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1 Vorwort
1.1 Hinweise zur Dokumentation
Zielgruppe

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs- und
Automatisierungstechnik, das mit den geltenden nationalen Normen vertraut ist.

Zur Installation und Inbetriebnahme der Komponenten ist die Beachtung der Dokumentation und der
nachfolgenden Hinweise und Erklarungen unbedingt notwendig.

Das Fachpersonal ist verpflichtet, fir jede Installation und Inbetriebnahme die zu dem betreffenden Zeitpunkt
veroffentlichte Dokumentation zu verwenden.

Das Fachpersonal hat sicherzustellen, dass die Anwendung bzw. der Einsatz der beschriebenen Produkte
alle Sicherheitsanforderungen, einschliel3lich samtlicher anwendbaren Gesetze, Vorschriften, Bestimmungen
und Normen erfllt.

Disclaimer

Diese Dokumentation wurde sorgfaltig erstellt. Die beschriebenen Produkte werden jedoch standig weiter
entwickelt.

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu Uberarbeiten und zu
andern.

Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Dokumentation kénnen keine Anspriche auf
Anderung bereits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Marken

Beckhoff®, TwinCAT®, TwinCAT/BSD®, TC/BSD®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°, EtherCAT P,
Safety over EtherCAT®, TwinSAFE®, XFC®, XTS®und XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken der
Beckhoff Automation GmbH. Die Verwendung anderer in dieser Dokumentation enthaltenen Marken oder
Kennzeichen durch Dritte kann zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechenden
Bezeichnungen fuhren.

Patente

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich geschitzt, insbesondere durch folgende Anmeldungen und
Patente: EP1590927, EP1789857, EP1456722, EP2137893, DE102015105702 mit den entsprechenden
Anmeldungen und Eintragungen in verschiedenen anderen Landern.

EtherCAT.

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technologie lizenziert durch die Beckhoff
Automation GmbH, Deutschland.

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwertung und Mitteilung seines Inhalts sind
verboten, soweit nicht ausdricklich gestattet.

Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadenersatz. Alle Rechte fiir den Fall der Patent-, Gebrauchsmuster-
oder Geschmacksmustereintragung vorbehalten.

EP7211-003x Version: 1.8 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise und Erklarungen!
Produktspezifische Sicherheitshinweise finden Sie auf den folgenden Seiten oder in den Bereichen Montage,
Verdrahtung, Inbetriebnahme usw.

Haftungsausschluss

Die gesamten Komponenten werden je nach Anwendungsbestimmungen in bestimmten Hard- und Software-
Konfigurationen ausgeliefert. Anderungen der Hard- oder Software-Konfiguration, die tber die
dokumentierten Moglichkeiten hinausgehen, sind unzuldssig und bewirken den Haftungsausschluss der
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Qualifikation des Personals

Diese Beschreibung wendet sich ausschlieRlich an ausgebildetes Fachpersonal der Steuerungs-,
Automatisierungs- und Antriebstechnik, das mit den geltenden Normen vertraut ist.

Erklarung der Hinweise

In der vorliegenden Dokumentation werden die folgenden Hinweise verwendet.
Diese Hinweise sind aufmerksam zu lesen und unbedingt zu befolgen!

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht unmittelbare Gefahr fir Leben und Gesundheit
von Personen!

Verletzungsgefahr!

Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, besteht Gefahr flir Leben und Gesundheit von Perso-
nen!

A VORSICHT
Schadigung von Personen!
Wenn dieser Sicherheitshinweis nicht beachtet wird, kbnnen Personen geschadigt werden!

HINWEIS

Schadigung von Umwelt/Geraten oder Datenverlust

Wenn dieser Hinweis nicht beachtet wird, kdnnen Umweltschaden, Geratebeschadigungen oder Datenver-
lust entstehen.

® Tipp oder Fingerzeig
1 Dieses Symbol kennzeichnet Informationen, die zum besseren Verstandnis beitragen.

(e}
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1.3 Ausgabestande der Dokumentation

Version Kommentar

1.8 » Kapitel ,Inbetriebnahme® aktualisiert
 Struktur-Update

1.7 « EP7211-0035 hinzugeflgt

1.6 » UL-Zulassung hinzugefugt

» Verkabelung aktualisiert
* Abmessungen aktualisiert
» CoE-Parameter aktualisiert

1.5 * Abbildungen aktualisiert: Aufdruck auf dem Gehause
» CoE-Parameter aktualisiert
1.4  Titelseite aktualisiert
1.3 + Bestellangaben fiir Motor-Anschlussleitungen hinzugefiigt

* Pinbelegung der Steckverbinder fir Touch Probes aktualisiert
» CoE-Objekt 6010 aktualisiert

1.2 » Link zum STO-Applikationsbeispiel eingeflgt
» Korrekturen

1.1 » Variante -9034 entfernt

1.0 » Erste Veroffentlichung

0.4 + Vorlaufige Version

0.3 » Aktualisierungen

0.2 » Technische Daten aktualisiert

0.1 » Erster Entwurf

Firm- und Hardware-Stinde

Diese Dokumentation bezieht sich auf den zum Zeitpunkt ihrer Erstellung guiltigen Firm- und Hardware-
Stand.

Die Eigenschaften der Module werden stetig weiterentwickelt und verbessert. Module alteren
Fertigungsstandes kénnen nicht die gleichen Eigenschaften haben, wie Module neuen Standes. Bestehende
Eigenschaften bleiben jedoch erhalten und werden nicht geandert, so dass altere Module immer durch neue
ersetzt werden kénnen.

Den Firm- und Hardware-Stand (Auslieferungszustand) kénnen Sie der auf der Seite der EtherCAT Box
aufgedruckten Batch-Nummer (D-Nummer) entnehmen.

Syntax der Batch-Nummer (D-Nummer)

D: WW YY FF HH Beispiel mit D-Nr. 29 10 02 01:
WW - Produktionswoche (Kalenderwoche) 29 - Produktionswoche 29

YY - Produktionsjahr 10 - Produktionsjahr 2010

FF - Firmware-Stand 02 - Firmware-Stand 02

HH - Hardware-Stand 01 - Hardware-Stand 01

Weitere Informationen zu diesem Thema: Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten [» 138].

EP7211-003x Version: 1.8 7
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2 EtherCAT Box - Einfuhrung

Das EtherCAT-System wird durch die EtherCAT-Box-Module in Schutzart IP67 erweitert. Durch das
integrierte EtherCAT-Interface sind die Module ohne eine zusatzliche Kopplerbox direkt an ein EtherCAT-
Netzwerk anschlielbar. Die hohe EtherCAT-Performance bleibt also bis in jedes Modul erhalten.

Die aul3erordentlich geringen Abmessungen von nur 126 x 30 x 26,5 mm (H x B x T) sind identisch zu denen
der Feldbus Box Erweiterungsmodule. Sie eignen sich somit besonders fir Anwendungsfalle mit beengten
Platzverhaltnissen. Die geringe Masse der EtherCAT-Module begunstigt u. a. auch Applikationen, bei denen
die 1/0O-Schnittstelle bewegt wird (z. B. an einem Roboterarm). Der EtherCAT-Anschluss erfolgt Uber
geschirmte M8-Stecker.

EtherCAT.

i

r

Abb. 1: EtherCAT-Box-Module in einem EtherCAT-Netzwerk

Die robuste Bauweise der EtherCAT-Box-Module erlaubt den Einsatz direkt an der Maschine. Schaltschrank
und Klemmenkasten werden hier nicht mehr benétigt. Die Module sind voll vergossen und daher ideal
vorbereitet fir nasse, schmutzige oder staubige Umgebungsbedingungen.

Durch vorkonfektionierte Kabel vereinfacht sich die EtherCAT- und Signalverdrahtung erheblich.
Verdrahtungsfehler werden weitestgehend vermieden und somit die Inbetriebnahmezeiten optimiert. Neben
den vorkonfektionierten EtherCAT-, Power- und Sensorleitungen stehen auch feldkonfektionierbare Stecker
und Kabel fur maximale Flexibilitat zur Verfugung. Der Anschluss der Sensorik und Aktorik erfolgt je nach
Einsatzfall GUber M8- oder M12-Steckverbinder.

Die EtherCAT-Module decken das typische Anforderungsspektrum der 1/0-Signale in Schutzart IP67 ab:

« digitale Eingédnge mit unterschiedlichen Filtern (3,0 ms oder 10 ps)

digitale Ausgange mit 0,5 oder 2 A Ausgangsstrom
+ analoge Ein- und Ausgange mit 16 Bit Auflésung

Thermoelement- und RTD-Eingange

Schrittmotormodule

Auch XFC (eXtreme Fast Control Technology)-Module wie z. B. Eingédnge mit Time-Stamp sind verflgbar.

8 Version: 1.8 EP7211-003x
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Abb. 2: EtherCAT Box mit M8-Anschliissen flir Sensor/Aktoren

Abb. 3: EtherCAT Box mit M12-Anschlissen fiir Sensor/Aktoren

Basis-Dokumentation zu EtherCAT

([

1 Eine detaillierte Beschreibung des EtherCAT-Systems finden Sie in der System Basis-Dokumentati-
on zu EtherCAT, die auf unserer Homepage (www.beckhoff.de) unter Downloads zur Verfugung
steht.

EP7211-003x Version: 1.8 9
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3 Produktubersicht

3.1 Modulubersicht

Die Module EP7211-0034 und EP7211-0035 unterscheiden sich nur durch das voreingestellte Antriebsprofil:

Modul Voreingestelltes Antriebsprofil
EP7211-0034 MDP 742

EP7211-0035 CiA DS402

Bei Bedarf kdnnen Sie das Antriebsprofil andern. So kann EP7211-0034 wahlweise auch mit CiA DS402
betrieben werden und EP7211-0035 mit MDP 742. Siehe Kapitel Antriebsprofile [»_64].

10 Version: 1.8 EP7211-003x
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3.2 Einfuhrung
FE
4_2 / 4_2 1 | Tx+
EtherCAT EtherCAT 2| Rx+
Eingang Weiterleitung w w 2 I _I?x-
Hardware Touch probes
enable AlU
B|V
ClW
1| +Brake
2 | -Brake
At 3|+0CT
6 C 0 -
Motor-Anschluss B@ ‘5‘| ocT
Sy | n.c.
& 2 +|FE
~Q— 1] GNDs
Versorgungs- / N\ \ Versorgungs- ; e s : 2| GNDs
spannungs- 1 ) ‘ spannungs- o8 3| FE
Eingang V Weiterleitung 2 LA & 41 +24V Us
. z 2 5| +48 V Up
a N out
FE

Die EtherCAT Box EP7211-003x ist ein einkanaliger Servoverstarker flir Synchronservomotoren mit OCT-
Feedbacksystem.

Sie ist vorgesehen fiir den Betrieb mit Motoren der Baureihe AM81xx. Diese Motoren haben ein
elektronisches Typenschild. EP7211-003x kann das elektronische Typenschild auslesen, um die Motor-
Parameter in TwinCAT automatisch einzustellen.

Prozess-seitige Schnittstellen von EP7211-003x:
* Motor
* Motorbremse
* OCT-Kommunikation:
> Feedback
o Auslesen des elektronischen Typenschilds
* 2 x Touch Probe
+ Hardware-Enable: digitaler Eingang zum Aktivieren der Endstufe

Der Motor wird tber ein Hybrid-Kabel angeschlossen. Das Hybrid-Kabel beinhaltet die Leitungen fiir die
Motorphasen, fir die Bremse und fir die OCT-Kommunikation.

Mit EP7211-003x kann zusammen mit einer EL2904 entsprechend des Applikationsbeispiels eine STO-
Funktion nach EN 61800-5-2 realisiert werden.

Wenn von dem Applikationsbeispiel abgewichen wird ist, der Anwender selbst fir die sicherheitstechnische
Bewertung verantwortlich.

EP7211-003x Version: 1.8 1
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3.3 Technische Daten

Alle Werte sind typische Werte iber den gesamten Temperaturbereich, wenn nicht anders angegeben.
EtherCAT

Anschluss 2 x M8-Buchse, 4polig, griin
Potenzialtrennung 500 V
Distributed Clocks ja

Versorgungsspannungen

Anschluss Eingang: 7/8" - Stecker, 5-polig
Weiterleitung: 7/8“ - Buchse, 5-polig

Us Nennspannung 24 Vg (-15 % 1 +20 %)

Us Summenstrom max. 16 A bei 40 °C

Stromaufnahme aus Ug 120 mA

Zwischenkreisspannung U, Nennspannung (48 V¢ (8 ... 50 Vp.), nicht verpolungssicher

Up Summenstrom max. 16 A bei 40 °C

Stromaufnahme aus U, 50 mA

Motor EP7211-0034 ‘EP721 1-0035

Motor-Art Synchronservomotor

Anschluss 1 x itec-Buchse, 9-polig [ 241
Hybrid-Steckverbinder fur:
* 1 x Motor

* 1 x Feedback (OCT-Geber)
* 1 x Bremse

Nennleistung P, max. 276 W

Ausgangs-Nennstrom |, 4.5 Ay

Ausgangs-Spitzenstrom | 9,0 A fir1s

Drehfeldfrequenz 0...599 Hz

PWM-Taktfrequenz 16 kHz

Stromreglerfrequenz 32 kHz

Drehzahlreglerfrequenz 16 kHz

Antriebsprofil [»_64] Wahlweise: Wahlweise:
* MDP 742 (default) * MDP 742
+ CiA DS402 » CiA DS402 (default)

Motorbremse

Ausgangsspannung 24 V¢ aus der Steuerspannung Ug

Ausgangsstrom max. 0,5 A, kurzschlussgeschitzt

Digitaler Eingang ,,Hardware enable*
Signalspannung ,1¢ ‘10 ... 30 Ve

Digitale Eingange ,,Touch probe*
Anzah| 2

12 Version: 1.8 EP7211-003x
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Gehdusedaten

Abmessungen B x Hx T 60 mm x 150 mm x 26,5 mm (ohne Steckverbinder)

Gewicht ca.500¢g

Einbaulage beliebig

Material PAG6 (Polyamid)

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb -25...+60 °C
-25...+55 °C gemal cURus
Umgebungstemperatur bei Lagerung -40...+85 °C

Schwingungsfestigkeit, Schockfestigkeit

gemanl EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27
Zusatzliche Prifungen [» 13]

EMV-Festigkeit / Stéraussendung

gemaf EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4

EMV-Kategorie

Kategorie C3 (ZusatZfilter erforderlich)
Kategorie C2, C1 in Vorbereitung (Zusatzfilter erforderlich)

Schutzart

IP65, IP66, IP67 (gemaR EN 60529)

Zulassungen / Kennzeichnungen

Zulassungen / Kennzeichnungen

CE, cURus [» 30], TUV Sud

Zusatzliche Priifungen

Die Gerate sind folgenden zusatzlichen Prifungen unterzogen worden:

Priifung Erlauterung
Vibration 10 Frequenzdurchlaufe, in 3 Achsen
5 Hz < f <60 Hz Auslenkung 0,35 mm, konstante Amplitude
60,1 Hz < f < 500 Hz Beschleunigung 5 g, konstante Amplitude
Schocken 1000 Schocks je Richtung, in 3 Achsen
359,11 ms
3.4 Lieferumfang

Vergewissern Sie sich, dass folgende Komponenten im Lieferumfang enthalten sind:

1x EtherCAT Box EP7211-003x

2x Schutzkappe fur EtherCAT- Buchse (montiert)
1x Schutzkappe fur 7/8"- Buchse (montiert)

» 10x Beschriftungsschild unbedruckt (1 Streifen a 10 Stlick)

Vormontierte Schutzkappen gewahrleisten keinen IP67-Schutz

o
1 Schutzkappen werden werksseitig vormontiert, um Steckverbinder beim Transport zu schitzen. Sie
sind u.U. nicht fest genug angezogen, um die Schutzart IP67 zu gewahrleisten.

Stellen Sie den korrekten Sitz der Schutzkappen sicher, um die Schutzart IP67 zu gewahrleisten.

EP7211-003x

Version: 1.8
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3.5 Technologie

Servomotor

Der Servomotor ist ein elektrischer Motor. Zusammen mit einem Servoverstarker bildet der Servomotor
einen Servoantrieb. Der Servomotor wird in einem geschlossenen Regelkreis positions-, moment- oder
geschwindigkeitsgeregelt betrieben.

EP7211-003x unterstitzt die Ansteuerung von permanenterregten Synchronmotoren. Diese bestehen aus
drei um 120° verschobenen Spulen und einen permanenterregten Rotor.

Abb. 4: Drei um 120° verschobenen Spulen eines Synchronmotors

Die One Cable Technology (OCT)

Bei den Servomotoren der Serie AM8100-xF2 x erfolgt die Ubertragung der Feedback-Signale direkt tiber
die Leitung zur Spannungsversorgung, sodass Power und Feedbacksystem in einem Motoranschlusskabel
zusammengefasst sind. Durch die One Cable Technology werden die Informationen storsicher und
zuverlassig Uber eine digitale Schnittstelle tGibertragen. Da sowohl motor- als auch reglerseitig Kabel und
Steckverbinder entfallen, werden die Komponenten- und Inbetriebnahmekosten reduziert.

Thermisches Motormodell I1°T

Das thermische I?’T Motormodell bildet das thermische Verhalten der Motorwicklung unter Berlicksichtigung
des absoluten Warmewiderstands R, und der Warmekapazitat C,, des Motors und der Statorwicklung ab.

Im Modell wird angenommen, dass der Motor bei Dauerbetrieb mit Nennstrom |, seine maximale
Dauerbetriebstemperatur T, erreicht. Diese Temperatur entspricht einer Auslastung des Motors von 100%.
Bei Betrieb mit Nennstrom erreicht das Motormodell nach einer Zeit von 1,=R,'C,, eine Auslastung von 63%
und erreicht langsam seine Dauerbetriebstemperatur.

Wird der Motor mit einem Strom grof3er dem Nennstrom betrieben, erreicht das Modell eine Auslastung von
100% schneller.

