max. 1,25 MBit/s bei 10 m Leitungslang

geschirmt

®* max. 156 kBit/s bei 250 m Leitungslang
geschirmt

)

1]

Kabellange bei Inkrementalgeber
* 5 V-Geberversorgung

® 24 V-Geberversorgung

®* max. 25 m bei max. 300 mA
(Toleranz 4,75...5,25 V)

* max. 35 m bei max. 210 mA
(Toleranz 4,75...5,25 V)

* max. 100 m bei max. 300 mA
(Toleranz 20,4...28,8 V)

* max. 300 m bei max. 300 mA
(Toleranz 11...30 V)

Kabellange bei Absolutgeber (SSI

siehe Dateniibertragungsrate

Positionie

rbaugruppe FM 453 fir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01



Technische Daten

Digitale Eingange

Digitale Ausgéange

Technische Daten zu den digitale Eingangen:

Anzahl der Eingange 6 je Kanal
\Versorgungsspannung DC 24V

(zulassiger Bereich: 20,4...28,8 V)
Potentialtrennung ja
Eingangsspannung * 0O-Signal: -3..5V

e 1-Signal: 11..30 V
Eingangsstrom ® 0-Signal: max. 3 mA

* 1-Signal: max. 7 mA

Eingangsverzdgerung
® (ber Eingangsspannungsberei

* bei 24 V Eingangsspannung

Ch 0 - 1-Signal: max. 1%is
e 1 . 0-Signal: max. 45is
* 0 - 1-Signal: max. §is

Verpolschutz Eingangssignale

ja

AnschlieRen eines 2-Draht-Sensornsmdglich

Technische Daten zu den digital

en Ausgangen:

Anzahl der Ausgange 4 je Kanal
Versorgungsspannung DC 24V
(zulassiger Bereich: 20,4...28,8 V)
Potentialtrennung ja
Ausgangspannung ® 0-Signal: Reststrom max. 2 mA

* 1-Signal: (Hilfsspg. 2L+...4L+ - 0,3 V)

Ausgangsstrom bei Signal “1”

* bei Umgebungstemperatur 4D
— Nennwert
— zulassiger Bereich
— Lampenlast

* bei Umgebungstemperatur 8D
— Nennwert
— zulassiger Bereich

05A
5 mA...0,6 A (Uber Hilfsspannungsbereich)
max. 5 W

0,1A
5 mA...0,12 A (Uber Hilfsspannung)

KurzschluR-/Uberlastschutz

ja, taktend bei Ubertemperatur fiir jeden Ay
gang separat

Schaltfrequenz

®* ohmsche Last: max. 100 Hz

* induktive Last: max. 0,25 Hz (bei extern
Léschung)

Verpolschutz fir Hilfsspannungen

a

Summenstrom der digitalen
Ausgange

Gleichzeitigkeitsfaktor 100 %
* his40C: 6 A (fur alle Kanéle)
® 40°C bis 60C: 1,2 A (fur alle Kanale)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Steckleitungen

Ubersicht

KapitelUbersicht

Dieses Kapitel gibt Ihnen einen Uberblick der konfektionierten Verbindungs-

kabel zu den anschlieRbaren Gebern und

Nachfolgende Tabelle listet die anschlieBbaren Geber und die dafiir konfek-

tionierten Verbindungskabel auf.

Tabelle B-1  Verbindungskabel Geber

Antrieben.

Geber

Verbindungskabel

Inkrementalgeber mit RS 422
LinearmaRstab mit EXE

6FX2 002-2CD01-m00

Geber ROD 320 (Einbaugeber in 1FT5-Moto

)6FX2 002-2CE01-1000

Absolutgeber (SSI)

6FX2 002-2CC01-100

Nachfolgende Tabelle listet die anschlie3baren Antriebe und die daftir kon-

fektionierten Verbindungskabel auf.

Tabelle B-2  Verbindungskabel Antriebe

Antriebskonfiguration

Verbindungskabel

3 Servoantrieb SIMODRIVE 611-A

6FX2 002-3AD01-D00

3 Schrittantriebe FM STEPDRIVE

6FX2 002-3AB04-D00

1 Schrittantrieb FM STEPDRIVE und
2 Servoantriebe SIMODRIVE 611-A

6FX2 002-3AB02-D00

2 Schrittantrieb FM STEPDRIVE und
1 Servoantriebe SIMODRIVE 611-A

6FX2 002-3AB03-D0O0

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Im Kapitel finden Sie konfektionierte Leitungen fir ... auf Seite
B.1 ...Inkrementalgeber mit RS 422 oder EXEn (zum AnschlgR&2
von Linearmaf3staben)
B.2 .. Einbaugeber ROD 320 mit17poligem Rundstecker
B.3 ... Absolutgeber (SSI) mit freiem Kabelende
B.4 ... Servoantrieb SIMODRIVE 611-A (3 Kanéle)
B.5 .. Schrittantrieb FM STEPDRIVE (3 Kanale)
B.6 ... einen Schrittantrieb FM STEPDRIVE und zwei Servg{B-8
antriebe SIMODRIVE 611-A (3 Kanéle)
B.7 ... zZwei Schrittantriebe FM STEPDRIVE und einen Sery{B-9
antrieb SIMODRIVE 611-A (3 Kanale)
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Steckleitungen

B.1

(zum Anschluf3 von Linearmal3stéaben)