Uberschreitet die Auslastung des I°T Modells den Wert von 100%, wird der angeforderte Sollstrom auf den
Nennstrom limitiert, um die Motorwicklung thermisch zu schitzen. Die Auslastung fallt auf maximal 100%
zurick. Bei Unterschreiten des Nennstroms fallt die Auslastung auf unter 100% und die Limitierung des
Sollstroms wird aufgehoben.

14 Version: 1.8 EP7211-003x
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Produktibersicht

Bei einem vorher auf Umgebungstemperatur abgekihlten Motor kann die Zeit zum Erreichen von 100%
Auslastung bei Bestromung mit einem Sollstrom gréRer als Nennstrom grob mit Ty, l,..n /1,2 @abgeschatzt

werden.

Die exakte Berechnung des Durchtritts von 100% Auslastung erfordert die Kenntnis der aktuellen

Auslastung.

1T Load Factor

Error 105% 1

Limit 100%
Waming?i%z
63% —

Without Limitatierr — _
—_ Limited setpoint current
| |
| |
I LY S S i
| T I
| e =k I
| —_— |
Decay at < |lpaten] ™ — __ !
|IR.-'\']'ED| T — |

Thermal time constant 1,

3T 5T

Abb. 5: Limitierung auf den Nennstroms des Motors

EP7211-003x

Version: 1.8 15
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4 Montage und Verkabelung
4.1 Montage
411 Abmessungen

60,5 26,5

24"
G0l

=N @ :
4,5

g'cl

?

= -

Alle MaRe sind in Millimeter angegeben.
Die Zeichnung ist nicht maflstabsgetreu.

Gehauseeigenschaften

Gehausematerial PAG (Polyamid)

Vergussmasse Polyurethan

Montage zwei Befestigungslocher @ 4,5 mm fur M4

Metallteile Messing, vernickelt

Kontakte CuZn, vergoldet

Stromweiterleitung max. 16 A bei 40°C (gemal IEC 60512-3)

Einbaulage beliebig

Schutzart im verschraubten Zustand IP65, IP66, IP67 (gemaf® EN 60529)

Abmessungen (HxB x T)

ca. 150 x 60 x 26,5 mm (ohne Steckverbinder)
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4.1.2 Befestigung

Verschmutzung bei der Montage

Verschmutzte Steckverbinder kdnnen zu Fehlfunktion fihren. Die Schutzart IP67 ist nur gewahrleistet,
wenn alle Kabel und Stecker angeschlossen sind.

» Schutzen Sie die Steckverbinder bei der Montage vor Verschmutzung.

Montieren Sie das Modul mit zwei M4-Schrauben an den zentriert angeordneten Befestigungslochern.

41.3 Funktionserdung (FE)

Alle vorhandenen Anschlisse fiir die Funktionserdung missen mit Erde verbunden werden:
» Befestigungslocher
« ,FE“Adern in den Zuleitungen

Funktionserdung liber die Befestigungslécher

Die Befestigungslécher [P_17] dienen gleichzeitig als Anschlisse fiir die Funktionserdung (FE).

Stellen Sie sicher, dass die Box Uber beide Befestigungsschrauben niederimpedant geerdet ist.

FE

Funktionserdung iiber die Zuleitungen

Die mit ,FE" bezeichneten Pins der Versorgungs-Steckverbinder [»_19] sind direkt mit dem Funktionserde-
Potential der Befestigungslécher verbunden.

Flhren Sie die Funktionserdung der Adern ,FE“ gemaR den folgenden Hinweisen aus:

» Wenn die Gegenstelle ein Gerat mit 7/8 "-Steckverbinder ist: verbinden Sie die Gerate mit einer
konfektionierten Leitung. Mdgliche Typen von konfektionierten Leitungen:

o Beckhoff ZK2030-1112-0xxx
o Beckhoff ZK2030-1114-0xxx
o Beckhoff ZK2030-1314-0xxx
* Ansonsten: Erden Sie die Ader ,FE* niederimpedant méglichst nahe an der Gegenstelle.

EP7211-003x Version: 1.8 17
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4.2

Verkabelung

X40

X01

X02

X60

Abb. 6: Steckverbinder-Ubersicht

X41

X03

X04

X20

14Vl @ - ® Upsoy

i/ \\ \ \\.
1 ' X61

IN

out

Name |Steckverbinder- |Anzugs- Funktion
Typ Drehmoment
X01 M12 0,6 Nm?" Hardware Enable HWE [» 261
X02
X03 M12 0,6 Nm " Touch Probe [» 28]
X04
X20 itec - Motor, Bremse und Feedbacksystem [P 24]
X40 M8 0,4 Nm " EtherCAT [b_22]
X41
X60 7/8" 1,5Nm Versorgungsspannungen [»_19]
X61
" Montieren Sie Stecker an diesen Steckverbindern mit einem Drehmomentschlissel; z.B. ZB8801 von
Beckhoff.
Schutzkappen

» VerschlieBen Sie nicht benutzte Steckverbinder mit Schutzkappen.

» Stellen Sie den korrekten Sitz von vormontierten Schutzkappen sicher.
Schutzkappen werden werksseitig vormontiert, um Steckverbinder beim Transport zu schiitzen. Sie
sind u. U. nicht fest genug angezogen, um die Schutzart IP67 zu gewahrleisten.

18
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421 Versorgungsspannungen

Spannungsversorgung aus SELV/PELV-Netzteil!

Zur Versorgung dieses Gerats mussen SELV/PELV-Stromkreise (Schutzkleinspannung, Sicherheitsklein-
spannung) nach IEC 61010-2-201 verwendet werden.

Hinweise:
» Durch SELV/PELV-Stromkreise entstehen eventuell weitere Vorgaben aus Normen wie
IEC 60204-1 et al., zum Beispiel bezuglich Leitungsabstand und -isolierung.
» Eine SELV-Versorgung (Safety Extra Low Voltage) liefert sichere elektrische Trennung und Begrenzung

der Spannung ohne Verbindung zum Schutzleiter,
eine PELV-Versorgung (Protective Extra Low Voltage) bendtigt zusatzlich eine sichere Verbindung zum

Schutzleiter.

A VORSICHT

UL-Anforderungen beachten
» Beachten Sie beim Betrieb unter UL-Bedingungen die Warnhinweise im Kapitel UL-Anforderungen

[»30].

Die EtherCAT-Box hat einen Eingang flr zwei Versorgungsspannungen:

» Steuerspannung Ug
Die folgenden Teilfunktionen werden aus der Steuerspannung Ug versorgt:

o Der Feldbus
o Die Prozessor-Logik

o typischerweise die Eingange und die Sensorik, falls die EtherCAT-Box Eingange hat.
* Peripheriespannung U,
Bei EtherCAT-Box-Modulen mit digitalen Ausgadngen werden die digitalen Ausgange typischerweise

aus der Peripheriespannung U, versorgt. U, kann separat zugefuhrt werden. Falls U, abgeschaltet
wird, bleiben die Feldbus-Funktion, die Funktion der Eingdnge und die Versorgung der Sensorik

erhalten.

Die genaue Zuordnung von Ug und U finden Sie in der Pinbelegung der I/O-Anschlisse.

Weiterleitung der Versorgungsspannungen

Die Power-Anschlisse IN und OUT sind im Modul gebrickt. Somit kdnnen auf einfache Weise die
Versorgungsspannungen Ug und U, von EtherCAT Box zu EtherCAT Box weitergereicht werden.

HINWEIS

Maximalen Strom beachten!
Beachten Sie auch bei der Weiterleitung der Versorgungsspannungen Ug und U, dass jeweils der fur die
Steckverbinder zulassige Strom nicht Uberschritten wird:

M8-Steckverbinder: max. 4 A
7/8“-Steckverbinder: max 16 A

HINWEIS

Unbeabsichtigte Aufhebung der Potenzialtrennung von GNDsund GND, méglich.
In einigen Typen von EtherCAT-Box-Modulen sind die Massepotenziale GNDg und GND; miteinander ver-
bunden.

« Falls Sie mehrere EtherCAT-Box-Module mit denselben galvanisch getrennten Spannungen versorgen,
prufen Sie, ob eine EtherCAT Box darunter ist, in der die Massepotenziale verbunden sind.

EP7211-003x Version: 1.8 19
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4211 Steckverbinder

Die Einspeisung und Weiterleitung der Versorgungsspannungen erfolgt iber zwei 7/8"-Steckverbinder am
unteren Ende der Module:

+ LIN (male): linker Steckverbinder zur Einspeisung der Versorgungsspannungen
+ ,OUT" (female): rechter Steckverbinder zur Weiterleitung der Versorgungsspannungen

1 (] 5 5 1
O O
O ~0O

2 4 4 O 2
3 3
Stecker Buchse
Einspeisung Weiterleitung
HINWEIS

Defekt durch Verpolung moglich
Der Eingang fiur die Zwischenkreisspannung U; ist nicht verpolungssicher.
» Achten Sie auf korrekte Polung.

HINWEIS
Absicherung der Zwischenkreisspannung

Rende Strom auf 16 A (max. 1 Sekunde) begrenzt wird!

Die elektrische Absicherung der Zwischenkreisspannung ist zwingend so zu wahlen, dass der maximal flie-

Pin Name Kommentar Aderfarben "
1 GND, GND zu Up Schwarz

2 GNDg GND zu Ug Blau

3 FE Funktionserde Grau

4 +24 Ve Ug Steuerspannung Ug Braun

5 +48 Ve Up Zwischenkreisspannung Up Weil}

" Die Aderfarben gelten fiir Leitungen vom Typ: Beckhoff ZK203x-xxxXx.

20 Version: 1.8
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421.2 Status-LEDs

Der Status der Versorgungsspannungen wird durch zwei LEDs signalisiert. Eine Status-LED leuchtet grin,
wenn die jeweilige Versorgungsspannung am Versorgungsspannung-Eingang anliegt.

@ Div 0K @ Limit
@ Rd OCT « Warnin
@ Enable © Ernor

Abb. 7: Spannungsversorgung Status-LEDs

4213 Leitungsverluste

Beachten Sie bei der Planung einer Anlage den Spannungsabfall an der Versorgungs-Zuleitung. Vermeiden
Sie, dass der Spannungsabfall so hoch wird, dass die Versorgungsspannungen an der Box die minimale
Nennspannung unterschreiten.

Berlcksichtigen Sie auch Spannungsschwankungen des Netzteils.

Spannungsabfall an der Versorgungs-Zuleitung

1,5 mm? 2’5 mm?2
12 12
16 A
10 10
= g 12A = g
8 8
o] o]
© © 16 A
2 2 12A
c c
g 4 g 4
4A
2 2 4A
0 0
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35
Leitungslange [m] Leitungslange [m]
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4.2.2 EtherCAT

4.2.21 Steckverbinder

Fiar den ankommenden und weiterfihrenden EtherCAT-Anschluss haben EtherCAT-Box-Module zwei griine
M8-Buchsen.

@ O ®

- @

Run  BECKHOFF
Abb. 8: EtherCAT Steckverbinder

Kontaktbelegung

4

2

ONO)
3l0 o)1

Abb. 9: M8-Buchse

EtherCAT M8- Aderfarben
Steckverbinder

Signal Kontakt ZB9010, ZB9020, ZB9030, ZB9032, ZB9031 und alte Versionen von TIA-568B
ZK1090-6292, ZB9030, ZB9032, ZK1090-3xxx-
ZK1090-3XXX-XXXX XXXX

Tx + 1 gelb” orange/weil} weil/orange

Tx - 4 orange" orange orange

Rx + 2 weil" blau/weily weil/griin

Rx - 3 blau® blau grin

Shield Gehause Schirm Schirm Schirm

" Aderfarben nach EN 61918

® Anpassung der Aderfarben fiir die Leitungen ZB9030, ZB9032 und ZK1090-3xxxx-

1 XXXX

Zur Vereinheitlichung wurden die Aderfarben der Leitungen ZB9030, ZB9032 und ZK1090-3xxx-
xxxx auf die Aderfarben der EN61918 umgestellt: gelb, orange, weil}, blau. Es sind also verschiede-
ne Farbkodierungen im Umlauf. Die elektrischen Eigenschaften der Leitungen sind bei der Umstel-
lung der Aderfarben erhalten geblieben.
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4222 Status-LEDs

Abb. 10: EtherCAT Status-LEDs

L/A (Link/Act)

Neben jeder EtherCAT-Buchse befindet sich eine griine LED, die mit ,L/A" beschriftet ist. Die LED
signalisiert den Kommunikationsstatus der jeweiligen Buchse:

LED Bedeutung

aus keine Verbindung zum angeschlossenen EtherCAT-Gerat
leuchtet LINK: Verbindung zum angeschlossenen EtherCAT-Gerat

blinkt ACT: Kommunikation mit dem angeschlossenen EtherCAT-Gerat
Run

Jeder EtherCAT-Slave hat eine griine LED, die mit ,Run® beschriftet ist. Die LED signalisiert den Status des
Slaves im EtherCAT-Netzwerk:

LED Bedeutung

aus Slave ist im Status ,Init*

blinkt gleichmafig Slave ist im Status ,Pre-Operational®
blinkt vereinzelt Slave ist im Status ,Safe-Operational®
leuchtet Slave ist im Status ,Operational®

Beschreibung der Stati von EtherCAT-Slaves

EP7211-003x Version: 1.8 23
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4.2.3 Motor, Bremse und Feedbacksystem

4.2.31 Steckverbinder

Abb. 11: itec-Buchse

Pin Name Kommentar Aderfarben"
1 Bremse + Motorbremse + Rot

2 Bremse - Motorbremse - Schwarz

3 OCT + Daten und Versorgung fiir das OCT-Feedbacksystem Weil}

4 OCT - Daten und Versorgung fir das OCT-Feedbacksystem Blau

5 - -

A U Motorphase U Schwarz

B W Motorphase W Grau

C \% Motorphase V Braun

@ FE, Schirm Funktionserde, Kabelschirm Griin-gelb

") Die Aderfarben gelten fiir Motorleitungen ZK470x-xxxx von Beckhoff.

4.2.3.2 Anschlussleitungen

Beckhoff Automation bietet passende Anschlussleitungen mit itec-Steckverbindern an. Die folgende Tabelle

zeigt einige Beispiele:

Bestellangaben Material Leitungs- Eigenschaften

querschnitt
ZK4701-0401-2xxx PVC 0,75 mm? Fir die feste Verlegung
ZK4701-0421-2xxx PUR 0,75 mm? Hochdynamisch flir Schleppketteneinsatz
ZK4701-0461-2xxx PUR 0,75 mm? Torsionsfahig fur Roboterapplikationen

Die vollstandige Produktpalette finden Sie auf unserer Homepage www.beckhoff.de.
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4.2.3.3 Status-LEDs

@ Div 0K @ Limit
@ Rd OCT © Warning
@ Enable © Error

Abb. 12: Status-LEDs des Motor-Anschlusses

LED-Anzeigen

LED Anzeige Bedeutung
Drv OK leuchtet griin  |Die Treiberstufe ist betriebsbereit.
Rd OCT blinkt grin Das elektronische Typenschild wird gelesen.
Enable gran Die Treiberstufe ist freigegeben.

Die LED ist mit Bit 1 und 2 des Statuswortes” verknipft.
Limit orange Limit erreicht (z. B. Torque- oder Drehzahllimit).

Die LED ist mit Bit 11 des Statuswortes” verknUpft.
Warning blinkt Fehler beim Lesen des elektronischen Typenschilds.

orange Warnung. Der Schwellwert fur "Warning" ist Uberschritten.

Mogliche Griinde:

* Motor-Auslastung (I*T) ist héher als 100%
« Die Motor-Endstufe ist nicht aktiviert [» 32]
» Maximale Betriebstemperatur tUberschritten

Die LED ist mit Bit 7 des Statuswortes” verknupft.
Error rot Fehler. Der Schwellwert flr "Error" ist Gberschritten.

Mégliche Grinde:
« Uberstrom

* Spannung nicht vorhanden

» Feedback nicht angeschlossen

* max. Temperatur (100°C) Uberschritten

Die LED ist mit Bit 3 des Statuswortes" verknupft.

" Statuswort im CoE-Verzeichnis:

+ Gerateprofil MDP742 [»_96] (default fur EP7211-0034)
* Gerateprofil DS402 [»_121] (default fir EP7211-0035)
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424 Hardware Enable HWE

4241 Steckverbinder

SchlieRen Sie das Signal ,Hardware Enable“ wahlweise an Buchse X01 oder X02 an. Die Buchsen X01 und
X02 sind gleich belegt und 1:1 in der Box gebrickt.

Abb. 13: M12-Buchse Pinbelegung

Pin Signal Aderfarben"
1 n.c. Braun

2 n.c. Weil}

3 n.c. Blau

4 Hardware Enable HWE Schwarz

5 FE (Funktionserde) Grau

" Die Aderfarben gelten fur Kabel der Typen ZK2000-5xxx, ZK2000-6xxx und ZK2000-7xxx von Beckhoff.

4.2.4.2 Verkabelung

Die Buchsen X01 und X02 sind gleich belegt und 1:1 in der Box gebrtickt. Dadurch ist es moglich, das Signal
fur ,Hardware Enable” von einer Box auf die nachste weiterzuleiten.

Beispiel:

HWE

Kab el Kab el

;
i

EP7211 EP7211

Abb. 14: Beispiel: weitergeleitetes HWE -Signal
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4243 Status-LED

Abb. 15: Status-LED fur HWE

Die griine LED mit der Bezeichung ,HWE® (Hardware Enable) leuchtet, wenn ein High-Pegel am
entsprechenden Pin von X01 oder X02 anliegt.
— Die Motor-Endstufe ist aktiviert.
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4.2.5 Touch Probe

4.2.51 Steckverbinder

SchlieRen Sie Touch Probes an den Buchsen X03 und X04 an. Die Buchsen X03 und X04 sind gleich belegt
und 1:1 in der Box gebrickt.

Abb. 16: M12-Buchse Pinbelegung

Pin Signal Aderfarben”
1 Ug: 24 Vo Braun

2 INB=TP2 Weif}

3 GNDg Blau

4 INA=TP1 Schwarz

5 FE (Funktionserde) Grau

" Die Aderfarben gelten fiir Kabel der Typen ZK2000-5xxx, ZK2000-6xxx, ZK2000-7xxx, von Beckhoff.

4.2.5.2 Verkabelung

Die Buchsen X03 und X04 sind gleich belegt und 1:1 in der Box gebrickt. Das ermdglicht die Verkabelung
der Touch Probes auf zwei Arten:

» Ein gemeinsames Kabel (Anschluss an X03 oder X04)

(o) =)

X03
o
%o
669
X04

» Ein Kabel pro Touch Probe (Anschluss an X03 und X04)

X03

) ()=

X04
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4253 Status-LEDs

Abb. 17: Touch Probe Status-LEDs

Die griinen LEDs mit den Bezeichnungen ,IN A“ und ,IN B leuchten, wenn ein High-Pegel an den
entsprechenden Pins von X03 oder X04 anliegt:

* INA=TP1
« INB=TP2
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4.3 UL-Anforderungen

Die Installation der nach UL zertifizierten EtherCAT Box Module muss den folgenden Anforderungen
entsprechen.

Versorgungsspannung

A VORSICHT

VORSICHT!

Die folgenden genannten Anforderungen gelten fiir die Versorgung aller so gekennzeichneten EtherCAT

Box Module.

Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nur mit einer Spannung von 24 V.

versorgt werden, die

* von einer isolierten, mit einer Sicherung (entsprechend UL248) von maximal 4 A geschitzten Quelle,
oder

 von einer Spannungsquelle die NEC class 2 entspricht stammt.
Eine Spannungsquelle entsprechend NEC class 2 darf nicht seriell oder parallel mit einer anderen NEC

class 2 entsprechenden Spannungsquelle verbunden werden!

A VORSICHT

VORSICHT!
Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nicht mit unbegrenzten Span-
nungsquellen verbunden werden!

Netzwerke

A VORSICHT

VORSICHT!
Zur Einhaltung der UL-Anforderungen durfen die EtherCAT Box Module nicht mit Telekommunikations-Net-
zen verbunden werden!

Umgebungstemperatur

A VORSICHT

VORSICHT!
Zur Einhaltung der UL-Anforderungen dirfen die EtherCAT Box Module nur in einem Umgebungstempera-
turbereich von -25 °C bis +55 °C betrieben werden!

Kennzeichnung fiir UL

Alle nach UL (Underwriters Laboratories) zertifizierten EtherCAT Box Module sind mit der folgenden
Markierung gekennzeichnet.

P\ us

Abb. 18: UL-Markierung

A VORSICHT

Notes on motion devices
c @ us Galvanic isolation from the supply
The modules are intended for operation within circuits not connected directly to the sup-

ply mains (galvanically isolated from the supply, i.e. on transformer secondary).

30 Version: 1.8 EP7211-003x



BEGKHOFF Montage und Verkabelung

4.4 Entsorgung

Mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichnete Produkte
dirfen nicht in den Hausmiill. Das Geréat gilt bei der Entsorgung als
Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur

mmmmm  Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.
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5 Inbetriebnahme

5.1 Motor-Endstufe aktivieren

Aktivieren Sie die Motor-Endstufe durch einen High-Pegel am digitalen Eingang Hardware Enable HWE
[»26].

5.2 Einbinden in ein TwWinCAT-Projekt

Die Vorgehensweise zum Einbinden in ein TwinCAT-Projekt ist in dieser Schnellstartanleitung beschrieben.

32 Version: 1.8 EP7211-003x
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5.3 Start up und Parameter-Konfiguration

5.3.1 Einbindung in die NC-Konfiguration

(Master: TwinCAT 2.11 R3)

® Installation der neuesten XML-Device-Description

1 Stellen Sie sicher, dass Sie die entsprechende aktuellste XML-Device-Description in TwinCAT in-
stalliert haben. Diese kann im Download-Bereich auf der Beckhoff Website heruntergeladen und
entsprechend der Installationsanweisungen installiert werden.

Die Einbindung an die NC kann wie folgt durchgefihrt werden:

» Die Box muss bereits unter E/A-Gerate manuell eingefligt oder vom System eingescannt worden sein
(siehe Kapitel Konfiguration in TwinCAT).

Achse automatisch hinzufiigen

» Nach dem erfolgreichen Einscannen der |[O-Module erkennt TwinCAT automatisch die neuen Achsen.
Es wird die Frage gestellt, ob die erkannten Achsen automatisch
hinzugefligt werden sollen (siehe Abb. Achse erkannt). Wenn dieses bestatigt wird, werden alle
Achsen automatisch mit der NC verknUpft.

- Untitled - TwinCAT System Manager

File Edit Actions  Yiew Options Help

Do SR+t 2RR A  Heavdd i <® 2| BQ&a®
=Bl 5vSTEM - Configuration ; ;
' NC - Configuration General |.-’-'-.u:|apter| EtherCaT I Dnllnel CoE - I:Inllnel
PLC - Configuration -
_____ E Cam - Configuration I ame: IDEW:E 2 [EtherCAT) Id: |2
El. Lo - u:unFigratiDn Type: IEtherE.-‘-‘-.T
Eﬂ I/ Devices
. [T Device 2 (EtherCAT) Carmment: ﬂ
ﬁ Mappings
=
[ Dizabled Create symbolz [
ﬂ
\"‘;) EtherCAT driveis) added. Append linked axis to MC-Configuration
Yes Mo |
Mumbet | Box Mane | Address | Type | In Size | 2k Size |
| Server (Port) I Timestamp I Messane I

Abb. 19: Achse erkannt

» Damit der Motor in Betrieb genommen werden kann, missen noch einige Parameter eingestellt

werden. Die Werte entnehmen Sie dem Kapitel Einstellungen im CoE-Register [P 42].
Stellen Sie diese Parameter ein, bevor Sie mit der Inbetriebnahme des Motors fortfahren.
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Achse manuell hinzufiigen

» Flgen Sie zuerst einen neuen Task an. Dazu klicken Sie mit der rechten Maustaste auf NC-
Konfiguration und wahlen Sie "Task Anfligen..." aus (siehe Abb. Neuen Task einfiigen).
+ Benennen Sie gegebenenfalls den Task um und bestatigen Sie mit OK.

# SYSTEM - Configuration
: ﬂ £ General |

BE Cam - Cnnflguratlon :
= 1/0 - Configuration . TwinCAT Sustern Manager

L;j..ﬁ 110 Devices ¥2.11 [Build 2207)
-|-==8 Device 2 (EtherCAT)

,,,,, = Device 2-Image TwinCAT NC Server

..... .= Device 2-Image-Info server currently not available
l;l %T Inputs
& §. Outputs Copypright BECKHOFF © 1336-2011

- § InfoData
- Term 1 (EK1100)
@y Mappings

hittp: A, beckhoff, com

Abb. 20: Neuen Task einfligen

« Wahlen Sie mit der rechten Maustaste Achsen aus und fligen anschlielend eine neue Achse an (siehe
Abb. Auswahl einer neuen Achse).

'Tj"ﬂ S¥STEM - Configuration G | 3
=B nC - Configuration i | L
=B NC-Task 1 SAF

' MC-Task 1 SWE Marne: I.-’-‘u-:es

E NcblTask 1-Image Type: [NC s List
----- Tables

..... Carnment:
! PLC CDI‘lfI J Append Axis..,
s (Zam - Conf
=B - Lo - Corfic
= E@ 10 Der " Import Axis. .
E-555 Des
--alfm MM Change Id,, I™ Dizabled
== Device 2-Tmage-Into

- & Inputs

- @l Oukputs

F-§ InfoData

B Term 1 (EK1100)
- @ Mappings

Tl Expatt Channel,,,

Abb. 21: Auswahl einer neuen Achse

» Wahlen Sie unter Typ eine Kontinuierliche Achse aus und bestatigen Sie mit OK (siehe Abb.
Achsentyp auswéhlen und bestétigen).
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Insert NC Axis

x|

M ame: I,-'i'-.:-:is 1 Multiple: |1 ﬁ QK I
Type: Continuous Az Lancel |
Carnrnent:

[ Append object(s)

Abb. 22: Achsentyp auswahlen und bestatigen

» Markieren Sie lhre Achse mit der linken Maustaste. Unter der Registerkarte Einstellungen wahlen Sie
"VerknUpft mit..." aus (siehe Abb. Verknlipfung der Achse mit der Box).

- B 5¥STEM - Configuration
|_:_|' M - Configurakion
=-[B1 NC-Task 1 SAF

e MNC-Task 1 5VE

- Auis 1
-8 PLC - Configuration
----- B Cam - Configuration
= 110 - Configuration
Eﬁ I Devices
. [E-5%8 Device 2 (EtherCAT)

General  Settings I F'arameterl Dynamicsl Elnlinel Funu:tiu:unsl Enuplingl Eumpensatinnl

1

apping via Encoder and Drive)

[ Link To [all Types)...

I it YT - Digplay [Only]
Posion: [~ pm I~ Modulo
Welocity: [ mmdmin

Abb. 23: Verknupfung der Achse mit der Box

» Wahlen Sie die passende Box aus (CANopen DS402, EtherCAT CoE) und bestatigen Sie mit "OK ".

i Select 10 Box,/Terminal x|
Type I M ame I Comment
[hone] [hone]

| CaMopen 05402, EtherCAT CoE
| Stepper Drive [MOP 703)
Stepper Drive [MDP 703)
Stepper Drive [MOP 703)

DC Drive [MODP 733

DC Drive [MDP 733

DC Drive [MDP 733

DC Drive [MODP 733

4

EL7201 1K, MDP742 Servo-kdat
ELY031 1. Schrttmotor-E ndstub
ELY047-1000 1., Schnttmotor-Er
EL7041 1K, Schrittrmotor-E ndstub
ELY342 2K, DC-Motor-E ndztufe [
ELY342 2K DC-Motor-E ndztufe [
ELY332 2K, DC-Motor-Endztufe [
EL7332 2K. DC-Motor-Endstufe |

Tem 7 [ELY201] # 'Servo interface’
Tem 4 [ELY031] 8 "Stepper interface’
Term 5 [ELYO41-1000] # 'Stepper inte...
Tem B [ELY041] # "Stepper interface’
Termn 2 (ELY342) 8 'Ch 1 - DC motor ...
Termn 2 [ELV342]1 8 'Ch 2 - DC motor ...
Term 3 [ELV332] 8 'Ch 1 - DC motor ...
Term 3 (ELY332) 8 'Ch 2 - DC motor ...

' |nused
oAl

Cancel

i
_ Corcel |

Abb. 24: Auswahl der richtigen Box

+ Alle wichtigen Verkniuipfungen zwischen der NC-Konfiguration und der Box werden dadurch
automatisch durchgefihrt (siehe Abb. Automatische Verkniipfung aller wichtiger Variablen)
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- SYSTEM - Configuration
B - MC = Configuration
=1-[B MC-Task 1 54F
MC-Task 1 5VB
afm MC-Task i-Image
] Tables
= :,"p Axes
[+ s 1
. PLC - Configuration
- Bg% Cam - Configuration
= 1o - Configuration
=1 B 1/0 Devices
[-]-=%= Device 2 (EtherCAT)
<= Device Z-Image
-afm Device 2-Image-Info
(- & Inputs
- § Outputs
[+~ Infolata
B Term 1 (EK1100)
#-§ InfoData
[ "™ Term 2 (EL7342)
[ "3 Term 3 (EL7332)
[+-"% Term 4 (EL7031)
(= 8| Term 5 (EL7041-1000)
[+ "% Term & (EL7D41)
[+ "m| Term 7 (EL7201)
Bl Term 8 (EL9011)
B8 Mappings

Genetsl | EtherCAT | DC | Piocess Data | Startup | Cof - Oriine | Diag History | Orie |

2. Target velodty
i

MHame: |Tem 7 [EL7207) It |7
Type: |EL7201 1K. MDF742 Sesvo-MatorEndstufe (50V, 48)
Comment; ;I
2 |
™ Dizabled Create symbols T
e —t-omire T-Tome
&1 Paskion % 0x51574780 (1364.., UDINT 4.0 1120  Input O ninDatal . #ods 1_Enc_In ...
&1 statusword % 00060 (96) UINT 2.0 1230 Input O riskatusl, nstatus2
&1 WiSkake 40 BOOL 0.1 15223 Input O niStatus4, nStatus4
Gl State 00004 (4) LINT 2.0 16150 Input O
&7 adsAddr AC100SES 0301 ... AMSADDRESS 5.0 1817.0 Input O
ST net1d AC100SEBO0301  ARRAY[0.. 60 1617.0 Input O
G netld(o] e (172) USINT 1.0 1617.0 Input O
ST netid1] 0210 (16) USINT 1.0 1618.0 Input O
T metld[2] 005 (5) USINT 1.0 1619.0 Input O
T net1d3] O=EB (232) LISINT 1.0 16200 Input O
Gl netld(4] 003 (3) USINT 1.0 1621.0 Input O
T netid[s] 001 (1) USINT 1.0 1622.0 Input O
T part O=03EF (1007) UINT 2.0 16230 Input O
GTchno 000 (0) USINT 1.0 1625.0 Input O
@lchnl 01 (1) LUSINT 1.0 1626.0 Input O
STocoutputshft % 0xOD00B928 (47400) DINT 4.0 1627.0 Input O ADCOubpUt Time . Asxis 1_D...
& Dclnputshift 4 Ox0079SE06 (7952.,, DINT 4.0 16310 Input O nDcInpukTime , &xis 1_En...
&) Contralword % 00000 (0) LTHT 2.0 119.0 Output 0 nCtell, nckriz
% 000000000 (0) DINT 4.0 1210 Output 0O noutDataz . fods 1 _Drive, .,

Abb. 25: Automatische Verknupfung aller wichtigen Variablen

« Damit der Motor in Betrieb genommen werden kann, missen noch einige Parameter eingestellt
werden. Die Werte entnehmen Sie dem Kapiteln Einstellungen im CoE-Register [P 42] und
Einstellungen in der NC [P 45].

Stellen Sie diese Parameter ein, bevor Sie mit der Inbetriebnahme des Motors fortfahren.
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5.3.2 Einstellungen mit dem Drive Manager

(Master TwinCAT 2.11 R3)

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fur einen Servomotor AM8131-0F20-0000 der Firma Beckhoff
Automation aufgefuhrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kénnen die Werte variieren.

Inhaltsverzeichnis

Start-up mit dem Drive Manager [» 37]
Anpassung weiterer Parameter mit dem Drive Manager [P 41]

Integralanteil Geschwindigkeitsregler Tn [» 41]
Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler Kp

Sie finden den TwinCAT Drive Manager zum Download im AX5000-Download-Package.

Der TwinCAT Drive Manager flir die Parametrierung von EP7211 ist in den System Manager integriert, so
dass kein separates Konfigurationstool erforderlich ist. Nachdem EP7211 erkannt oder eingetragen wurde,
steht der TwinCAT Drive Manager im Karteireiter ,Configuration“ zur Verfligung.

Die nachfolgenden Punkte sollen als Start-up dienen, um EP7211 in kurzer Zeit in Betrieb nehmen zu
kénnen. Detaillierte Informationen zum Drive Manager entnehmen Sie bitte der zugehdrigen Dokumentation
"AX5000 Einfihrung in den TCDrivemanager"

Start-up mit dem Drive Manager

» Die Box muss bereits unter E/A-Gerate manuell eingefligt oder vom System eingescannt worden sein
(siehe Kapitel Konfiguration in TwinCAT)

» Die Box muss bereits in der NC eingebunden sein (siehe Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration
[»33])

« Wahlen Sie den Karteireiter Drive Manager der EP7211.

* Unter Power Management kénnen Sie die angeschlossene Spannung auswahlen.

' General | BtherCAT | Configurstion | DC | Process Data | Stariup | CoE - Onine | Diag History | Onine |
Linked MC/CMC ases:  Channeldd=sMe: Sxiz 10

2 2ME[E + - = 9|5 9% 7 |[thange Phase- ~

Tree x :
& Deice
¢ i Device Info
{ Power Management ) Choose the power supply settings:
Display |43'.,rnc =
- Scope2
© i Watch Window Marne ActValue SetValue Unit
;| Channel A MNorminal DC link valage 43.000 48.000 W
+- Pararneter Min DClink voltage  6.200 6.200 v
I' Operation Mzc DC link wvoltage  &0.000 &0.000 W
& Diagnostics

Abb. 26: Auswahl der angeschlossenen Spannung

» Sie kénnen anschlieBend unter Channel A > Configuration > Motor and Feedback den
angeschlossenen Motor scannen oder auswahlen. Sollten Sie sich fir das automatische Scannen
entscheiden, klicken Sie auf Scan motor and feedback. Anschlieend wird automatisch das
elektronische Typenschild der AM81xx-x2xx Motoren ausgelesen. Dazu ist es erforderlich, dass das
automatische Scannen des Motors in der Box aktiviert ist (Index 0x8008 [»_88], MDP oder Index

0x2018 [r 119], DS402)
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| General | EtherCAT | Configuration | DC

I Frocess Data I Startup | CoE - Online I Diag History I Online | MC: Online | MC: Func:tiansl

Linked MC/CHC axesx:  Channeldd=>MNe: Auiz 9
|g_’.®.|q——p|-ﬂ Egk?|-ﬂ1angel:‘hase—'
Tree b4

- Device
Device Info

Power Management
Display

Scope?

i Watch Window

- Channel A

- Parameter

-- Controller Overview

-- Meotor and Feedback
Scalings and MNC Parameters
‘... Parameter List

[+ Operation

[+ Diagnostics

— Reset (All motorfeedbacks)™ vli

)

Scan motor and feedback 1°

| Select Mot
-

Feedback 1type: Mator type:
|EKM36—DHFDAD13A |.PnME131-DF2D—DDDI]

[ Feedback 1 Parameters l l Mator Parameters

Fods State

o8 |

| Delink Voltage [V] | Periph. Voltage vl | Ampl- Temp [C] |

Actual operation mode I

Channel A fods Op

43.033

11.845 571 Cyclic synchronous velocity mode (C5V)

Abb. 27: Automatisch Scannen des angeschlossenen Motors

» Sollten Sie sich fiir die manuelle Eingabe des angeschlossenen Motors entscheiden, klicken Sie bitte

auf Select Motor.

| General | EtherCAT | Corfiguration | DC

I Process Data I Startup | CoE - Online I Diag History I Online | MC: Orline | MC: Func:ticnsl

- Power Management

- Display

SCDFIEZ

¢ b Watch Window

El Channel &

|_:_| Parameter

-- Controller Overview
-- Motor and Feedback
Scalings and MNC Parameters
‘... Parameter List

[+ Operaticn

[+- Diagnostics

Linked MC/CMC axes:  Channelbg=:Mc: Axiz 3
|£5!:,|1—-p|-_ﬂ|gfgg$b?|{hangeF‘hase-v
Tree *
. Devi
H N eicelnfo ———— Reset (All motor/feedbacks)” »}————

[ Scan motor and feedback 1°

I

Select Mot

Feedback 1type:
|EKM3€-DKFDAD1EA

Mator type:
|AM8131-DF2D—DDDD

[ Feedback 1 Parameters l l Mator Parameters

. | HuisState | DeLink Voltage [V] | Periph. Voltage ["u"]l Ampl- Temp [TC] | Actual operstion mode |
Channel A Pods Op 43033 11.845 571 Cyclic synchronous velocity mode (CSV)
Abb. 28: Auswahl des angeschlossenen Motors
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» Im Auswabhlfenster kdnnen Sie den passenden Motor auswahlen und mit Ok bestatigen.