AnschluRschema

Konfektionierte Leitung fir Inkrementalgeber mit RS 422 oder EXEn

Nachfolgendes Bild zeigt das Verbindungskabel zwischen der FM 453 und

Inkrementalgeber mit RS 422 oder FM 453 und EXE mit Linearmal3stab):

15

Leitung 4 X 2 x 0,38 +4 x 0,5 mm?2

Blick auf Crimpseite

15poliger
D-SUB-Stecker
Anschluf3seite
metallisiertes
Gehause mit
Schraubver-
riegelung

6FC9 341-1HC

_\_ Leitungen paarweise verdrillt

Rundstecker
12pol. Buchse
Anschluf3seite
Siemens

6FX 2003-0CE12

FM 453 Geber
A schwarz
15 m AN b m 5
= S e
B rot
13 — — 8
12 || B N orange || 1
I I'N blau | |
10 1 N N violett 1 3
1 — | 4
4 | | 5v weil/rot | | 5
6 | | 5v weiB/gelb | | 5
[ ) [
| | Masse weill/blau | |
7 - 10
| | Masse weil/schwarz | |
9 W | 1
>—\,/ Schirm auf Gehause \I/—q

Bestellhinweise

Die zugehorige Bestellnummer lautet:

6FX2 002 2CDO01-100 (0o: Langenschlissel siehe Katalog NC Z
Best.-Nr. EB6060-K4490-A001-A4)

B-2

Die Kabelquerschnitte sind bereits im Bild angegeben. Die maximale Léange
des Verbindungskabels entnehmen Sie bitt

> den Kapjtel A, Technische Daten.

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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B.2
Rundstecker

AnschluRschema

Konfektionierte Leitung fir Einbaugeber ROD 320 mit 17poligem

Nachfolgendes Bild zeigt das Verbindungskabel zwischen der FM 453 und
Geber ROD 320 mit Motor 1FT5:

15

Leitung 4 X 2 x 0,38 +4 x 0,5 mm?2

Blick auf Crimpseite

15poliger
D-SUB-Stecker
Anschluf3seite
metallisiertes
Gehause mit
Schraubver-
riegelung

6FC9 341-1HC

_\_ Leitungen paarweise verdrillt

FM 453 Geber
A schwarz
15 A 2N > A A
= S
B rot
13 — — B
12 | | BN orange | | E
I bau | |
10 FTNN violett | ! F
1 s - G
4 | | 5v weil/rot | | K
5 | | 5v weiR/gelb | | ]
[ ) [
| | Masse weill/blau | |
7 , P
| | Masse weil/schwarz | |
9 N
[ [
>—\,/ Schirm auf Gehause \I/—q

Rundstecker
17pol. Buchse
Anschlu3seite
Siemens

6FC9 348-7AV01

Bestellhinweise

Die Kabelquerschnitte sind bereits im Bild &
des Verbindungskabels entnehmen Sie bitt

Die zugehorige Bestellnummer lautet:

6FX2 002 2CEOQ1-D00 (Oo: Langenschlissel siehe Katalog NC Z
Best.-Nr. EB6060-K4490-A001-A4)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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B.3 Konfektionierte Leitung fir Absolutgeber (SSI) mit freiem

Kabelende
AnschluRschema Nachfolgendes Bild zeigt das Verbindungskabel zwischen der FM 453 und
Absolutgeber:
FM 453 Geber
A
14 : : violett : : DATA_N
CLS schwarz
2 t— t— CLS
3 o CLS N braun 1 CLS N
2 | | Masse weik/rot | | Masse
[ ] i [ ]
5 — +24V We|f3/gelbI I 24\
|| ||
|| ||
J Schirm auf Gehause HL
Leitung 4 X 2 x 0,38 +4 x 0,5 mm?
Blick auf Crimpseite
15 8  15poliger D-SUB-Stecker Kabel 100 mm
AnschluRseite metallisiertes abgemantelt
Gehause mit Schraubver-
riegelung 6FC9 341-1HC
9 1
'\_ Leitungen paarweise verdrillt
Bestellhinweise Die Kabelquerschnitte sind bereits im Bild angegeben. Die maximale Léange
des Verbindungskabels entnehmen Sie bitt¢ den Kapjtel A, Technische Daten.

Die zugehorige Bestellnummer lautet:

6FX2 002 2CCO01-100 (Oo: Langenschlussel siehe Katalog NC Z
Best.-Nr. EB6060-K4490-A001-A4)

B-4
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B.4 Konfektionierte Leitung fir Servoantrieb SIMODRIVE 611-A

(3 Kanéle)
AnschluRschema Nachfolgendes Bild zeigt das Verbindungskabel zwischen der FM 453 und
Servoantrieb SIMODRIVE 611-A (3 Kanale):
FM 453 SIMODRIVE 611-A
15— gelb . 2/(9)
18 b1 grin__, | 2/(65)
, tli blau tli 214y | Kanall
35 L violett |, 2/(56)
16 I grau I 3/(9)
29 M rosa | | 3/(65)
36 ’;E‘ weiR-schwarz ’;E‘ 3/(14) Kanal 2
3p—11 weiR-braun | | 3/(56)
UJ
17 :]: weiR-rot L 4/(9)
50 : : weil3-orange : : 4/(65)
A T weit-gelb L 414y | Kanal3
a7h 11 weiB-grin | | 4/(56)
I schwarz I 1/(9)
L braun | | 1/(65)
ﬁ ﬁ nicht
—H rot = 1/(14) belegt
N orange | | 1/(56)
LT -
Schirm Leitung 8 X 2 x 0,14 mm?2
BI|Ck auf Crimpseite Aderendhl'_]'sen
1) mit Bezeichnung
°25 | 5opoliger D-SUB-
o2 | Buchsenleiste
525 | AnschluBseite metal-
0% | lisiertes Gehause mit
o°o | Schraubverriegelung
o 5o | 6FX2003-0AA00
@/ Schirm auf Gehause
_\_Leitungen paarweise verdrillt und geschirmt
Bestellhinweise Die Kabelquerschnitte sind bereits im Bild angegeben. Die maximale Lange

des Verbindungskabels betragt 35 m.
Die zugehorige Bestellnummer lautet:

6FX2 002 3ADO01-100 (DOo Langenschlissel siehe Katalog NC Z
Best.-Nr. EB6060-K4490-A001-A4)

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Steckleitungen

B.5 Konfektionierte Leitung fir Schrittantrieb FM STEPDRIVE (3 Kanale)

AnschluBschema Nachfolgendes Bild zeigt das Verbindungskabel zwischen der FM 453 und
drei Schrittantrieben FM STEPDRIVE:

FM 453 FM STEPDRIVES
schwarz
50— braun T
38 ] - 9
i rot i
6 T L 2 3
S orange | ° 10
C
I elb :[: v
18 T grUn 793 )
19— ; S
" m weiR-griin m 4
i braun-schwarz | | | |5
i L
o blau L 1
° F violett | | ] 9
" t[: griin t[:
Na wei | ¢ 1% ~
. ©
20 :[: weil3-schwarz I 3 S
20 A wei-braun ! 1 <
o E braun-rot :ﬁ 4 a4
28 1 braun-orange | | 12
i weil3-rot ’I
9 A m ——( 1
plan weil-orange || 1 g
i weilR-gelb ;ﬁ
10— weiR-grin | | ] 2
43b H—q10 @
i weil3-braun I TCG
26 p—— weiR-violett | | 38
27— =
i braun-griin ,L-[j 4
44 ! ! braun-griin ! ! p 12
45 o

|

Leitung 12 X 2 x 0,14 mm?2

Schirm
Schirm auf Gehé&use
Blick auf Crimpseite Blick auf Crimpseite
@ 50poliger D-SUB- 15poliger D-SUB- T
° 50 Buchsenleiste Buchsenleiste o
050 AnschluBseite metal- AnschluBseite metal- | ° -
050 lisiertes Gehause mit lisiertes Gehause mit | - °
o § o Schraubverriegelung Schraubverriegelung 2o
50 6FX2 003-0AA00 6FC9 348-7THX e 9

'\_ Leitungen paarweise verdrillt und geschirmt

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Steckleitungen

Bestellhinweise

Die Kabelquerschnitte sind bereits im Bild angegeben. Die maximale Lange
des Verbindungskabels betragt:

e 35 m bei symmetrischer Ubertragung
* 10 m bei unsymmetrischer Ubertragung
Die zugehorige Bestellnummer lautet:

6FX2 002-3AB04-D00 (Doo: Langenschlissel siehe Katalog NC Z
Best.-Nr. E86060-K4490-A001-A%)

1) Katalogeintrag in Vorbereitung

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Steckleitungen

B.6 Konfektionierte Leitung fir einen Schrittantrieb FM STEPDRIVE und
zwei Servoantriebe SIMODRIVE 611-A (3 Kanéle)

AnschluRschema

Bestellhinweise

B-8

Nachfolgendes Bild zeigt das Verbindungskabel zwischen der FM 453, einem
Schrittantrieb FM STEPDRIVE und zwei Servoantriebe SIMODRIVE 611-A:

FM 453
5b—7 schwarz —~ 1
L braun || g p
38 p—H H
6 ﬁ rot ﬁ 2 p E o
T T N -
39 | orange |, ; 10 d § ‘_g
18 ::[: gelb ::[: 3 A4 W g
T — =
19 1 grun _, 11 (7))
1 E weiR-grin E 4 E
L braun-schwarz | | 12
12 .TJ H q
24 — blau [L. 14
! violett | | 15
13 p— H a
i weiR-schwarz ~ 2/(9)
o iR-b || 2/(65 =
49 L weil-braun | | 2/(65) < ‘_C“
tli braun-rot &, 2/(14) a4 &
36 T T ©
3b—H braun-orange | | 2/(56) Y
- I weiB-gelb L 3/(9) 2
M wei-grin | T 3/(65) Q| o
50 @) =
ab ﬁ weiR-blau :ﬁ 3/(14) % =
i weiB-violett | | 3/(56) X
377 l O
i 2
Schirm Leitung 12 X 2 X 0,14 mm
Schirm auf Gehause . . .
Blick auf Crimpseite Blick auf Crimpseite
@ 50poliger D-SUB- 15poliger D-SUB-
o050 Buchsenleiste Buchsenleiste
°0? AnschluBseite metal- AnschluBseite metal-
050 lisiertes Gehause mit lisiertes Gehause mit
%6 Schraubverriegelung Schraubverriegelung
60 6FX2 003-0AA00 6FC9 348-7HX
@/ '\_ Leitungen paarweise verdrillt und geschirmt

Die Kabelquerschnitte sind bereits im Bild angegeben. Die maximale Lange
des Verbindungskabels betragt 35 m.