-

Select a motor.(SchemaVersion. 2.0} =R
| -
= Synchrunnus b abars ~ 0k
= Rotary » P

- BECKHOFF m

B- D_Ef aulk / -
-- AM3 T
-- Ak AT 28
= Ak B3

= AMET 31 -F s
[ AMET 31-4FDx
[ A8 3-4F 1
- Aol e 2y

- AME131-0F20-0000 (0.5, ver.1.0.0]

m

- AME131-1F20-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AME131-1F21-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AME131-2F20-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AME131-2F21-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AME131-3F20-0000 (0.5, ver.1.0.0]
- AMB131-3F21-0000 (0.5, wer1.00)  —

1

[] Only show the suitable motors for this drive.

L

Abb. 29: Liste der verfigbaren Motoren

» Das nachste Dialogfenster sollte mit Ok bestatigt werden. Damit werden automatisch nétige Parameter
in der NC eingetragen und der Skalierungsfaktor berechnet. Wird dies nicht bestatigt, missen Sie

diese Einstellungen manuell eintragen. Sehen Sie dazu Kapitel Einstellungen in der NC [p 45].

F ]
Motor and Feedback M

Set Mc-5caling and some Me-parameters now?

—[-b oK ] [ Abbrechen

LS ]

Abb. 30: Bestatigung der automatischen Einstellung der NC-Parameter

» Unter Scalings and NC Parameters konnen Sie die Skalierung bestimmen. Hier ist beispielhaft
definiert, dass eine Motorumdrehung 360° entspricht. Alle nétigen Parameter werden automatisch
angepasst. Die Einstellung wird erst Gbernommen, wenn Sie die Konfiguration aktivieren.
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| General | EtherCAT | Configuretion |DC | Process Data | Statup | CoE - Onine | Diag History | Orine |
Linked NC/CHC axes  Channelc=sbe A 10

(2 B « ~| @25 N 7 |[chengerhase ~

Tree J!'-| [Chanael AxsPammatarssSoslinnn and NC Pammetars

- Deice Feodcsnaan. %0 —
¢ Device Infio - - ; -
Power Management .HG Scaling factor: |0.00034332275350625 fnc .NG Medule Scale: | 4234557235
... Display [7] nwent No-Encoder Counting Direction | et No-Diive matar palarty
Seopel Defautt parameter seitings for nked Mo-mis. The vake can be changed laterin Ne-axis corfiguration
- Wakch Window
=- Channel & Parameter Wale Linit
E| F'_aramctcr Feference WVelacty: 110% of Max modor speed 2343 ‘s
&1 Contraller Overview Mawimum Velocity: 100% of Max motor speed 20822 *fa
=1 Maotar and Feedback Manual Velocity (Fast): 30% of Max motor speed EZ7EE *ia
i = Mater Manual Velocity (Slow): 5% of Max motor epeed 10461 s
. Feedback 1 Calbration Velsey dowards ple cam): 17 of Max malar speed 209.22 e
{. scalings and NC Parameters Calbration Velocly foff pic cam): 1% of Max motor speed 203.22 s
| Parameter Lict Acoelerstion: with an sccdemstion fime of Ts nael i
LiJ Operation Domlln.mn:n: with macm!ﬂ'dmn time of 13 3383 f32
T e - Jerk: with an accelersbion time of 1a 24143 *fad
[i]- Diagnostics
Max motor speed = 20522 (/5)
SafeOp |  AdsState | Dolink Volage [V] | Perigh. Votage [v] | Ampl-Temo [T] | Actusl cperation made |
Channel A Mot Raady 47819 9,259 483 Cydlic synchroncus velacity mede (05V)

Abb. 31: Anpassung der Skalierung

Damit sind alle wichtigen Parameter fur die Inbetriebnahme des Motors eingestellt. Sie kénnen den Motor
nun beispielsweise mit der NC in Betrieb nehmen. Eine kurze Beschreibung hierzu finden Sie im Kapitel
"Inbetriebnahme des Motors mit der NC". Oder Sie sprechen die NC aus der SPS heraus an. Auch dazu ist
in der Dokumentation ein Beispielprogramm hinzugefiigt worden.

Sie haben weiterhin die Mdglichkeit einige Parameter manuell in lhrer Applikation anzupassen.
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Anpassung weiterer Parameter mit dem Drive Manager

Die hier angegebenen Werte sind beispielhaft und haben in den meisten Fallen zu sehr guten Ergebnissen
gefuhrt. Je nach Applikation kbnnen andere Werte zu besseren Ergebnissen flihren.

Sie konnen diese Werte im laufenden Betrieb andern. Sobald Sie auf Download klicken, werden die Werte
Ubernommen.

Integralanteil Geschwindigkeitsregler Tn

Verringern Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Erhéhen Sie diesen Wert
anschliefend um 10 %.

Gareml | EtharCAT | Corfigurston | DC | Process Dists | Statup | Cof - Ondine | Ding Mistoey | Orlire | BC- Ordre | HC: Functions |
Linkg NCACHE jeoss. Chinnslé el s 10

& 2 [EE «~+ an (X h?ll

Toes X

= Devies
Device [nfo
Power Mensgement
Diiplay 1
Scoped i 0153 g
iiatch Windowe ; I_
=-Channsl & .55 i : Lo B
=1 Parzrmeter h T : a ,.-""F' il mﬁ":":d !
5 Controller Overvdms | I s e
= Veleity Coniraller nit
Crrnant Certralir Lnit S01ee098 - lat
#- Miatcr ared Feedback I_
- Scalings ard NC Parameters Ve Bt b I Dhauw:i v
- Paramester List
(&} O peration
[z Diagnostics

Fsct Pl

Do | Gombae l&wwiwmlwml Actual peration ruocle |
Charaiad A, Faas Oy 47824 473 Cooclz etz valialy mode CEV)

Abb. 32: Anpassung Tn

Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler Kp

» Erhohen Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Verringern Sie diesen Wert
anschlieRend auf 80%.

Gereml | EtherCAT | Corfigurstor | OC | Process Dt | Sardup | CoE - Ol | Diag Mistoey | Orine | BC- Ordee: | HC:F |
Linked NCACRC soss: Channgbiomsle fos 10
2 2[EFE « | @0 Q% 7 |[Comge s -]

Lol ] harn Pammeters 1 onin

Toes

| & Devics
Davice [nfo
Power Menagemert
Digplay
Scopel
iatch Window
= Channel &
=) Pararmeter
= Contclles Oyverdes
= Weloeity Comtraller Unit
Curnant Certnalir Unit
#- Mot ared Feedback I_
- Sralings ard MC Parameters e e e D]_ m:‘
- Paramester List
() perstion
i@ Diagnestics

| fotaZae I&MMMMI Argd Temp ) | Actial operation ruocle |
rarngd A e O 4730 473 Coyehe: mpchvencus valsoly mods [C3V)

Abb. 33: Anpassung Kp
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5.3.3 Einstellungen im CoE-Register

(Master TwinCAT 2.11 R3)

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fir einen Servomotor AM8131-0F20-0001 der Firma Beckhoff
Automation aufgefuhrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kénnen die Werte variieren.

Inhaltsverzeichnis

Einstellungen im CoE-Register [» 42]
Einstellungen im CoE-Register [P 44]
Einstellung weiterer Parameter [P 44]
Einstellungen im CoE-Register [P 44]
Torgue limitation [P 44]

Einstellungen im CoE-Regqister [P 44]
Einstellungen im CoE-Register [P 44]

Einfligen der Motor XML-Datei

® Download der Motor XML-Dateien

Die Motor XML-Dateien kénnen im Download-Bereich auf der Beckhoff Website herunter geladen
werden.

Zur Erleichterung der Inbetriebnahme von EP7211 wurden flr die Servomotoren, die von EP7211 unterstitzt
werden, Motor XML-Dateien erstellt. Diese XML-Dateien kénnen im System Manager eingelesen werden.
Anschlief3end sind alle nétigen CoE-Parameter bzw. DS402-Parameter passend eingestellt.

* Zum Einlesen der Motor XML-Datei wahlen Sie EP7211 aus und betatigen die Registerkarte Startup.
Klicken Sie mit der rechten Maustaste in das leere Feld und wahlen Sie Import from XML...(siehe Abb.
Importieren der Motor XML-Datei).

] Bl SYSTEM - Konfiguration
- 188 NC - Konfiguration

[Aigemein || BhercAT | DC__| Prozessdaidn] Stetup | QE -Oniine | Dieg History | Onine

|8 SFS = Koom qumstion Transtion  Proocol | Index Data Comment
= B E/A - Konfiguration
- B E/A Gerdte T PS> CoE &1C12C0 020000160116 download pdo (1C12index
T L B Gerst2 (EtherCAT) C PS>  CoE &IC13C0  0200001A01 1A dowrload pdo 5113 index
i + Gerdt 2-Prozessablbild
~..=$a Gerit 2-Prozessabbild-Info
- §f Eingange
- §l Ausginge
=8 InfoData
- Klemme 1 (EK1100) T
G-§ InfoData = Einfagen...
%8 Klemme 2 (EL7342) ¥ Loschen...
- " Klemme 3 (EL7322) Bearbeiten...
-5 Klemme 4 (ELT031)
(-8 Klemme 5 (EL7041-1000)
Al R Export to XML...
- "% Klemme 7 (EL7201)
i ] RS ELD0 & Liste Drucken.., Strg+P
:‘.|.iﬁ Zuurdnungeﬂ I% Liste Eopieren 5trg+C
L@@ MNC-Task 1 SAF - Gerat 2 (EtherCAT) : T
4@ NC-Task1 SAF - Gerdt 2 (EtherCAT) - Info @ Liste Exportieren..
r = | ) ""J'\"' :J\J 1

Abb. 34: Importieren der Motor XML-Datei

+ Wahlen Sie die passende Motor XML-Datei zum angeschlossenen Motor (siehe Abb. Auswahl der
richtigen Motor XML-Datei)
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o | B ) |

Mator-XML durchsuchen

ol

Kk )& < Motor-XML » Motor-XML |+

Organisieren o3 Offnen = Freigeben far = E-Mail Brennen  » > 0 @

-

' Favoriten — Bibliothek "Dokumente” . :
nordnen nach:  Ordner *
B Deskiop Motor-XML
4 Downloads E

|2 AM3111-0300-0001_D5402.xml =] AM3112-0400-0001_MDP xml
=] AM3111-0300-0001_MDP xml =] AM3112-0401-0001_D5402.xml
=] AM3111-0300-0002_D5402ml 2 AM3112-0401-0001_MDP xml
=] AM3111-0300-0002_MDP xml =] AM3121-0200-0001_D5402.xml
| AM3111-0301-0001_D54023ml | 2 AMZ121-0200-0001_MDP sxml |
|2 AM3111-0301-0001_MDOP xml |2 AM3121-0201-0001_D5402.xml
= AM3112-0400-0001_D5402ml 2 AM3121-0201-0001_MDP xml

= Zuletzt besucht

- Bibliotheken
[E] Bilder
@ Dokumente

o' Musik

E Videos -

‘:@.:.? AM3121-0200-0001_MDPxml Anderungsdatum: 03.01.2012 13:52
XML-Dokument Grofe; 4,30 KB

Abb. 35: Auswahl der richtigen Motor XML-Datei

» Anschlieend sind alle nétigen Parameter eingestellt, um den Motor in Betrieb zu nehmen (siehe Abb.
CoE Parameter der Motor XML-Date).

B8 SYSTEM - Konfigurstion | Mlgemein | EtherCAT | DC | Prozessdaten | Statup | CoF - Online | Diag History | Online |
B NC - Konfiguration
B SPS - Konfiguration Transion  Protocol  Index Data Comment
= E/A - Keonfiguration C PS> CoE IC12C0 020000160116 dowrload pdo Be1C12index
= B E/A Gerdte .
L == Gerit 2 (EtherCAT) HPrs Cof (8011:11 00002710 (10000) Mz cument
L.=%s Gerdt 2-Prozessabbild B rs CoE 8011:12  ([«000011F3 (4500) Rated cument
+ Gerkit 2-Prozeccabhild-Info IE Ps CoE e8011:2D x012C {200} Motar themal time constant
- §7 Elagainge mrs o BB0TT13  (xD44) Motor pole pairs
58! Ausginge Hrs  CoE 801115 (xFFE2 (5506) Commutation offset
&-§ InfoData B rs CoE ReE011:16  (eDOODODED (141) Torque constant
:E—I-- B Kiemme1 (EK1100) B rs CoE (cB011:18 e D00D0096 (150) Rator moment of inertia
I;I § InfoData B rs CoE 8011:19 0013 (19) Winding inductance
S Klernene 2 (L7342) Ers CoE BE0TTIE  (xDOO01770 (5000} Motar speed limitation
if—i. ot @rs CoE E010:12  (xDOCA (202) Curent loop proportional g..
W Klwnirn WPs  GE 0B010:12  G<0005 (5) Gurent loop inkegral ime
-5 Klemme4 (EL7031) B Fs CoE BB010:15  (xDO0DOOSE (107) Velocty loop proportional a...
(- Klemme 5 (EL7041-1000) B rs CoF BB010-14  (D00DO09E (150) Valacy loop intagral tims
(=" Klemme 6 (EL7041) Brs  GE 801211 (0000 () Release delay
-3 Klemme 7 (EL7201) i@ rs Cof 801212 (x0000 (0) Fpplication delay
“.® Klemme 8 (EL9011) B rs CoE x8012:13 0000 (D) Emergency apolication tim...
=g Zuordnungen Ers CoE BB012:14 (0000 (0) Brake moment of inedia
ﬁ'ﬁ MC-Task 1 SAF - Gerdt 2 (EtherCAT) B Prs CoE RcB010:33 Q<000A (10) Stand still window
."i MC-Task 1 SAF - Gerdt 2 (EtherCAT) - Info Ers CaE eB010:19 (D00DBBED (28000) Maminal DC Link Viakage
% 7

Abb. 36: CoE Parameter der Motor XML-Datei

Startup-Liste

o

1 Sollten applikationsabhangige Feineinstellungen nétig sein, sollten diese ebenfalls im Startup gean-
dert werden. Andernfalls werden die geanderten Einstellungen beim nachsten Hochlauf der Box
Uberschrieben.

EP7211-003x Version: 1.8 43



Inbetriebnahme BEGKHOFF

Anpassung von Strom und Spannung

Uberhitzung des Motors méglich!

Um den angeschlossenen Motor nicht zu Giberhitzen ist es wichtig, die Spannung, die von der Box ausge-
geben wird, der tatsachlich angeschlossenen Spannung anzupassen.

Dazu muss der Index 0x8010:19 [P _89] (0x2002:19 [»_114], DS402-Profil) "Nominal DC Link Voltage" der
angeschlossenen Spannung passend eingestellt werden

Einstellung weiterer Parameter

Singleturn Bits (MDP742: Index 0x8000:12 [» 88] / DS402: Index 0x2010:12 [ 119]) /
Multiturn Bits (MDP742: Index 0x8000:13 [» 88] / DS402: Index 0x2010:13 [» 119])

Hier kann der Anwender selber festlegen, wie viele Singleturn Bits und Multiturn Bits von der Box angezeigt
werden sollen. Insgesamt stehen 32 Bits zur Verfiigung. Diese 32 Bits kdnnen beliebig aufgeteilt werden.
StandardmaRig sind 20 Singleturn Bits und 12 Multiturn Bits eingestellt.

Singleturn Bits: Anzahl der Bits, mit denen eine Rotordrehung aufgel6st wird.

Multiturn Bits: Nach einer Rotordrehung werden die Multiturn Bits um eins hochgezahlt.

® Uberhitzung des Motors méglich!

Wird die Anzahl der Singleturn Bits gedndert, muss der Skalierungsfaktor [P 47] in der NC ange-
passt werden!

Internal data

63 32 31 0
Multiturn |Singleturn

[ -
0x8pp0:13| Ox8pp0:12
Position-PDO
31* 0
Abb. 37: Multiturn / Singleturn bits

Torque limitation (MDP742: Index 0x7010:0B [ 99] / DS402: Index 0x6072:0 [»_122])

Limitiert den Strom / das Drehmoment auf diesen Wert. Der Wert wird in 1000stel vom "rated current"
angegeben.

Integralanteil Geschwindigkeitsregler Tn (MDP742: Index 0x8010:14 [ 89] / DS402: Index 0x2002:14
[»_114))

Die hier angegebenen Werte sind beispielhaft und haben in den meisten Fallen zu sehr guten Ergebnissen
gefluhrt. Es kann aber je nach Applikation vorkommen, dass andere Werte zu besseren Ergebnissen flhren.

» Verringern Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Erhéhen Sie diesen Wert
anschliefend um 10%.

Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler Kp (MDP742: Index 0x8010:15 [> 89] / DS402: Index
0x2002:15 [>_114])

Die hier angegebenen Werte sind beispielhaft und haben in den meisten Fallen zu sehr guten Ergebnissen
geflihrt. Es kann aber je nach Applikation vorkommen, dass andere Werte zu besseren Ergebnissen flihren.

« Erhéhen Sie den Wert, bis der Motor anfangt leicht zu schwingen. Verringern Sie diesen Wert
anschlieend auf 80%.
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Inbetriebnahme

5.3.4

(Master TwinCAT 2.11 R3)

Einstellungen in der NC

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fir einen Servomotor AM8122-0F20-0000, der Firma Beckhoff
Automation aufgefuhrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kénnen die Werte variieren.

Inhaltsverzeichnis

Definition der Einheit [P 45]

Totzeitkompensation [P 46]
Einstellungen in der NC [P 46]
Einstellungen in der NC [P 47]

Ausgabe Skalierung [P 48]
Einstellungen in der NC [P 48]

Auswahl der max. Geschwindigkeit [» 45]

Berechnung des Skalierungsfaktors [P 47]

Inbetriebnahme des Motors mit der NC

Far die Inbetriebnahme mit der NC sind einige wichtige Parameter notwendig. Diese sollten vor der
Inbetriebnahme wie folgt eingestellt werden. Grundlegend fiir die Einstellung der folgenden Parameter ist die
eingestellte Einheit, in der die NC arbeiten soll. Bei den folgenden Parametern wurde zu Grunde gelegt,
dass eine Umdrehung 360° entspricht.

Definition der Einheit

Die Einheit kann in der Registerkarte Einstellungen der Achse definiert werden.

=Bl SYSTEM - Konfiguration
=1 NC - Konfiguration
&-[B1 NC-Task 1 SAF
...[B1 NC-Task1 SVB
.=¥= NC-Task 1-Prozessabbild
D Tables
B:a Achsen
- e [
!, Achsel Enc
..iu-_l] Achse1_Drive
‘.l Achsel Ctr
- @t Eingdnge
- §l Ausginge
.. SPS - Konfiguration
=i E/A - Konfiguration
=B E/A Gerite
-5 Gerat 2 (EtherCAT)
=$= Gerit 2-Prozessabbild
=$= Gerit 2-Prozessabbild-Info
+ &1 Einginge
& Ausginge
# InfoData
o[ Klemme 1 (EKL100)

Abb. 38: Definition der Einheit

Auswahl der max. Geschwindigkeit

Allgemein | Einstelungen | Pammeterl D'_mamikl Onlinel Funlctinnenl Knpplungl Knmpensation|

[Verkniipft mit... | Antrieb 7 (EL7201-0007)
Achstyp: ’CAanen 05402 (z.B. EtherCAT CoE Artrieb, AXZo0c-B 1x0/B510) ']
[Enheﬂ: - ] Anzeige
Postion:  [C|m® [] Modulo
Geschw.: []*/min
Ergebnis
Position: Geschwindighet .: Beschleunigung: Ruck:
s *fs2 /33
Huis Cycle Time / Access Divider
Teiler: 1 | Pykluszet {ms): 2.000
Modulo: 1]

Die maximale erlaubte Geschwindigkeit errechnet sich anhand der maximalen Motorgeschwindigkeit
(Typenschild) und der zu verfahrenden Distanz. Hier bezogen auf 360° pro Sekunde.

1
. — vmrz.xMomw X 360° — 2000 /{min X 360° = 12000 '3}}
Bez 60 s 60 s s
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1
p = Vmasitorer X 360°_ 2000 /iy X360°_ 0 )
max 60 s 60 s *

ﬂ SYSTEM - Konfiguration

B- HIC Bt | Allgemein | Einstellungen | F‘alame‘terl D}rnamikl COrline | Funld.innenl Knpplungl Knmpensation|

£ [B1 NC-Task 1 SAF

pCa e ; ’7 Parameter Wert Typ |Einheit

i.=fm M-Task 1-Prozessabbild

D Tablis 2 indigkeiten:

EI:‘* Achsen Bezugsgeschwindigkeit (z.B. Maximalgesch... | 12000.0 F “fs

BH Achsel Maxirnale erlaubte Geschwindigkeit 12000.0 F|°fs ]
-4, Achsel Enc Geschwindigkeit Hand Max (Fast) 600.0 F s
:il iz:z: 1'[&:& Geschwindigkeit Hand Wiy [Skow) 100.0 Fo s
%T Eingéing_e Geschwind. Ref.fahrt in pos. Richtung 30.0 F /s
-8l Ausginge Geschwind, Ref.fahrt in neg. Richtung 30,0 F “fs
B SPS - Konfiguration Pulsweite in positiver Richtung (Jog-Betrieb) | 5.0 F &
=i E/A - Konfiguration Pulsweite in negativer Richtung (Jog-Betrieb) | 5.0 F

Elﬁ E/A Gerdte

B 5= Gerdt 2 (EtherCAT) + | Dynamik Parameter:
-I- Gerit 2-Prozessabbild +  Endschalter.
-I- Gerdt 2-Prozessabbild-Info +  Uberwachung:
QT Eingdnge + | Sollwert Generator:

‘l Ausgdnge
‘ InfoData
2 Klemmel (EK1100) - Weitere Einstellungen:

+ | MCIParameter:

Abb. 39: Anpassung der Bezugsgeschwindigkeit

Die Bezugsgeschwindigkeit ist der maximalen erlaubten Geschwindigkeit gleichgestellt.
Darunter kdnnen bei Belieben noch die max. und min. Geschwindigkeit fir den Handbetrieb der NC
eingestellt werden.

Totzeitkompensation

Die Totzeitkompensation der Achse kann in der Registerkarte Time Compensation der Encoder-
Einstellungen Achse1_ENC eingestellt werden. Sie sollte theoretisch 3 Zyklen der NC-Zykluszeit betragen,
besser haben sich jedoch 4 Zyklen der NC-Zykluszeit erwiesen. Dazu sollten die Parameter Time
Compensation Mode Encoder auf ,ON (with velocity)' und Encoder Delay in Cycles auf 4 eingestellt sein.

| General | NC-Encoder | F‘alamaar| Time Compensation |Oﬂ|ine|

Parameter Offline Value Online Value

- Time Compensation Mode En.. | | "ON (with velocity)' ™
10 Time is absolute FALSE -]

Encoder Delay in Cycles @

Additicnal Encoder Delay a

Unit

Abb. 40: Parameter Totzeitkompensation

Einstellung der Geber-Maske

In der Registerkarte Parameter der Encodereinstellungen Achse1_ENC kdnnen die maximalen Werte fur die
Geber-Maske eingestellt werden. EP7211 stellt fir den Geber maximal 32 Bit zur Verfligung.

Mit dem Parameter Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) kann die Anzahl der Bits eingestellt werden, die
maximal zur Verfigung stehen sollen. Im Default steht hier OXFFFF FFFF, das entspricht 32 Bit (20
Singleturn Bits und 12 Multiturn Bits). Berechnen lasst sich das mit der folgenden Formel.
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GMmax g ESEmEBMMEit3+MuErEMMBim —1 = 220+1Z —1 =4 294957 295 == (x FFFF FFFF

Der Parameter Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absolutbereichs) gibt an, wie viele Bits vom
Maximalwert des Gebers Singleturn Bits sein sollen. Im Default sind es 20 (und damit 12 Multiturn Bits). Das
kann mit folgender Formel berechnet werden.

GMgy = 25ingleturnBits _ 4 — 920 _ { — { 048 575 => Dx 000F FFFF
Ein weiteres Rechenbeispiel mit 13 Singleturn Bits und 8 Multiturn Bits.

GMmﬂx = pSingleturn BitstMultiturn Bits _ | — 21348 _ 1 — 2 097 151 === 0x 001F FFFF

GM oy = 25imglstwnBits _ 1 — 213 _ { — §191 => Dx DOOD 1FFF

2 ;‘f’CSTiTn-ﬁZZr::E:;atmn |.ngernair1 I NC—Encoderl EE"EN'I'IE*EFl Time Compensation I Dnline|
Elm--_r\TJZilgsﬁFsvs [ [Parsmeter e [Typ [Einneit
.=¥a NC-Task 1-Prozessabbild - Encoder Auswertung:
D Tables Geherzahlrichtung invers (Polaritit) FALSE LI B
B:"‘ Achsen Skalierungsfaktor 0.000343322753906 F [ %/NC
- Achse S eailing Foct Divisor fdefail: 1.0} 10 F
if_ll. iz:z: 1:;:;@ Mullpunktverschiebung/Positionsoffset 0.0 F
_____ y Achsel _Ctrl Modulefaktor (z.B. 360.07) 360.0 F
%T Eingdnge Toleranzfenster fur Modulo-5tart 0.0 E
- $l Ausgénge Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) OxFFFFFFFF D
Il SPS - Korhiguration Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absolutbereichs) | (x000FFFFF D
El"g-;hli_fiog :rg:er o Referenz System INCREMENTAL'  ~|E
| 5= Gerdt2 (EtherCAT) + | Endschalter
] =f= Gerit 2-Prozessabbild + |Filter
== GlerﬁtE-Prozessabbild-lnfo T ey
g iSsg;;nggee +  Weitere Einstellungen:

Abb. 41: Einstellung der Geber-Maske

Skalierungsfaktor

Den Skalierungsfaktor kénnen Sie andern, wenn Sie in der NC Achse 1_Enc und die Registerkarte
Parameter auswahlen (siehe Abb. Skalierungsfaktor einstellen). Der Wert Iasst sich mit den unten
angegebenen Formeln berechnen. Bei der Berechnung wird zur Grunde gelegt, dass eine Umdrehung 360°
entspricht.

In die Berechnung des Skalierungsfaktors fliet die Anzahl der Singleturn Bits mit ein. Wie bereits
beschrieben, rechnet EP7211 im Default mit 20 Singleturn Bits. Mit diesem Wert wird im Folgenden auch der
Skalierungsfaktor berechnet. Sollte sich der Wert der Singleturn Bits &ndern, muss der Skalierungsfaktor
angepasst werden.

Berechnung des Skalierungsfaktors

We o Umdrehun 360° o
(7 i ik g = 2 =0,000343322753906 "/

2Singleturn Bits Sy 2
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-l SYSTEM - Kenfiguration
-8 NC - Kenfiguration

| Allgemein I NC—Encoder| Eamme‘terl Time Compensation IDrﬂinel

T
== NC-Task 1-Prozessabbild S s et 5
D Tables Geberzdhlrichtung invers (Folaritat) FALSE LI B
é--::a Achsen ( Skalierungsfaktor 0.000343322753906 Foo|%INC )
-k Achsel Scaling Factor Divisor (default: 1.0) 10 F
-4, Achsel Enc ; =
--it-_l] ichril Dinee Mullpunktverschiebung/Positionsoffset 0.0 F
_____ i, Achsel_Ctrl Modulofaktor (z.B. 360.0%) 360.0 F
QT Eingédnge Toleranzfenster far Module-5Start 0.0 F|®
‘l AQSQE”QE Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) OxFFFFFFFF ]
a= E::. EZ::?E:::Z: Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absolutbereichs)  0x000FFFFF D
Referenz System INCREMEMNTAL' ;I E

Eiﬁ E/4 Gerdte
| @55 Gerat2 (EtherCAT) + | Endschalter:

.=} Gerit 2-Prozessabbild Filter:
+ | Referenzfahrt:

+

----- =f= Gerdt 2-Prozessabbild-Info

%T Eingénge

&! Ausginge +  Weitere Einstellungen:
i

Abb. 42: Skalierungsfaktor einstellen

Ausgabe Skalierung

Bitte tragen Sie in der Registerkarte Parameter der Drive-Einstellungen, beim Parameter Ausgabeskalierung
(Geschw.) den Wert 32 ein.

- B SYSTEM - Konfiguration
=58 MC - Konfiguration
£-[B1 NC-Task 1 SAF

| Allgemein | NC-Antrieb | EEIIEIITIEtEfl Time Cnmpmsation|

Parameter Wert Typ |Einheit

- |Ausgabeskalierung:
Motor invers angeschlossen (Polaritét) FALSE LI B
B:‘* Achsen Bezugsgeschwindigkeit (z.B. Maximalgeschwind.) 120000 F |/
=it Achse 1 bei Bezugsausgabe [0.0 ... 1.0] 1.0 F
[i-4¥, Achsel_Enc :
2] Achse1_Drive Ausgabeskalierung (Geschw,) 32.0 F ]
_____ I, Achse l_CtrI +  Uptionale Ausgabeskalierung:
%T Eingdnge + | Weitere Einstellungen:

-4l Ausginge
! 5P5 - Kenfiguration

Abb. 43: Ausgabeskalierung

Schleppiiberwachung Position

Die Schleppabstandsiiberwachung kontrolliert, ob der aktuelle Schleppabstand einer Achse einen Grenzwert
Uberschreitet. Als Schleppabstand wird die Differenz zwischen ausgegebenem Sollwert (StellgréRe) und
dem riickgemeldeten Istwert bezeichnet. Sind die Parameter der Box noch unzureichend eingestellt, kann es
dazu flhren, dass beim Verfahren der Achse die Schleppabstandsiiberwachung einen Fehler ausgibt. Bei
der Inbetriebnahme kann es deswegen eventuell von Vorteil sein, wenn man die Grenzen der
Schleppiiberwachung Position etwas erhoht.

Beschadigung von Geraten, Maschinen und Peripherieteilen moglich!

Bei der Parametrierung der Schleppiiberwachung kénnen durch Einstellen zu hoher Grenzwerte Geréte,
Maschinen und Peripherieteile beschadigt werden!
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ﬂ SYSTEM - Konfiguration
-8 NC - Kenfiguration
=-[B1 NC-Task 1 SAF

| Aligemein | NC-Cortroller | Parameter | Online |

Parameter Wert Typ |Einheit

..[BI NC-Task 1 5VB

-..=§a NC-Task 1-Prozessabbild Uberwachung:

D Tables Schleppiberwachung Position TRUE ;I B

El:i Achsen Maximaler Schleppabstand Position 5.0 F

BH Achse1 Mazxirmale Schleppfilterzeit Position 0.02 F 5
afj iz::: 1:5]:;'& FoEMionsregelkrels:
_____ I, Achsel Ctrl Positionsregelung: Proportionalfaktor Kv (Kv-Fakter) 1.0 F i
%T Eingdnge Geschwindigkeitsvorsteuerung: Gewichtung [0.0 ...1... 1.0 F
B s K';i:tr‘:;::ange + | Weitere Einstellungen:
= E/A - Konfiguration

Abb. 44: Schleppuberwachung

Inbetriebnahme des Motors mit der NC

» Sind die Parameter eingestellt, dann ist der Motor prinzipiell betriebsbereit. Einzelne weitere Parameter
mussen der jeweiligen Applikation angepasst werden.

* Um die Achse in Betrieb zu nehmen, aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4), markieren die
Achse, wahlen die Registerkarte Online aus und geben unter Set die Achse frei.

+ Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Achse freigeben).
AnschlielRend kann die Achse bewegt werden.

Soll-Postion: [
Ry -0.0058 aooee
Schleppabstand frn/max) [ IstGeschw.: ['/s] SollGeschwindigk.:  [/s]
{0.0027 (0.024, 0.022) 01221 0.0000
Crvemida: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00 /-0.00 % 10 {Decy
Status fog ) Status {phys.) Freigaben
[ Beret W Faht NICHT  [7] Gekoppelt [¥] Regler
[7] Referenziest || Fant grofer [ In Belposition [¥] Vorschub +
[ Hat Auftrmg ] Fahit esner [ In Pas Bereich [¥] Vierschuib -
Regler Kv-Faktor "5 Beaugs-Geschwindighei : [*/s]
1 12000
Zelpostion: [l Fiel-Geschwindigheit: [*/a]
0 ﬂ 0
- = +| ++ ®| —-
F1| F2| F3| _F4 F8 | _F9
[ Freigaben setzen “
Y| Flegles [ ok |
[ Vorschub +
[¥] Worschub - | Abbiuch
Owernde [%];
100 | Ake ;

Abb. 45: Achse freigeben
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Sie kdnnen nun die Achse mit Hilfe der Funktionstasten F1, F2 (Rickwarts) und F3, F4 (Vorwarts) bewegen.
Sie kdnnen hier den Kv Faktor verstellen und sich somit an einen passenden Faktor herantasten. Stellen Sie
zunachst 0 ein, um die richtige Bezugsgeschwindigkeit einzustellen. Wie die Bezugsgeschwindigkeit
berechnet wird, entnehmen Sie bitte dem Kapitel "Auswahl der max. Geschwindigkeit [» 45]". Die
Berechnung gibt einen relativ genauen Wert an, Sie missen diesen Wert gegebenenfalls noch etwas
korrigieren. Verfahren Sie dazu den Motor mit einem Kv Faktor von 0 und achten Sie darauf, dass die Ist-
Geschwindigkeit mit der Soll-Geschwindigkeit Gbereinstimmt.

Eine andere Mdglichkeit besteht darin, unter der Registerkarte Funktionen, die Achse anzusteuern.
Nachfolgend ein Beispiel dazu.

» Wahlen Sie als Starttyp Reversing Sequence.

* Geben Sie eine gewinschte Zielposition2 an, z. B. 12000°.

» Geben Sie eine gewiinschte Zielgeschwindigkeit an, z. B. 12000°/s.
» Geben Sie eine gewunschte Zielposition1 an, z. B. 0°.

* Geben Sie den gewunschte Idle Time an, z.B. 2 s.

» Wahlen Sie Start.

|.N|gemeir1 | Einstellungen | Ealame‘terl anamikl Dnlinel Furldionen Eﬂpplungl Knmpensatiun|

> O 0027 Soll-Posttion: [
i ~\. -0.0036
| Erweiterter Achsstart R

Starttyp: [Heversing Sequence - ]

Zielposition1: 1] ]

Fielgeschw 12000 [*/5]

Jiglposition2: 12000 [

|dle Time: p 5 Last Time: ls]

L ) 0.00000
Antriebs-Ausgabe

Ausgabeart : [ Prozent - ] Start

Pusgabewert: 0 [%] Stop

st-Position Setzen

[Aosols Ao

ZJiel-Posttion Setzen

|Absolt X o

Abb. 46: Reversing Sequence

Nun dreht sich |hr Motor auf die Position 2, verbleibt dort 2 s und fahrt wieder auf die Position 1. Das wird
wiederholt, bis Sie das mit "Stop" beenden.
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5.3.5 Inbetriebnahme ohne die NC, Status-Wort/Control-Wort

(Master: TwinCAT 2.11 R3)

Die Betriebsarten CST, CSTCA, CSV und CSP lassen sich grundsatzlich auch ohne die TwinCAT NC
betreiben.