Die zugehorige Bestellnummer lautet:

6FX2 002-3AB02-Do0 (Doo Langenschlissel siehe Katalog NC Z
Best.-Nr. E86060-K4490-A001-A%)

1) Katalogeintrag in Vorbereitung

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Steckleitungen

B.7 Konfektionierte Leitung fir zwei Schrittantriebe FM STEPDRIVE und
einen Servoantrieb SIMODRIVE 611-A (3 Kanéle)

Anschluschema Nachfolgendes Bild zeigt das Verbindungskabel zwischen der FM 453, zwei
Schrittantrieben FM STEPDRIVE und einen Servoantrieb SIMODRIVE
611-A:

FM 453 FM STEPDRIVES
5 — schwarz 1
38 N braun ! 9 |
N o T,
39 i orange |, 10
I gelb I 3 | -
Toh 1 on || 11 s
19 8
11 E weil-grin E 4
" braun-schwarz | | 12
| | | |
24 b blau I,li 14 g
13 b1t violett | | 15 &
40 .t[:. griin F[:, o
7 [ WeIB [ E
41 I weil3-schwarz I
8h weiR-braun ! 10 ¢
N
20 ﬁ braun-rot ;];: 3 4 T
21k ! ! braun-orange | | 11 G
i
28 ; weilR-rot ;]:. 4
29 L weill-orange | | 12 d
25 i braun-gelb ;[: 14
20 I braun-grin | | 15 ]
17 I:I:I weil3-gelb ,I, 31O) I simoprive
L weiB-grin _, , 3/(65) | 4194
50
4 i weitblay L 3/(14) Kanal 3
H weiR-violett ' ! 3/(56)
Leitung 12 X 2 x 0,14 mm?2
_ _SCh'”_n Schirm auf Gehause
Blick auf Crimpseite Blick auf Crimpseite
@\ 50poliger D-SUB- 15poliger D-SUB-
° g0 Buchsenleiste Buchsenleiste
050 AnschluBseite metal- AnschluBseite metal-
So¢ lisiertes Gehause mit lisiertes Gehause mit
c%o Schraubverriegelung Schraubverriegelung
o ° o 6FX2 003-0AA00 6FC9 348-7HX
52, "\ Leitungen paarweise verdrillt und geschirmt
5\/
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Steckleitungen

Bestellhinweise

B-10

Die Kabelquerschnitte sind bereits im Bild angegeben. Die maximale Lange
des Verbindungskabels betragt 35 m.

Die zugehorige Bestellnummer lautet:

6FX2 002-3AB03-100 (D00 Langenschlissel siehe Katalog NC Z
Best.-Nr. E86060-K4490-A001-AY)

1) Katalogeintrag in Vorbereitung

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Abklrzungsverzeichnis

AG

AS

AWL
AWP

BA
BAT”
BA"STE”
BA "REF”
BA "SM”
BA "A/AE"
BIE

B&B

BP

BT

CPU
DAC
DFC

DB

DBB
DBX
DB-MD
DB-SM
DB-WK
DB-NC
DB-SS
DEKL

Ausgangsparameter

Automatisierungsgerat
Automatisierungssystem

Anweisungsliste

Anwenderprogramm

Betriebsart

Betriebsart "Tippen”

Betriebsart "Steuern”

Betriebsart "Referenzpunktfahrt”

Betriebsart "Schrittmalfahrt relativ”
Betriebsart "Automatik/Automatik Einzelsatz”
Binarergebnis

Gerat zum Bedienen und Beobachten eines Prozesses
Betriebsartenparameter

Bedientafel

Central Processing Unit: Zentralbaugruppe der SIMATIC S7
Digital-Analog-Convert
Digital-Frequenz-Convert

Datenbaustein

Datenbaustein-Byte

Datenbaustein-Bit

Datenbaustein fir Maschinendaten
Datenbaustein fur Schrittmal3e
Datenbaustein fur Werkzeugkorrekturdaten
Datenbaustein fur Verfahrprogramme
Datenbaustein fUr Statusmeldungen

Detailereignisklasse

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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Abkiirzungsverzeichnis

DENR
DP

E/A

EN

ENO
EGB
EMV
EPROM
EXE

FC

FB
FEPROM
FM

HEX

KOP
LED
MLFB
MPI
MSR
MDI
OB

OP
PEH
PG

PS
PWM
RFG
RPS
SDB
SFC
STEP 7
S7-400

C-2

Detailereignisnummer

Dezentrale Peripherie

Eingangsparameter

Durchgangsparameter (Anstol3parameter)

Enable (Eingangsparameter in KOP-Darstellung)

Enable Output (Ausgangsparameter in KOP-Darstellung)
Elektrostatisch gefahrdete Baugruppen
Elektromagnetische Vertraglichkeit

Programmspeicher mit fest eingeschriebenem Programm
Externe Impulsformer-Elektronik

Funktion

Funktionsbaustein

Flash-EPROM: Les- und schreibbarer Speicher
Funktionsmodul (Funktionsbaugruppe)

Kurzbezeichnung fiir hexadezimale Zahl
Interface-Module (Anschaltbaugruppe SIMATIC S7)
Kontaktplan

Light Emitting Diode: Leuchtdiodenanzeige
Maschinenlesbare Fabrikatebezeichnung

Multi Point Interface (mehrpunktfahige serielle Schnittstelle)
Malsystemraster

Manual_Cata_hput (Handeingabe)

Organisationsbaustein

Operator Panel

Paosition erreicht, Halt

Programmiergerat

Power Supply (Stromversorgung (SIMATIC S7)
Pulsweitenmodulation

Reglerfreigabe

Referenzpunktschalter

Systemdatenbaustein

System Function Call, Systemdienste (integrierte Funktionen)
Programmiergeratesoftware fur SIMATIC S7