Endstufe freigeben iiber Control-Wort

Fir jede Betriebsart ist es notwendig, die Endstufe freizugeben. Dazu missen tber die SPS im Control-Wort
(MDP742 [» 99] / DS402 [»_121]) die folgenden Werte in der angegeben Reihenfolge eingeben werden
(siehe Abb. DS402 State Machine ).

Im Status-Wort (MDP742 [»_96] / DS402 [»_121]) werden die entsprechenden Statusmeldungen

ausgegeben.

0hex

80, (Fault reset)

Bex (Shutdown)

71ex (Switch on)

Frex (Enable operation)
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Switch on disabled

0010 0000

Abb. 47: DS402 State Machine

Fault reaction active

o) oo 0] 111

HiByte of Controlword : dont't care
x: don't carg
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CST - cyclic synchronous torque

Im Index 0x7010:03 [» 99] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_121] Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous torque mode gewahlt werden. In den jeweiligen Prozessdaten sollte
ebenfalls das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous torque mode (CST)' gewahlt werden (siehe
Prozessdaten MDP 742 [»_79] oder Prozessdaten DS402 [P _83]). AnschlieRend muss die Konfiguration neu
geladen werden, um die Auswahl zu Ubernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 [» 96] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [»_121]
Modes of operation display (DS402) kann Uberprift werden, in welchem Modus sich die Box tatsachlich
befindet.

Uber die SPS kann in der Variable Target torque ein definiertes Moment eingestellt werden, auf das die Box
regeln soll. Das Moment wird in 1000stel des Nennstroms angegeben. Sollte dort beispielsweise 1000,

angegeben werden, entspricht das dem eingestellten Index 0x8011:12 [» 92] Rated current (MDP) bzw.

Index 0x6075:0 [»_122] Motor rated current (DS402). Der Wert 1, entspricht einem 1000stel des
Nennstroms.

CSTCA - cyclic synchronous torque with commutation angle

Im Index 0x7010:03 [»_99] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_121]Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous torque mode with commutation angle gewahlt werden. In den jeweiligen
Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous torque mode with

commutation angle mode (CSTCA)' gewahlt werden (siehe Prozessdaten MDP 742 [» 79] oder Prozessdaten
DS402 [» 83]). Anschliefsiend muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu ibernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 [ 96] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [»_121]
Modes of operation display (DS402) kann tberprift werden, in welchem Modus sich die Box tatsachlich
befindet.

Uber die SPS kann in der Variable Target torque ein definiertes Moment eingestellt werden, auf das die Box
regelt und in der Variable Commutation angle kann der Winkel angegeben werden, der mit dem eingestellten
Moment gehalten werden soll. Das Moment wird in 1000stel des Nennstroms angegeben. Sollte dort
beispielsweise 1000, angegeben werden, entspricht das dem eingestellten Index 0x8011:12 [»_92] Rated
current (MDP) bzw. Index 0x6075:0 [»_122] Motor rated current (DS402). Der Wert 1, entspricht einem
1000stel des Nennstroms.

Der Wert fur den Winkel muss umgerechnet werden, 65536, entsprechen 360°.

CSV - cyclic synchronous velocity

Im Index 0x7010:03 [»_ 99] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_121] Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous velocity gewahlt werden. In den jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls
das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous velocity mode (CSV)' gewahlt werden (siehe
Prozessdaten MDP 742 [P 79] oder Prozessdaten DS402 [» 83]). AnschlieRend muss die Konfiguration neu
geladen werden, um die Auswahl zu Ubernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 [» 96] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [P 121]
Modes of operation display (DS402) kann Uberprift werden, in welchem Modus sich die Box tatsachlich
befindet.

Uber die SPS kann in der Variable Target velocity 0x7010:06 [» 99] (MDP) oder 0x60FF:0 [»_125] (DS402)
eine definierte Drehzahl eingestellt werden, auf die die Box regeln soll. Der konstante Wert Velocity encoder
resolution im CoE Objekt 0x9010:14 [»_103] (MDP) oder 0x6090:0 [»_123] (DS402) entspricht 1 Umdrehung
pro Sekunde. Wird dieser Wert in Target velocity eingetragen, dreht der Motor 1 Umdrehung / s, ein
entsprechendes Vielfaches vom Wert Velocity encoder resolution bei Target velocity eingtragen, erhdht die
Geschwindigkeit.

CSP - cyclic synchronous position

Im Index 0x7010:03 [» 99] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_121] Modes of operation
(DS402) muss Cyclic synchronous position gewahlt werden.

In den jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment: 'Cyclic synchronous
position mode (CSP)' gewahlt werden (siehe Prozessdaten MDP 742 [»_79] oder Prozessdaten DS402
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[»_83]). Anschlieldend muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu tbernehemen.
Unter dem Index 0x6010:03 [» 96] Modes of operation display (MDP) oder dem Index 0x6061:0 [»_121]
Modes of operation display (DS402) kann Uberprift werden, in welchem Modus sich die Box tatsachlich
befindet.

Uber die SPS kann in der Variable Target position 0x7010:05 [» 99] (MDP) oder 0x607A:0 [»_123] (DS402)
eine definierte Position eingestellt werden, auf die der Motor fahren soll. Bei der Berechnung der Position
wird der berechnete Skalierungsfaktor zugrunde gelegt. Der in der Variable Target position eingetragene

Wert muss mit dem berechneten Skalierungsfaktor multipliziert werden.

5.3.6 Einstellungen der automatischen Konfiguration

(Master TwinCAT 2.11 R3)

EP7211 bietet die Mdglichkeit, einen angeschlossenen Motor der Baureihe AM81xx automatisch zu
konfigurieren. Dabei wird das im Motor integrierte elektronische Typenschild ausgelesen und die
notwendigen Parameter der Box entsprechend angepasst.

Die automatische Konfiguration ist im Auslieferungszustand ausgeschaltet. Der Anwender hat die
Méglichkeit, die automatische Konfiguration entsprechend des unten ersichtlichen Flussdiagramms (siehe
Abb. Flussdiagramm der automatischen Konfiguration) anzupassen.

® Uberschreibung der Parameter bei Automatischer Konfiguration

1 Die vom Anwender manuell gednderten Parameter der Parameterliste der automatischen Konfigu-
ration werden beim nachsten Starten automatisch Uberschrieben, wenn die automatische Konfigu-
ration eingeschaltet ist.

+ Die automatische Konfiguration kann im Index 0x8008:01 [P 88] (0x2018:01 [»_119], DS402 Profil)
Enable autoconfig eingeschaltet werden.

» Im Index 0x8008:02 [» 88] (0x2018:02 [»_119], DS402 Profil) Reconfig identical motor kann der
Anwender entscheiden, ob im Austauschfall eines identischen Motors, die Box den Motor automatisch
neu konfigurieren soll (Einstellung = frue) oder der Motor mit den gespeicherten Einstellungen
betrieben werden soll (Einstellung = false). Die Deaktivierung dieser Funktion kann beispielsweise von
Vorteil sein, wenn der Anwender den Motor speziell auf seine Anwendung eingestellt hat und diese
Einstellungen nach einem Austausch des Motors nicht verlieren mdchte.

* Im Index 0x8008:03 [» 88] (0x2018:03 [»_119], DS402 Profil) Reconfig non-identical motor kann der
Anwender entscheiden, ob im Austauschfall eines nicht-identischen Motors, die Box den Motor
automatisch neu konfigurieren soll (Einstellung = true) oder der Motor mit den gespeicherten
Einstellungen betrieben werden soll (Einstellung = false).
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CoE
Index 8008:01
Enable autoconfig

CoE CoE
True Ineley; S00=02 Fal False Index 8008:03 True
Reconfig identical “ Reconfig non-identical
motor mator

Abb. 48: Flussdiagramm der automatischen Konfiguration
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Parameterliste der automatischen Konfiguration

Folgende Parameter sind von der automatischen Konfiguration betroffen.

Index (hex)

MDP 407 Profil

DS402 Profil

Bezeichnung

Bedeutung

8010:12 [» 89]

2002:12 [» 114

Current loop integral time

wird nach dem symmetrischen Optimum berechnet

8010:13 [» 89]

2002:13 [» 114

Current loop proportional gain

wird nach dem symmetrischen Optimum berechnet

8011:11 [» 92]

2003:11 [» 117

Max. current

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt Gbernommen

8011:12 [» 92]

2003:12 [» 117

Rated current

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt ibernommen

8011:13 [» 92]

2003:13 [» 117

Motor pole pairs

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt Gbernommen

8011:15 [» 92]

2003:15 [» 117]

Commutation offset

wird immer auf -90° gesetzt

8011:16 [» 92]

2003:16 [» 117]

Torque constant

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt ibernommen

8011:18 [» 92]

2003:18 [» 117

Rotor moment of inertia

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt GUbernommen

8011:19 [» 92]

2003:19 [» 117]

Winding inductance

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt ibernommen

8011:1B [» 92]

2003:1B [r_117

Motor speed limitation

Berechnung der max. Geschwindigkeit des ange-
schlossenen Motors

8011:2B [» 92]

2003:2B [» 117]

Motor temperature warn level

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt ibernommen

8011:2C [r 92]

2003:2C [» 117

Motor temperature error level

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt GUbernommen

8011:2D [» 92]

2003:2D [» 117]

Motor thermal time constant

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt ibernommen

8012:11 [» 93]

2004:11 [» 118

Release delay

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt Gibernommen

8012:12 [» 93]

2004:12 [» 118

Application delay

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt ibernommen

8012:14 [» 93]

2004:14 [» 118

Brake moment of inertia

wird aus dem elektronischen Typenschild des ange-
schlossenen Motors direkt Gibernommen

5.3.7

Software-Endlageniiberwachung

Endlageniuiberwachung konfigurieren

Mittels der TwinCAT NC kann fur EP7211 eine Software-Endlageniiberwachung eingestellt werden. Diese
Uberwachung dient der Sicherheit der Anlage. Die eingestellte Position wird von der Achse nicht
Uberschritten (max. Endlage) bzw. unterschritten (min. Endlage). In der Registerkarte Parameter der
entsprechenden Achse kann die jeweilige Endlageniberwachung eingeschaltet werden.

- Limit Switches:

Reference Swskem

Soft Position Limit Minimmum Monitoring

Minirnurn Position

Mazximum Position

Soft Paosition Limit Maximun Manikaring

'INCREMENTAL' =] mcremEnTAL
FALSE FlraLse

0.0 0.0

FALSE =lraise

0.0 0.0

Abb. 49: Pulldown-Menu zum Einschalten der Endlageniberwachung
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5.3.8 Homing

(Master TwinCAT 2.11 R3)

Die hier angegebenen Daten sind beispielhaft fur einen Servomotor AM8131-0F20-0000 der Firma Beckhoff
Automation aufgefuhrt. Bei anderen Motoren und je nach Applikation kénnen die Werte variieren.

Inhaltsverzeichnis

Referenzierung [P 57]
Funktionsbaustein "MC Home" [P 57]
Homing [»_58]

Referenzierung

Die Referenzierung funktioniert nicht iber den Online-Inbetriebnahme-Reiter der Achse (siehe Abb. Online-
Homing in der NC).

B Unbenannt - TwinCAT System Manager - - -
Datei  Bearbetten Aktionen  Ansicht  Optionen  Hilfe

el a0l Al davédds ot e@ 2qRwlded ?
- SYSTEM - Kenfiguration
-1 NC - Kenfiguration

| BB MC-Task1 54F G al-Pasilice [ramn]
i MC-Task1 SVE \

o= MC-Task 1-Prozessabbild chiepp rindax] [mm] - |st-Gesch [imds| SolFGeschwindigh. . [mends)

i~ Tables

(M Achsen Jveride %] Gesamt-/Reglerausoshe: %] Fehle

! = Achsel |

BB 5Ps - Konfiguration SQatus fog) Status fhys) Freigaben

M Maocken - Kenfiguration [[] Bereit | Fahtt MICHT (Gehopoett Regler Sel
E- M E/A - Konfiguration [] Aeferengiest | Fahrt graker n Jielpostion Varschub +
|; B E/A Gerdte || Hal Auftrag | Fahit kleiner r Pos Bereich L Varschub -

| = Gerit1 (EtherCAT) : . (roms]

! .1_ Gerit 1-Prozessabhbild -f:':: yFakbar [rmnied g i E\-::. 1-Geschwindigkei s

= Gerdt 1-Prozessabbild-Tnfo s H : H

%1 Eingdnge ielposhion e il Geschvandighk et mmi'z]

. '.l, Auzginge 0 H i} .

-§ InfoData

i Klemme 1 (EK1100) —— | = + | ++| ¢ | @ ||
=-§ InfoData ol [ = F F& Fi F& s

i 3 "® Klemme 2 (EL7201)

=g Zuordnungen '
@@ MC-Task1 SAF - Gerdt1 (EtherCAT)
@8 MC-Task1 SAF - Gerst 1 (EtherCAT) - Info

|.|’Ignrnn'1 [ Einaldunpml P'ammdnrl Cynamik | Orline | Furﬂdimml Kupdunﬂl Kompensation |

o | = [« ]

Abb. 50: Online-Homing in der NC

Funktionsbaustein "MC_Home"

» Die Referenzierung muss aus der SPS heraus durchgefiihrt werden. Dazu wird hier der
Funktionsbaustein MC_Home aus der Bibliothek ,Tc2_MC2* genutzt.

» Folgende minimale Beschaltung ist in dem MC_Home notwendig.

o der HomingMode, mit dem Sie auswahlen kénnen, welchen Modus Sie fur die Referenzierung
nutzen mochten.

o der Execute, mit dem Sie die Referenzfahrt starten kbnnen.

o der bCalibrationCam, der mit Ihrer Referenznocke verknupft werden muss, um die Referenzfahrt
zu stoppen.
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Abb. 51: B

rming®)

O048{fakC_Home(

Execute:=hStartHoming . (*tart der Feferenzfahrt)
Fosition:=,

Homingkdode:= MC_DefaultHaming, (* Flhr standart Referenzfahrt aus®)
Buffertaode:=,

Options:=,

bCalibrationCam:=hReferencaStop . (*Rferenznocke®)
Axisi=axis],

Daone=»,

Busy=>».

Active=>»,

Coammandabored=x»,

Error=>,

ErrarlD=>;

eschaltung des MC_Home Bausteins

 In der folgenden Abb. Auszug der Funktionsbeschreibung des MC_Home sehen Sie einen Auszug aus
der Funktionsbeschreibung des MC_Home. Die gesamten Informationen entnehmen Sie bitte direkt
aus der zugehorigen Funktionsbeschreibung.

@ TwinCAT PLC
@ Vorwort
O Obersicht

™ Das Zustandsdiagramm
[ Allgemeine Regeln

Lib: MC (Version 2) 0 I Execute Mit einer steigenden Flanke am Eingang Execute wird das Kommando ausgefihrt. I

Paosition Absolute Referenzposition auf die die Achse nach der Referenzfahrt gesetzt wird.
Alternativ kann hier die Konstante DEFAULT_HOME_POSITION verwendet werden. Diadurch wird die
im TwinCAT System Manager festgelegte Referenzposition fir Referenzierfahit verwendet.
Achtung: Da die Referenzposition Oblicherweise noch wahrend der Fahrt gesetzt wird, bleibt die

e LEIET OET GRS G AL LS Achse nicht exakt an dieser Position stehen. Die Stillstandsposition weicht um den Bremsweg der
(@ Organisationsbausteine Achse ab, dennach ist die Kalibrierung exakt.
@ Motion-Funktionsbausteine

& Point to Point Mation HomingMode Hominallode bestimmt, auf welche Weise die Kalibrierung durchgefiihrt wird.

[ Superposition = MC_DefaultHoming

@ Homing Flhrt die Standard-Referenzfahnt aus.

il MC_que =+ MC_Direct
[ Manual kotion | _ Setst die Position der Achse direkt auf Position ohne eine Bewegung auszufiihren.

e Achskopplung
@ Datentypen
(@ Beispielprogramme

[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
i TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
(@ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC
[ TwinCAT PLC

= TS AT RO

m

= MC_ForceCalibration
Erzwingt den Zustand "Achse ist kalibriert”. Es wird keine Bewegung ausgefihrt und die

] . ) Position bleibt unverandert.
Lib: MC Camming (Versio

Lib: MC Drive (Version 2} = =+ MC_ResetCalibration

Lib: MC Flying Saw (Vers S_em de_n_ Kalibr?erungsz&lstand der Achse zurlick. Es wird keine Bewegung ausgefiihrt und
Motion Contral XFC die Position bleibt unverandert.

Lib: NC Drive
Remote Synchronisation —  Bufferilode Zur Zeit nicht implementie
Hydraulics. A0
Temperature Controller
Lib: Controller Toolbox
Lib: Building Autemation E Options Die Datenstruktur Options enthalt zusatzliche, selten bendtigte Parameter. Im Normalfall kann der

Lib: DMX Eingang offen bleiben.

:::g Elgw Options.  ClearPositionLag ClearPositionLag wirkt nur im Mode MC_Direct. ClearPositionLag kann
. optional gesetzt werden, falls Soll- und Istposition auf den gleichen Wert

L] . gesettwerden sollen. Damit wird der Schleppfehler gelascht

Lib: M-Bus

Lib: MP-Bus _ | bCalibrationCam  bCalibrationCaim spielgelt das Signal einer Referenznocke wieder, das Uber einen digitalen

Ll LvpA Eingang in die Steuerung kommen kann.

L

Abb. 52: Auszug der Funktionsbeschreibung des MC_Home

Referenz Modi

» EP7211 kann mit den folgenden Referenz Modi der NC betrieben werden (siehe Abb. Auswahl der
Referenz Modi in der NC).