Automatisierungssystem mittlerer Leistungsbereich

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01



Abkiirzungsverzeichnis

SM Signalbaugruppe (SIMATIC S7, z. B. Ein-/Ausgabebaugruppe)
SSi Synchron Serielles Interface

SZL Systemzustandsliste

TF Technologiefunktion

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
C79000-G7000-C453-01 C-3
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Stichwortverzeichnis

A

Absolutgeber (SSI

Absolutgeberjustage, 968

Achsart| 9-5
Lmearachs

o’
©
N

Rundachsend
Aktiver NC-Satz| 9-503
Alarme[9-96] 1115
Alarme parametriere@-4
AnschluBwertd, A3
Antriebs-Schnittstelle, A3

Optionale Signalé, 4-8, 419, 988

Standardsignale, 4-8
Antriebseinheit, 4-112
Antriebsfreigabe, 914
Antriebszeitkonstantg, 7-1
Anwender-Datenbaustein, 5[9, 625

anlegen| 612

initialisieren| 6-4
Anwenderdate 0, 8-1
Applikationsdater}, 9-54

Anforderung Applikationsdateh, 948
Ausbau der FM 458, 3-3

Automatik [9-9[ 9-29

8

Satzriicklauf, 9-31
Satzvorlauf, 9-3
Automatik Einzelsat4

B

Baugruppentausch, 313, 5-8
Bearbeitung l4uft, 9}7
Bearbeitungsrichtung, 9-80

) 90
Beschleunigungs-Override; 10}10

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb

C79000-G7000-C453-01

Betriebsarten|, 6}6, 9-12
Automatik,[9-29
Automatik Einzelsatz, 9-34
MDI,
Referenzpunktfahrep, 9-17
SchrittmaRfahrt relatiy, 9-22
Steuern,, 9-16
Tippen| 9-1B
Betriebsartenparametér , 9}@{16, b—22

Bezugsmalleingabe, 10-8

Bezugspunkt setzeh, 7436, 7140, 9-49

C

CE-Kennzeichnung, Al2
COROS-Gerate (Bedientafelh), B-3
CSA-Zulassund, Al1

D

Daten lesen
Aktiver NC-Satz -c

Parameter/Daten, 9455
Servicedaten, 9-54
Zusatzbetriebsdaten, 9155

Daten schreiben
Anforderung Applikationsdate8
Teach In

Datenbausteing, §-7
Anwenderdaten, 59

Datenfehler, 113
Datenhaltung, 9-38
Diagnose/Fehler (UbersicHt), 11-1

Index-1



Stichwortverzeichnis

Diagnosealarme, 6-117, 6121, 11-5, 11-9
Betriebsfehle 3
externe Fehler, 1115
externe Kanalfehler, 115
interne Fehlef, 11]
Diagnosepuffe 8
Digitale Ausgange, 4-]
Digitale Ein-/Ausgangs
Digitale Eingange, 4-2
Externer Satzwechs
Fliegendes Istwert setzen, 9
Freigabeeingang, 9-93
Messen| 9-50
Referenzpunktschalter fiir REF, 9-18

Start exterr], 9-93

Drehiiberwachun
Driftkompensation
abschalterf, 9-41

E
Ein- und Ausbauen der FM 443, B-1

Einbau der FM 45
Einfahren in Position, 9-78
Einlesefreiga3
Einsatzbereic 1, A-2
Einzeleinstellungen, 9-89

Automatische Driftkompensation abschalten,

Drehiiberwachung, 9-40

Freigabeeingang abschalten, 9-40
Langenmessung, fliegendes Mes$§en,|9-39
Nachfuhrbetriely, 9-40

Parkende Achsg, 9-41

Referenzpunkt nachtriggefn, 9}39

Reglerfreigabd, 9-41
Simulation| 9-4

Software-Endlageniberwachung abschalten,

9-40
EinzelkommandoZ

Automatischer Satzvorlauf/Satzriicklauf,

Istwert setzen riickgang|g, 9143
Maschinendaten aktiviergn, 9}42
Restart
Restweg Ibsc3
EMV-Richtlinien, |4-]
Externer Satzwechsgl, 10-4

Index-2

F

Fehlerauswertund , 7-10
Fehlerklassd, 11}3
externe Fehlef, 113
externe Kanalfehlef, 11-3
interne Fehlef, 11}3
Fehlerliste] 119
Bedienfehler, 11-15
Betriebsfehle
Datenfehler, 11-22
externer Fehl 0
externer Kanalfehl
Fahrfehler, 11-1/7
interne Fehlef, 1119
Maschinendatenfehler, 11126
Verfahrprogrammfehler, 11-81
Fehlermeldunge-4
Anzeige durch LEDS, 1114

Fehlerquittierz
Fehlerreaktion, 1113

Fliegendes Istwert setzen, 947, 10-5
Fliegendes MessSO

FM-Zulassung, A2
FM_ZykIUS! 9_3 ) 9'511-, 9_5l41 9'|$2| 9l-92!