» Default: Ist eine allgemeine Einstellung und fir die meisten Anwendungen geeignet.
Fahrt der Motor an den Referenznocken, wird eine Richtungsumkehr ausgeldst. Mit dem abfallenden
Signal des Nocken bleibt der Motor stehen und die Referenzposition ist gesetzt.

» Software Sync: Die C-Spur wird virtuell nachgebildet.
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r! Llnbenannt-TwinCA‘FSymm MaTaget il ——— e — WS — [ESRRCE™ )

- _— e — - —
Datei  Bearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen  Hilfe
LB - it I ; i
DE2EEER| R (Hd (EBavyrd@ @ % 2Q2kE&E 7
3]-“ SYSTEM - Konfiguration ’—l:| Pa
Y iy rEmet
). 4 NC - Konfiguration Algemein | NC-Encoder & | Time Compersation | Onfine
H-%-;C;;i?r:sﬁz\ﬂ Parameter Wert Typ Einheit -
. sfs NC-Task 1-Prozessabhbild Modulofaitor (.6, 36047 300 F mm
D Tables Toleranzfenster fiir Modulo-Start 0.4 F mm
@ Achsen Geber-Maske (Maximalwert des Gebers) 0xFFFFFFFF ]
- :"::ﬂi . Geber-Sub-Maske (Maximalwert des Absolutbersichs) Dx000FFEFF o
[ Enc '
o] Achsed Drve Referenz System IMCREMENTAL' | E
h Achse1_Ctr - Endschalter: |
(- & Eingange Software Endlagendbensachung Minimum FALSE d B
-l Ausgange Seftware Endlage Minimum 0.0 F mm
5PS - Konfiguration ~ Software Endlageniberwachung Maximum FALSE d B !
B0 Mocken - Kenfiguration
EI- E/A - Konfiguration Software Endlage Maximum 0.4 F mm =
£ B E/A Gerdite +  Filter:
i -5 Geratl (EtherCAT) - Referenzfahrz
" z E"'ﬁ i';m::':: - Suchrichtung fir Referenziernocken invers FALSE ~le
erat 1-Prozessabhild-Info - - - -
= §1 Eingange Suchrichtung fiar Syncimpuls invers TRUE E
[ @ Ausgange Referenzpesition fur Referenzierfahrt ("Eichpeosttion®) 0.0 F mm
E-§ InfoDats Referenz Modus
=l Klemme 1 {EX1100) +  Weitere Einstellungen: i
- TnfoData -
| - "&] Klemme 2 (EL7201) E”:‘“’E Eynci;l E dse)
' g8 Zuord (e 2raware Latch1 [pos. edg '
= ﬂ HeranungEn _ [ Doyl ] [ Lo ] [““'MW] Bl aid Hardware Latch 1 (neg. edge)’
il MC-Task 1 SAF - Gerat 1 (EtherCAT) .
i Software Syne
! " | r Application defined Homing se
Beri Conrig ose B

Abb. 53: Auswahl der Referenz Modi in der NC

Weiterhin lasst sich in der NC die Geschwindigkeit einstellen die bei der Referenzfahrt genutzt werden soll
(Abb. Einstellung der Referenzgeschwindigkeit).

B Unbenannt - TwinCAT System Manager g ey P —
= — i —.
Dated Bearbeiten Aktionen Ansicht  Optionen  Hilfe
I = = =
DEFwH G IR (Al 8 avsdRan® % zqeEEE e
(s Bl SYSTEM - Konfiguration
T Parameter Oriine | Funkticnen | Kopplung | Kompensation
=W NC - Konfiguration Mgensin | Eratellngen |  Perameter| Dynamé | Grioe | | |
o[R! MNC-Task1 SAF
[B NC-Task1 SVB
: P et Wert T
{_aa NC-Task 1-Prozessabbild e yp _[Einheit
rﬂ Tables - | Geschwindigkeiten:
3:‘# Achzen Berugsgeschwindigkeit (z.B. Maximalgeschwind.) | 2200.0 F mmy’s
ERd Achse 1 Maximale erloubte Geschwindigkeit 20000 F mm/s
"—“’“i :":"" :—E“’f Geschwindiglkeit Hand Mag (Fast) 8000 F mm/s
-2q
'?"h e i'g:'l"’ Geschwindigkeit Hand Min (Slow) 000 F mmis
! IEEI%T Einga ng_t Geschwing. Ref.fahrt in pos. Richtung 300 F mmys
: [ |‘+‘|‘L Ausgange Geschwind. Reffahrt in neg. Richtung 300 F mmys
(| -3 sPs - Konfiguration Pulsweite in positiver Richtung (Jog-Betrieb) 50 F mm
| I:.i :D.:k?o :Furﬁii“mhun Fulsweite in negativer Richtung {Jog-Betriek) 50 F FTum
5 - Kenfiguration
| O EA Geri“ + | Dymamik Parameter:
| == Gerdt1 (EtherCAT) + | Endschalter:
+ Gerdt 1-Prozessabhbild . ﬂl:lerwachungr
+ Gerdt1-Prozessabbild-Info + | Sollwert Genarator
il gl Eingénge T =
- @l Ausginge STEMELEE
I?I' InfoDiata + | Weitere Einstellungen:

Q..:g Klermme 1 (EK1100)
: w-§ InfoData

V| Klemme 2 (ELT201)

Abb. 54: Einstellung der Referenzgeschwindigkeit
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5.3.9 Touch Probe

(Master TwinCAT 2.11 R3)

Funktionsbeschreibung

Die Funktion Touch Probe speichert die aktuelle Position des Motors, wenn eine Signalflanke an einem
digitalen Eingang [» 28] erkannt wird.

Im Reiter Prozessdaten konnen die dazu nétigen Prozessdatenobjekte aktiviert werden (siehe Abb. Touch
Probe inputs und Abb. Touch Probe outputs).
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| General | EtherCAT | Configuration | DC | Process Data | Stantup | CoE - Online | Diag History | Onine | NC: Oniine | NC: Functions

Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type Flags Index Size MName Hags SM suU
0 128 MboeOht Oc1ADD 40 FB Position F 3 0
1 128 Mbxin (c1AD1 20 DRY Statusword F 3 0
2 8 Outputs Ox1A02 40 DRV Velocity actual value F 0
3 24 Inputs x1AD3 20 DRV Torque actual value F 0
Oc1AD4 20 DRV Info data 1 F 0
x1ADS 20 DRV Info data 2 F 0
F 0
FB Touch probe status F 3 0
x1ADE 40 FB Touch probe 1 pos position F 3 0
k1ADS 40 FB Touch probe 1 neg position F 3 0
FB Touch probe 2 pos position F 3 0
FB Touch probe 2 neg position F 3 0
< m || [SeR——oRve : E E—
PDO Assignmert ((x1C13): PDO Content (0x1AD0):
[ Bx1AD0 Index Sze  Offs Name Type Defaut |
E $1$ x6000:11 4.0 0.0 Postion UDINT
[F]Ge1AD3 40
[0 1404
[l 1A05
[#]0x1AD7
[¥] 01408
[#] &< 1AD9
[ Do 1ADA
[V x1ADB
Download |Predefined PDO Assignment: (none)
PO0 A lLoad PDO info from device
[7] PDO Corfi
Sync Unit Assignmert...
Mame Online Type Size »Addr.. In/Out UserlD Linked to
fl' Touch probe status 00001 (1) Touch pro... 2.0 740 Input 0 A
1 TP1 Enable 1 BOOL 01 770 Input 0
GTTPL Pos value stored 0 BOOL 01 Tl Input 0
T TP1 Meg value stored 0 BOOL 01 T2 Input 0
ST TPL Input 0 BOOL 01 T3 Input 0
%] TPZ Enable 0 BOOL 01 78.0 Input 0
%] TP2 Pos value stored 0 BOOL 01 781 Input 0
VT TP2 Meg value stored 0 BOOL 0.1 78.2 Input 0
QT TP2 Input 0 BOOL 01 78.7 Input 0
TTP1 Pos position (ha00000000 (D) UDINT 40 3.0 Input 0
1TP1 Meg position (00000000 (D) UDINT a0 830 Input 0
1TP2 Pos position 000000000 (D) UDINT 40 870 Input 0
1 TP2 Meg position (0=00000000 (0) UDINT 4.0 91.0 Input 0 )
&1 WeState X0 BOOL 01 15223  Input O nStatusd, ns

4 n

Abb. 55: Touch Probe inputs
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 General | BtherCAT | Configuration | DC

| Process Data | Startup | CoE - Onine | Diag History | Online | NC: Online | NC: Functions |

Sync Manager: PDO List:
5M Size Type Fags [mezx Size MName Fags SM su
0 128 MOt Bc1ADB 40 FE Touch probe 2 neg postion F 3 0
1 128 Mizcin Q1600 20 DRV Controlword F 2 0
2 8 Outputs Q1601 40 DRV Target velociy F 2 ]
3 24 Inputs Q1602 20 DRV Target torque F 0
1603 20 DRV Cammitation angle F 0
01604 20 DRV Torque limitation F 0
c1605 20 DRV Torque offsst F i}
i F 0
| ] 1607 20 FE Touch probe control F 2 0
4 m k
PDO Assignment ([x1C12); PDO Contant (01 ADD):
mam Index  Sze  Offs  Name Type Default fhe
1601 _ .
Flx1602 Q500017 40 EE Posiion UDINT
] 1603 '
[] 1604
[7] G 1605
(M&Tﬁﬂ? ’
Dowrload Predefined PDO Assignment: (none)
Z1PDO Assi Load PDO info from device
] PDO Corfi n
Mame Online Type Size =Addr..., In/Out UserID Linkedto
& Chnd 0:00 (0) USINT 10 15600 Input O
&l Chnl 001 (1) USINT 10 15610 Input O
&1 DeOutputShift X 0«0009CF54 (642900) DINT 40 15620 Input 0 nDeOutputTi
&1 DelnputShift X 0:003339AC (3357.. DINT 40 15660 Input 0 nDelnputTirr
@ Controlword X 0xDO01F (31) UINT 20 710 Output 0 nCtril, nCtrl:
%Targd velocity X 000000002 (2) DINT 40 730 Output 0 nQutDatal . .
Touch probe function 040033 (51) Touch pro.. 20 770 Output 0
. TPL Enable 1 BOOL 01 770 Output 0
. TP1 Continous 1 BOOL 01 771 Output 0
$.TP1 Trigger mode 0D (D) BIT2 0.2 1.2 Output 0
$LTP1 Enable pos edge 1 BOOL 01 774 Output 0
®. TP1 Enable neg edge 1 BOOL 01 715 Output 0
®.TP2 Enable 0 BOOL 01 780 Output 0
%, TP2 Continous 0 BOOL 01 781 Output 0
%, TP2 Trigger mode 0 (D) BIT2 02 182 OQutput 0
#, TP2 Enable pos edge 0 BOOL 01 784 Output 0
| LTP2 Enable neg edge 0 BOOL 01 785 Qutput 0,
Abb. 56: Touch Probe outputs
62 Version: 1.8 EP7211-003x



BEGKHOFF Inbetriebnahme

Step-by-step

Zur Funktionsbeschreibung wird hier beispielhaft TP1 verwendet.

Um die Touch Probe Funktion generell zu aktivieren, muss TP1 Enable auf true gesetzt werden.

AnschlielRend muss entschieden werden, ob bei einer positiven Flanke auf dem Eingang 1 die Position
gespeichert werden soll (TP1 Enable pos edge = true), bei einer negativen Flanke (TP1 Enable neg
edge = true) oder in beiden Fallen (beide auf "true" setzen).

Mit TP1 Continous wird entschieden, ob nur beim ersten Event die Position gespeichert werden soll
(TP1 Continous = false) oder ob das bei jedem Event geschehen soll (TP1 Continous = true).

Sind beispielsweise TP1 Continous und TP1 Enablepos edge gesetzt, wird bei jeder steigenden
Flanke am Eingang 1 der Box die Position gespeichert.

Ist TP1 Enable neg edge gesetzt und TP1 Continous nicht, wird nur bei der ersten negativen Flanke
am Eingang 1 der Box die Position gespeichert. Mochte man diesen Vorgang wiederholen, muss
zunachst der TP1 Enable wieder deaktiviert und anschlieRend wieder aktiviert werden. Dann wird
erneut bei der ersten negativen Flanke die Position gespeichert.

Der TP1 Trigger mode hat bei EP7211 keine Funktion.

Die gespeicherte Position der positiven Flanke kann in den Inputs der Prozessdaten unter TP1 Pos
position, die der negativen Flanke kann unter TP1 Neg position ausgelesen werden.

Die Variablen unter Touch probe status dienen der Diagnose.
Die Touch Probe Eingdnge miussen mit einem 1-Leiter +24 V Signal angesprochen werden.
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54 Antriebsprofile

EP7211 unterstitzt die Antriebsprofile MDP 742 und DS402. Beide Antriebsprofile beinhalten die gleichen
Parameter. Die Antriebsprofile definieren die Darstellung der Parameter in TwinCAT und den Index, unter
dem die jeweiligen Parameter im Objektverzeichnis angeordnet sind:

* MDP 742 (Modular Device Profile) hat die fiir Beckhoff |IO-Module Ubliche Aufteilung der CoE-Objekte.
» DS402 ist in IEC61800-7-200 spezifiziert (CiA402) und nutzt eine andere Aufteilung der
Objektverzeichnisstruktur.

Die Drive State Machine basiert in beiden Antriebsprofilen auf der CiA402 State Machine [»_51], somit ist das
funktionale Verhalten identisch.

Antriebsprofil wechseln

Sie kdnnen das Antriebsprofil wechseln, indem Sie ein EEPROM Update durchfihren. Wahlen Sie die
EEPROM-Beschreibung anhand der folgenden Tabelle aus.

Antriebsprofil EEPROM-Beschreibung
MDP 742 EP7211-0034
DS402 EP7211-0035

Die EEPROM-Beschreibung ist gleichzeitig der Name des 10-Moduls im Solution Explorer von TwinCAT.

Die CoE-Objektbeschreibung und die Prozessdaten der Antriebsprofile sind unterschiedlich. Es miissen
jeweils die zu dem eingestellten Profil passenden Motor XML Files hinzugezogen werden.
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5.5 Betriebsarten

5.5.1 Ubersicht

Es werden die Betriebsarten CST, CSTCA, CSV und CSP unterstutzt. Die Betriebsart wird im CoE-
Verzeichnis im Index 0x7010:03 [» 99] Modes of operation (MDP) oder Index 0x6060:0 [»_121] Modes of
opreration (DS402) eingestellt. In den jeweiligen Prozessdaten hat der Anwender zusatzlich die Mdglichkeit
das passende Predefined PDO Assigment auszuwahlen. Damit sind alle nétigen Variablen in den
Prozessdaten.

CSV [» 66] - cyclic synchronous velocity (Geschwindigkeitsregelung)

In der Betriebsart CSV arbeitet EP7211 im zyklischen Geschwindigkeitsinterface. Uber die Variable Target
velocity kann eine definierte Geschwindigkeit eingestellt werden.

CST [P 69] - cyclic synchronous torque (Drehmomentregelung)

In der Betriebsart CST arbeitet EP7211 im zyklischen Drehmomentsinterface. Uber die Variable Target
torque kann ein definiertes Drehmoment eingestellt werden.

CSTCA [P 72] - cyclic synchronous torque with commutation angle (Drehmomentregelung mit
Kommutierungswinkel)

Diese Betriebsart ist ebenfalls zur Verwendung am zyklischen Drehmomentsinterface. Zusatzlich hat der
Anwender die Méglichkeit den Kommutierungswinkel anzugeben. Uber die Variable Commutation angle
kann ein Winkel eingestellt werden, der mit einem definierten Drehmoment der Variablen Target torque
gehalten werden soll.

CSP [ 75] - cyclic synchronous position (Positionsregelung)

In der Betriebsart CSP arbeitet EP7211 im zyklischen Positionsinterface. Uber die Variable Target position
kann eine definierte Position eingestellt werden.

Mehr Informationen zu den drei oben angegebenen Betriebsarten finden Sie im Kapitel Inbetriebnahme
ohne die NC [» 51].
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5.5.2 CSV

In der Betriebsart CSV arbeitet EP7211 im zyklischen Geschwindigkeitsinterface. Uber die Variable Target
velocity kann eine definierte Geschwindigkeit eingestellt werden.

Step-by-Step
« Flgen Sie die Box, wie im Kapitel Konfiguration in TwinCAT beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

» Verknilpfen Sie die Box, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [»_33] beschrieben, mit der
NC.

* Importieren Sie die Motor XML Datei, wie im Kapitel Einstellungen im CoE [»_42] beschrieben, in das
Start-up Verzeichnis.

+ Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous velocity mode (CSV), Abb.
Auswahl Betriebsart.