3

11

M

Anzeige der LED

Frontsteckel, 116, 414, 401
AnschluBleitungen, 4-29
Verdrahtung des Frontsteckrs, 4-28

G

G-Fun3

Geber} 4-18, 9-%9
Absolutgeber, 4-16
Anschliel3en der Geb

Inkrementalgebelr, 4-1 1
Gebereingangp, At4
Geberversorgung, 4-[18
Geschwindigkeits—Override, 9-4
Geschwindigkeitsstufep, 913
Gewicht| A-3
Grundbetriebsdatep, 9452

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- bzw. Schrittantrieb
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Stichwortverzeichnis

Inbetriebnahme|, 7+-7
Inkrementalgebet, 4-15, 9461

MeRwert—Synchronisatioh, 9169
Interpolation -
Istwert setzer], 9| 9-46
Istwert setzen ruckgang 43

Istwert- Satzwechse{ 9—

K

KettenmaReingabe, 10-8
Konfigurieren| 5-B

L
Lagekrelsverstarkun-76

4
Richtungsanpassurg, 9+84, 9-86

Losekompensat|0-4-80

M

M-Funktionen| 10-1/3

Maschinendaten, 5-1
Abhangigkeite 6,73
aktivieren| 7-1p
Emgabegrenzeﬂ 3

Maschinendaten akt|V|er-42

Maschlnendatenllst-12

MaBangabe@-S

MaRe der FM 453, Al3

MaRsystenf, 9-56

MDI (Manual Data Input}, 919, 9-25

Mentbaum OP 17, 8-4

Messen| 9-50

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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MeRwerte], 9-50
Fliegendes Messean, 9150
Langenmessung, 9-51

N

Nachfuhrbetrie
Nachster NC-Satg, 9-53
Nullimpuls,| 7-36
Nullmarke, 9-68

Nullpunktverschiebung, 9-44

O

Offsetkompensatiof, 9-B4
Optimierung (Maschinenachsg), |

Lagereg elun- 1, 7-P3, 7 29

Overrlde

Beschleunlgungs Overr|10
X

Geschwindigkeits-Override
Zeit-Override[ 9-5

P

Parameter/Datef, 9555
Parameter/Daten dndefn, 9-36
Parametrierdaten, 5-6
Parametrieren, 5t(L, 5-P6

Parkende A
Positioniere |, 7-84
Beurteilungskrite7
geregelt mit Gebefr, 2-1
gesteuert mit Schrittm-l
Positioniergenauigkeit, 9-59
Programmanw29
Programmieren, 6}1
Programmierung von Verfahrprogrammo-l
ProzeRalarmg, 9-p6

R

Referenzpunk{ﬂS
Referenzpunkt nachtriggein, 939
Referenzpunktfahr. 917
Reduziergeschwindigkeit,
Referenziergeschwindigkeit , 7{36
Referenzpunktkoordinatge, 74 40
Referenzpunktschalter , 7136, 918, 9-68
Schalterjustage, 7-B6
Referenzpunktverschieburig, 968

Index-3



Stichwortverzeichnis

Regler berei
Reglerfreigabe, 9-4 L of7
Restart, 9-43

Restweg loschen, 9-43

Richtungsanpassurg, 9 84, 9-86
Ruckfilter,| 7-30| 9-7

Riickmeldesignalg, 616, 6J12, 8-15,]9-6

Rundachse, 9-57
Rundachsendg, 9158

S
Satzwechsel, 10+4

Schleppabstandstiberwachung, 9-78

Schnittstellen|, 116, 117, 415, 416, 4
Antriebs-Schnittstelle, 1+6, 147, 4-5

Busstecker SIMATIC-Schnittstell, 116, 1-7

MeRsystem-Schnittstelle, 116,
Peripherie-Schnittstellp, 1

SchrittmaRfahrt relatiy, 9+p, 9-p2
Schrittmotor ohne Geber, 9167

Schrittmotorsteuerung, Drehiiberwachung, B-82

Servicedate p, 94
Servoantriel, A{3
Sicherheitsregelf, 4-1

NOT-AUS-Einrichtunger|, 4}1
SIMATIC Manager| 533
Simulation] 9-4

Software-Endlagentiberwachung abschalten,

Softwareendschaltér, 7140, 9195

Sollwertverarbeitung, 9-T0

Spannungsrampg, 9185, 9-87

Spannungsstufen, 916

Speicher fiir Parametrierdatén, A-3

Startfreigab

Steckleitunger], B11

Steuern@ﬁ, 9-16

Steuersignalg, 616, 612, 8 9—3

Synchronisation, 9-68, 9-69
Absolutgeberjustagg, 968
Mef&wert—SynchronisatioQ
Referenzpunk@‘B
Referenzpunktfahrt, 9-68
Referenzpunktschalter, 9168
Referenzpunktverschiebutig, 9-68
Synchronisationspunit, 9569

Index-4

Systemdatefh, 9-B5
Bezugspunkt setzen, 9449

Fliegendes Istwert setzén, 9-47
Istwert setzen, 9-46
MeRwerte}, 9-50
Nullpunktverschiebung
Parameter/Daten &ndefn, 9-36
Systemdatenbauste[n, B8, §-31
Systemilbersicht, 1-3
Datenhandling, 115
Komponenter], 113

T
Teach In

Test (Maschinenachs@?—?

Tippen[9-9 9-13

U

UL-Zulassung, A-f

Umkehrschaltef, 9-19

\

Verbindungskabe|, 44
MeRsystemkabgl, 44, 4]20
MPI-Kabel, 4-4
Sollwertkabel| 4-4

Verdrahten der FM 458, 4-1

Verdrahtung des Frontsteckers, 4-28

Verdrahtungsschema einer FM 453 (4-2

Verfahrprogrammé, 5-24, 9129
Bearbeitungsrichtung, 10415

Eingabe[ 5-25

Programmname, 10

-1

Verfahrsatz, 101, 10-2
Verfahrsatz} 9-25

Achse als Rundach—9

G-Funktionen|, 1043

M-Funktionen| 10-1

Satzstruktu 2

Satzwechse], 10}4
Verweilzeit,[10-4

3
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W Z

Wegauflésund, 9-39 Zeit-Override[ 9-p
Werkzeugkorrektuf, 10-10 Zusatzbetriebsdatein, 9155
Werkzeugkorrekturdaten, 5{22

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- bzw. Schrittantrieb
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An

Siemens AG

AUT E 146

Ostliche Rheinbriickenstr. 50
76181 Karlsruhe

Absender:

lhr Name: L

lhre Funkton: L

lhre Frma: L
strale: .
ort:. L
Telefon:

Bitte kreuzen Sie lhren zutreffenden Industriezweig an:

[0  Automobilindustrie [0 Pharmazeutische Industrie

[0 Chemische Industrie 0 Kunststoffverarbeitung

O Elektroindustrie 0 Papierindustrie

OO Nahrungsmittel [0 Textilindustrie

0 Leittechnik (0 Transportwesen

[0 Maschinenbau 0 Andere__ o
0 Petrochemie

Positionierbaugruppe FM 453 fiir Servo- und Schrittantrieb
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Vorschlage und Anmerkungen zur Anwenderdokumentation

Ihre Anmerkungen und Vorschlage helfen uns, die Qualitat und Benutzbarkeit
unserer Dokumentation zu verbessern. Bitte flillen Sie diesen Fragebogen bei
der nachsten Gelegenheit aus und senden Sie ihn an Siemens zurlck.

Geben Sie bitte bei den folgenden Fragen lhre persdnliche Bewertung mit Werten
von 1 = gut bis 5 = schlecht an.

1. Entspricht der Inhalt Ihren Anforderungen? D
2. Sind die bendtigten Informationen leicht zu finden? D
3. Sind die Texte leicht verstandlich? D
4. Entspricht der Grad der technischen Einzelheiten Ihren Anforderuen?
5. Wie bewerten Sie die Qualitat der Abbildungen und Tabellen? D

Falls Sie auf konkrete Probleme gestoRRen sind, erlautern Sie diese bitte in den fol-
genden Zeilen:

Positionierbaugruppe FM 453 fur Servo- und Schrittantrieb
2 C79000-G7000-C453-01



	Titel
	Vorwort
	Inhaltsverzeichnis
	1 Produktübersicht
	1.1 Die FM 453 im Automatisierungssystem S7-400
	1.2 Darstellung  der Baugruppe
	1.3 Überblick zu den Baugruppenfunktionen je Kanal

	2 Grundlagen zum Positionieren
	3 Ein- und Ausbauen der FM 453
	3.1 Einbau der FM 453
	3.2 Ausbau der FM 453
	3.3 Baugruppentausch

	4 Verdrahten der FM 453
	4.1 Verdrahtungsschema  einer FM 453
	4.2 Beschreibung  der Antriebs-Schnittstelle
	4.3 Anschließen  der Antriebseinheit
	4.4 Beschreibung  der Meßsystem-Schnittstelle
	4.5 Anschließen  der Geber
	4.6 Beschreibung  der Peripherie-Schnittstelle
	4.7 Verdrahtung  des Frontsteckers

	5 Parametrieren der FM 453
	5.1 Installation von ”FM 453 parametrieren”
	5.2 Einstieg in “FM 453 parametrieren”
	5.3 Parametrierdaten
	5.3.1 Maschinendaten
	5.3.2 Schrittmaße
	5.3.3 Werkzeugkorrekturdaten
	5.3.4 Verfahrprogramme

	5.4 Parametrieren mit ”FM 453 parametrieren”
	5.5 Ablegen der Parametrierdaten im SDB   1 000

	6 Programmieren der FM 453
	6.1 FC INIT_DB (FC 1) – Anwender-DB initialisieren
	6.2 FC MODE_WR (FC 2) – Betriebsarten steuern und Schreibaufträge bearbeiten
	6.2.1 Schreibaufträge  bearbeiten
	6.2.2 Betriebsarten  steuern

	6.3 FC RD_COM (FC 3) – Leseaufträge zyklisch bearbeiten
	6.4 Diagnoseinformationen lesen
	6.4.1 FC DIAG RD  (FC 4) – Diagnosealarmdaten im OB 82 lesen
	6.4.2 FC DIAG_INF (FC 6) – Diagnosealarmdaten im OB 1 lesen

	6.5 FC MSRMENT (FC 5) – Meßwerte lesen
	6.6 Anwender-Datenbaustein
	6.7 Anwendungsbeispiele
	6.8 Technische Daten

	7 In Betrieb nehmen der FM 453
	7.1 Einbauen und Verdrahten
	7.2 Anfangswerte für Test und Optimierung
	7.3 Test und Optimierung
	7.3.1 Aktivierung  der Maschinendaten
	7.3.2 Auswertung  der Betriebskennlinien des Schrittmotors
	7.3.3 Grundinbetriebnahme  der Schrittmotoranschaltung
	7.3.4 Grundinbetriebnahme  der Servomotoranschaltung
	7.3.5 Kontrolle der Geberanschaltung
	7.3.6 Inbetriebnahme  der Lageregelung
	7.3.7 Optimierung  der Lageregelung
	7.3.8 Inbetriebnahme  der Schrittmotorsteuerung
	7.3.9 Justage der Referenzpunktkoordinate
	7.3.10 Aktivierung  der Lagereglerdiagnose
	7.3.11 Aktivierung  der Schrittmotordiagnose
	7.3.12 Aktivierung  Softwareendschalter
	7.3.13 Aktivierung  Driftkompensation
	7.3.14 Aktivierung  Losekompensation


	8 Bedienen und Beobachten
	8.1 B & B Standardoberfläche für das OP 17
	8.2 Auswertung  des Anwender-DBs durch das Anwenderprogramm für das Bedienen
	8.3 Datenbaustein  für Statusmeldungen (DB-SS)

	9 Beschreibung der Funktionen
	9.1 Steuer-/Rückmeldesignale
	9.1.1 Steuersignale
	9.1.2 Rückmeldesignale
	9.1.3 Allgemeine Handhabungshinweise

	9.2 Betriebsarten
	9.2.1 Tippen
	9.2.2 Steuern
	9.2.3 Referenzpunktfahrt
	9.2.4 Schrittmaßfahrt  relativ
	9.2.5 MDI (M anual D ata I nput)
	9.2.6 Automatik
	9.2.7 Automatik Einzelsatz

	9.3 Systemdaten
	9.3.1 Parameter/Daten ändern (Auftrags-Nr. 8)
	9.3.2 Einzeleinstellungen  (Auftrags-Nr. 10)
	9.3.3 Einzelkommandos  (Auftrags-Nr. 11)
	9.3.4 Nullpunktverschiebung  (Auftrags-Nr. 12)
	9.3.5 Istwert setzen (Auftrags-Nr. 13)
	9.3.6 Fliegendes  Istwert setzen (Auftrags-Nr. 14)
	9.3.7 Anforderung  der Applikationsdaten (Auftrags-Nr. 18)
	9.3.8 Teach In (Auftrags-Nr. 19)
	9.3.9 Bezugspunkt  setzen (Auftrags-Nr. 21)
	9.3.10 Meßwerte
	9.3.11 Grundbetriebsdaten (Auftrags-Nr. 102)
	9.3.12 Aktiver NC-Satz (Auftrags-Nr. 103), nächster NC-Satz  (Auftrags-Nr. 104)
	9.3.13 Applikationsdaten  (Auftrags-Nr. 105)
	9.3.14 Istwert-Satzwechsel (Auftrag-Nr. 107)
	9.3.15 Servicedaten  (Auftrags-Nr. 108)
	9.3.16 Zusatzbetriebsdaten  (Auftrags-Nr. 110)
	9.3.17 Parameter/Daten (Auftrags-Nr. 114)

	9.4 Maßsystem
	9.5 Achsart
	9.6 Geber
	9.6.1 Inkrementalgeber
	9.6.2 Absolutgeber  (SSI)
	9.6.3 Schrittmotor ohne Geber
	9.6.4 Synchronisation

	9.7 Sollwertverarbeitung
	9.7.1 Interpolation
	9.7.2 Lageregelung
	9.7.3 Schrittmotorsteuerung
	9.7.4 Stellsignaltreiber
	9.7.5 Antriebsanschaltung

	9.8 Digitale Ein-/Ausgänge (Auftrags-Nr. 101)
	9.8.1 Funktionsbeschreibung  digitale Eingänge
	9.8.2 Funktionsbeschreibung  digitale Ausgänge (Auftrags-Nr. 15)

	9.9 Softwareendschalter
	9.10 Prozeßalarme

	10 Programmierung von Verfahrprogrammen
	10.1 Verfahrsätze
	10.2 Ablauf von Programmen und Bearbeitungsrichtung
	10.3 Satzübergänge

	11 Fehlerbehandlung
	11.1 Fehlerklasse und Reaktionen der Baugruppe
	11.2 Fehlermeldungen
	11.2.1 Fehleranzeigen  durch LEDs
	11.2.2 Diagnosealarm
	11.2.3 Fehlermeldung  über Rückmeldesignale
	11.2.4 Meldung  im Datenbaustein
	11.2.5 Diagnosepuffer  ansehen (PG/PC)

	11.3 Fehlerlisten
	11.3.1 Diagnosealarme
	11.3.2 Fehlermeldung


	A Technische Daten
	B Steckleitungen
	B.1 Konfektionierte  Leitung für Inkrementalgeber mit RS 422 oder EXEn (zum Anschluß von Linearmaßstäben)
	B.2 Konfektionierte  Leitung für Einbaugeber ROD 320 mit 17poligem Rundstecker
	B.3 Konfektionierte  Leitung für Absolutgeber (SSI) mit freiem  Kabelende
	B.4 Konfektionierte  Leitung für Servoantrieb SIMODRIVE 611-A  (3 Kanäle)
	B.5 Konfektionierte  Leitung für Schrittantrieb FM STEPDRIVE (3 Kanäle)
	B.6 Konfektionierte  Leitung für einen Schrittantrieb FM STEPDRIVE und zwei Servoantriebe SIMODRIVE 611-A (3 Kanäle)
	B.7 Konfektionierte  Leitung für zwei Schrittantriebe FM STEPDRIVE und einen Servoantrieb SIMODRIVE 611-A (3 Kanäle)

	C Abkürzungsverzeichnis
	Stichwortverzeichnis
	A
	B
	C
	D
	E
	F
	G
	I
	K
	L
	M
	N
	O
	P
	R
	S
	T
	U
	V
	W
	Z