-l SYSTEM - Configuration )
erCA CoE -Online | pj i i
NC - Configuration | General I EtherCAT | oC I Process Data I Startup | | Diag History I Onl|ne|
JrLc- Conﬁ.guratl_on [7] Auto Update  [¥] Single Update [] Show Offine Data
T8 Cam - Cenfiguration
E|. I/0 - Configuration
Bﬁ 1/0 Devices Add to Startup.... Cnline Data Madule OD (AoE Port):
=555 Device 2 (EtherCAT)
== Device 2-Image Indesx Name Flags Value Urit
= Device 2-Image-Info +-1C12:0 RxPDO assign RW >3<
- - g Inputs +-1C13:0 TxPDO assign RW »1<
&/ Outputs +-1C32:0 SM output parameter RO 32 ¢
- § InfoData +-1C33.0 SMinput parameter RO >32<
= Term1 (EK1100) +- GOOD:0 FB Inputs RO =17«
-8 InfoData +- 6010:0 DRY Inputs RO >19<
G- "% Term 2 (EL7342) = 7010:0 DRV Outputs RO > 14 <
"% Term 3 (EL7332) oS ROP Me00TF (31)
- ") Term 4 (EL7031) Modes of operation RW P Cyclic synchronous velocity mode. ..
(- "%| Term 5 (EL7041-1000) . = I . M‘
; Set Value Dial -
%8| Term 6 (EL7041) ;g]gﬁ ?rge“zi;q“e *
& Term 7 (EL7201 p———
g.j Term 8 EEL?EOI% F010:0B  Torque limitation Dec: 3
7010:0E  Commutation angle
P Hex: 0=00000009 Cancel
o1 Ie’m iﬁ@ﬂ 80000 FB Settings [ Cancel ]
| Term10( ) +- B008:0 FB Resolver Settings Enum: Cyclic synchronous velocity mode [CSY +
&8 Mappings + 8010:0 DRV Amplfier Settings e 1 o ]
+- 80110 DRV Motor Settings Cyclic: synchronous torque made [C5T)
¥ 80120 DRY Brake Settings Baal Cyclic spnchronous torque mode mthm
Binary: 03 00 0000 4
Mame Online Bit Size: 01 8 (6 @32 (B4
&1 Statuswerd X (A027 (4135) —
&# 1 WeState X0 BOOL 01 15223 Input 0 nStatusd, nStatusd
Wl State AI008 181 LITMT 20 16550 Tt 1]

Abb. 57: Auswahl Betriebsart

« Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous velocity mode (CSV),

Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen.
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| General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Online |

Sync Manager: PDO List:
5M  Size Type Flags Index Size MName Flags 5M 5U it
0 128 MboeOut Obc1ADD 40 FB Position F 3 0
1 128 MbzxIn O 1ADT 20 DRV Statusword F 3 0
2 [ Outputs c1AD2 40 DRY Velocity actual value F 0
3 & Inputs k1A03 20 DRV Torque actual value F 0
(c1A04 20 DRV Info data 1 F 0
(e 1AD5 20 DRV Info data 2 F 0
(1600 20 DRV Controbword F 2 0
1601 40 DRV Target velocity F 2 0 -
4| [T | » 4| i | »
PDO Assignment {1C1.2): FDO Contert {(1AD0):
{HEDD Index Size Offs Mame Type Default (hes
1601 i -
7] 01602 x6000:11 4.0 0.0 Postion UDINT
[ 1603 _L
[[]0x 1604
[[]0x 1605
4 1 | 3
Download Predefined PDO Assi o I ity mode -
PDO Assignment Predefined PDO Assignment: (none)
) Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torque mode ([CSTY
[C]PDO Corfiguration F'redeﬂned PDO Ass:nmem: Ty |-:: chronous to que mode with cummutatmn angle (CSTCAY
q

Abb. 58: Predefined PDO Assignment wahlen

» Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)
» Durchlaufen Sie die State Machine der Box. Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kdnnen in der Registerkarte
Online der Achse die Achse freigeben.
Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.
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_0 0058 Soll-Pastion: - uu.é;']

Yy

Schleppabstand fmin/max)  [] lst-Geschw.: [/s] SollGeschwindigk.:  [/s]
0.0027 (40.024, 0.022) £.1221 0.0000
Crvemde: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00 /-0.00 % 0 el
Status flog ) Status (phys.) Freigaben
| Beret VI Fa NICHT | Gekoppet [7] Regler
7| Referenziet [ | Fahn grofer [ In Zelposition [V Vorschub =
[ Hat Auftmg  [T]FahtKeiner [T In Pos.Bereich [¥] Verschub -
Regler Kyv-Faktor ["/s/"] Bezugs-Geschwindighet [*/s]
1 _,u 12000 _,u
Zelpostion: [l Ziel-Geschwindigkeit: [*/a]
0 ﬂ 0
FI | F2| F3| F4 F8 | F9

-
Freigaben setzen g

[¥| Regler ok |
[¥]Worschub + ;
[F]Varschub - Abbiuch
Owernde [%]:

100 Al ;

Abb. 59: Freigaben setzen

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.

In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die

Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [» 51].

+ Uber die zyklische Variable Target velocity (Abb. Vorgabe Drehmoment) kénnen Sie eine definierte
Geschwindigkeit vorgeben. Der Wert im Index 0x9010:14 [»_103] (0x6090 [»_123], DS402) Velocity

encoder resolution entspricht 1 U/s.

Mame Online Type Size =Addr.. In/Out UserlD Linked to
@ Position X 0x00000000 (0) UDIMNT 4.0 132.0 Input 0 ninDatal . Axis10_Enc L.,
&l Statusword X 00000 (0] UIMT 2.0 136.0 Input 0 nStatusl, nStatus?
gl WeState X 1 BOOL 01 1522.3 Input 0 nStatusd, nStatusd
1 State 040042 (66) UINT 2.0 1655.0 Input 0
ST AdsAddr AC1128290301.. AMSADDR.. &0 1657.0 Input 0
%1 Chn 0400 (0] USINT 1.0 1665.0 Input 0
%1 Chnl 001 (1) USINT 1.0 1666.0 Input 0
&1 DeOutputShift £ 0«0009E854 (649300} DINT 4.0 1667.0 Input 0 nDcOutputTime . Axis 1.
&1 DlnputShift A 0x003320AC (3350,  DINT 4.0 1671.0 Input 0 nDcnputTime . Axis 10_..,
| bl Controlweord X 00008 () UINT 20 1320 Output 0 nCtrll, nctrl2
%/ Target velocity (000000000 (@) DIMNT 4.0 134.0 Output 0
Abb. 60: Vorgabe Drehmoment
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5.5.3 CST

In der Betriebsart CST arbeitet EP7211 im zyklischen Drehmomentsinterface. Uber die Variable Target
torque kann ein definiertes Drehmoment eingestellt werden.

Step-by-Step
« Flgen Sie die Box, wie im Kapitel Konfiguration in TwinCAT beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

» Verknilpfen Sie die Box, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [»_33] beschrieben, mit der
NC.

* Importieren Sie die Motor XML Datei, wie im Kapitel Einstellungen im CoE [»_42] beschrieben, in das
Start-up Verzeichnis.

+ Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous torque mode (CST), Abb.
Auswahl Betriebsart

-l SYSTEM - Configuration -
CoE - Online | 0 i i
NC - Configuration | General | EtherCAT | DC | Process Data I Startup | | Diag History | Onllne|
B pLc- Conﬁlguratllon [ &uto Update  [¥] Single Update [—] Show Offine Data
BR Cam - Configuration
= . /O - Configuration
Bﬂ /0 Devices Add to Startup... Orline Data Module OD {AcE Port): 0
E|—w= Device 2 (EtherCAT)
- evice 2-Image Ndex ame ags alue Init
=t Device 2-Imag Ind N Flag Val u
= Device 2-Image-Info 4 1C120  RxPDO assign RW >3¢
- g Inputs +-1C13:0 T«PDO assign RW 51¢
&/ Outputs +-1C32:0 SM output parameter RO »32 <
: InfoData +-1C33:0 SMinput parameter RO >32<
& Term1 (EK1100) +- G000:0 FB Inputs RO 517¢
(-8 InfoData +- 6010:0 DRV Inputs RO >19¢
7% Term 2 (EL7342) - 7010:0 DRV Outputs RO >14<
-3 Term 3 (EL7332) e —Lentrekiond ROP cD0TF (37)
- ") Term 4 (EL7031) 7010:03 Modes of operation RW P Cyclic synchronous torque mode (...
BOE 0
- "% Term 5 (EL7041-1000) : - 5
- "] Term 6 (EL7041) zglgﬁ f'rge* ‘:;rque Set Value Dialog =5
X et
(- "a| Term 7 (EL7201) e
-7 Term @ (EL7201) ;glg:gg g:rq”'l';”,“a“"“ | Dec: 10
N A mmi on angle )
i .JJ Ie"” %ifﬁﬂ) + 80000 FB Settings bz 0+00000004
----- erm .
& Mappi +- 8008:0 FB Resolver Seftings Erim: [C_l,lclic synchronous torque made [C5T) v]
-85 Vappings + 8010:0 DRV Ampifier Settings =
+- 80110 DRV Mator Settings |
+- 8012:0 DRV Brake Settinas Book COMITiE S
Binary: 4
Name Online Bit Size:
&1 Statusword X 01027 (4135) 52
&1 WeState X0 Bl ! - nput . nStatusd
T State 00008 (8) UINT 2.0 1655.0 Input 0
ST AdsAddr AC1128290301.. AMSADDR.. B.O 1657.0 Input 0
P M A ANy FHICTMT 1in 1RAE N Tewma b i}

Abb. 61: Auswahl Betriebsart

» Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous torque mode (CST),
Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen
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| General | EtherCAT | DC

| Process Data |Startup I CoE - Online | Diag History | Online |

Sync Manager: PO List:
S5M  Size Type Flags Index Size Mame Flags SM sU -
0 128 M Out (o1 400 40 FB Position F 3 0
1 128 Mecin 12401 20 DRV Statusword F 3 0 =
2 4 Outputs Q1 AD2 40 DRV Velocity actual value F 0
3 8 Inputs M 1AD3 20 DRY Torgque actual value F 3 0
(o1 404 20 DRV Info data 1 F 0
1405 20 DRV Info data 2 F 0
(1600 20 DRV Controlward F 2 0
Q1601 40 DRV Target velocity F 0 57
1| 1 | » 1| 1 | »
PDO Assignment {e1C12): PDO Content (1 ADD):
{b:'I'E-D'I] Index Size Cffs MName Type Default (he
1601 =
[7] B 1602 GbD00:11 40 00 Position UDINT
[ 1603 40
[] G 1604
[F]0x 1605
4 i | 3
Download Predefined PDO Assi mode -
PDO Assignment
[] PDO Corfiguration

Predefined PDO Assignment: Tyclic synchronous torque mode with commutation angle (CSTCA)
Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous velocity mode (CSYY

Abb. 62: Predefined PDO Assignment wahlen

 Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)
» Durchlaufen Sie die State Machine der Box. Dazu gibt es zwei Moglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kdnnen in der Registerkarte
Online der Achse die Achse freigeben.
Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.
In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die
Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [» 51].
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Soll-Postion: Il
orgg -0.0058 —
Schleppabstand frin/max)  [] Ist-Geschw.: ['/s] SollGeschwindigk.:  [*/s]

0.0027 (40.024, 0.022) £.121 0.0000
Crvemds: [%] Gesamt-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00 /-0.00 % 0 el
Status fog ) Status (phys. ) Freigaben
[”] Bere | Fainit NICHT || Gekoppett [ Regler
7| Referenziet [ | Fahn grofer [ In Zelposition [V Vorschub =
[T Hat Auftrag [ Fahnt Keiner [] In Pos Bereich [¥] Varschub -
Regler Ky-Faktor: ['/s/] Berugs-Geschwindigheit: [*/s]
1 4 12000 4
Zislpostion: [ Zied-Geschwindigheit: [/e]
0 ﬂ 0
F1| F2| F3| Fa F8 | _F9
[ Freigaben setzen g
[¥| Regler ok |
[¥]Worschub + ;
[F]Varschub - Abbiuch
Dveride [}

Abb. 63: Freigaben setzen

+ Uber die zyklische Variable Target torque (Abb. Vorgabe Drehmoment) kénnen Sie ein definiertes
Moment vorgeben.

Mame Online Type Size =Addr.. In/Out UserID Linkedto
& Position * 000000000 (0 UDINT 40 1320 Input 0 nlnDatal . Axis 10 _Enc L.
&vl Statusword ® o 0x0000 (@) UINT 2.0 1360 Input 0 nStatusl, nStatus2
%l Torque actual v... 00000 () INT 2.0 1380 Input 0
&el WeState X 1 BOOL 01 1522.3 Input 0 n5tatusd, n5tatusd
1 State 040042 (66) UINT 2.0 1655.0 Input 0
&1 AdsAddr ACI128290301.. AMSADDR.. 8.0 1657.0 Input 0
%1 Chn 0200 (D) USINT 1.0 1665.0 Input 0
%l Chnl 001 (1) USINT 1.0 1666.0 Input 0
&1 DeOutputShift X Ox0009EE54 (649300) DINT 4.0 1667.0 Input 0 nDcOutputTime . Axis1...
& DnputShift X 0x003320AC (3350...  DINT 4.0 1671.0 Input 0 nDclnputTime . Axis 10_...
_@l Controlword X 00006 (&) UINT 20 1320 Output 0 niCtrll, niCtrl2
( %/ Target torque 00000 (0) INT 20 134.0 Output 0 )

Abb. 64: Vorgabe Drehmoment

EP7211-003x Version: 1.8 71



Inbetriebnahme BEGKHOFF

5.5.4 CSTCA

Diese Betriebsart ist ebenfalls zur Verwendung am zyklischen Drehmomentsinterface. Zusatzlich hat der
Anwender die Méglichkeit den Kommutierungswinkel anzugeben. Uber die Variable Commutation angle
kann ein Winkel eingestellt werden, der mit einem definierten Drehmoment der Variablen Target torque
gehalten werden soll.

Step-by-Step
» Flgen Sie die Box, wie im Kapitel Konfiguration in TwinCAT beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

» Verknlpfen Sie die Box, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [»_33] beschrieben, mit der
NC.

* Importieren Sie die Motor XML Datei, wie im Kapitel Einstellungen im CoE [»_42] beschrieben, in das
Start-up Verzeichnis.

» Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous torque mode with commutation
angle (CSTCA), Abb. Auswahl Betriebsart

- SYSTEM - Configuration )
E E NE - Configurat?on | General | EtherCAT | DC | Process Data I Startup | CoE - Onling | Diag History | Online|
PLC- Conﬂlgurahlon [ &uto Update  [¥] Single Update [—] Show Offline Data
» Cam - Configuration
I/Q - Configuration
Bﬂ I/0 Devices Add to Startup... Orline Data Module OD (40E Port): o
=-5% Device 2 (EtherCAT)
=t Device 2-Image Indesx Name Flags Value Uriit
=3+ Device 2-Image-Info % 10120  RPDO assign AW >3¢
& Inputs +-1C13:0 TxPDO assign Rw >«
§! Outputs + 10320 SM output parameter RO >32<
& InfoData +-1C33:0 M input parameter RO »32 <
- Term1 (EK1100) -+ G000 FB Inputs RO 317«
G- § InfoData +- G100 DRV Inputs RO >19¢<
E]—--'ﬂ Term 2 (EL7342) =1 7010:0 DRV Outputs RO > 14«
(-] Term 3 (EL7332) e ROP BO01F (31)
(- "] Term 4 (EL7031) 7010:03  Modes of operation RW P Cyclic synchronous torque mode ...
-3 Term 5 (EL7041-1000) i rSet alue Dial ﬁq
. og -
(5-"=] Term 6 (EL7041) ;glg-gi Erg‘ﬁ ‘z;qﬂ:
M| Term 7 (EL7201 : S )
S.j Term8 EEL??.UI% 7010:0B  Torque limitation Dec: n
78] Term 9 (EL7201) ?D;D:“E [;’;”;m”taﬁ"” e Hex: 0+00000008
+- 3000: ettings
|
J Term 10 (ELS011) +- 20080 FB Resolver Settings E [Eyclic synchronous torque mode with c VI
(-8 Mappings +- 8010:0 DRV Amplifier Settings Cyelic synchronous velocity made (C5Y)
+-8011:0 DRV Motor Settings Cyclic synchronous torgue mode (C5T
+- 8012:0 DRV Brake Settinas Bool:
Binamny: 0B 000000 4
Mame Online Bit Size: @1 ©8 ©16 @32 ©64 D7 I
& Statusword X 01027 (4135) ™ et |, NStatUS2
T WeState X0 BOOL 01 1522.3 Input 0 nStatusd, nStatusd
T State 00008 (8) UINT 2.0 1655.0 Input 0

Abb. 65: Auswahl Betriebsart

» Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous torque mode with
commutation angle (CSTCA), Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen.
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| General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Online |

Sync Manager: PDO List:
SM Size Type Flags Index Size MName Flags SM S it
0 128 M Out Q1400 40 FE Posttion F 0
1 128 Mbocin 1401 20 DRV Statusword F 3 0
2 [ Outputs M1AD2 4.0 DRY Velocity actual value F 0
3 2 InpLts 1A03 20 DRY Targue actual value F 0
el AD4 20 DRV Info data 1 F 0
(1405 20 DRV Info data 2 F 0
(1600 20 DRV Controlword F 2 ]
1601 40 DRV Target velocity F 0 i
14| 1 | » 4| 1 | »
PDO Assignment (1C12): PDO Content (e 1A00):
{b-c'IEDD Index Size (ffs MName Type Default (hes
(1601 »
[7] G 1602 Oeb000:11 4.0 0.0 Position UDINT
7] 01603 L
[]ec1604
[ k1605
4| i | 3
Download Predefined PDO Assi - i mode with commutation -
FDO Assignment Predefined PDO Assignment: (none)
[7] PDO Corfiguration Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode
Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous velocity mode (CSVY

Abb. 66: Predefined PDO Assignment wahlen

 Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)
* Durchlaufen Sie die State Machine der Box. Dazu gibt es zwei Mdglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kdnnen in der Registerkarte
Online der Achse die Achse freigeben.
Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.
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Soll-Postion: [l
orgg -0.0058 —
Schleppabstand frin/max)  [] Ist-Geschw.: ['/s] SollGeschwindigk.:  [*/s]

0.0027 (40.024, 0.022) 01221 0.0000
Crvemde: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00 /-0.00 % 0 kel
Status fog ) Status (phys. ) Freigaben
|| Beret I Faht NICHT | Gekoppet [¥] Regler
[ Referenzet [ Faiut grober [ In Belposition [¥ Viorschub +
[ Hat Auftmg [T Falhnt kdeiner [7] In Pos Bereich [¥ Viarschub -
Regler Kv-Faktor ["/s/] Berugs Geschwindighedt: [*/s]
1 J,J 12000 _,u
Zislpostion: [ Zied-Geschwindigheit: [/e]
0 ﬂ 0
Fi | F2| F3| F4 F8 | F9
[ Freigaben setzen g

e |

— | [¥]Vaorschub + ;
V] Warschub - Abbiuch
Owernde [%]:

100

Abb. 67: Freigaben setzen

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.
In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die
Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [» 51].

+ Uber die zyklische Variable Target torque kdnnen Sie ein definiertes Moment vorgeben. Der Wert wird
in 1000stel vom rated current angegeben und das Moment wird nach folgeneder Formel berechnet,

wobei der rated current sich auf den Wert im Index 0x8011:12 [P 92] rated current bezieht.

Uber die zyklische Variable Commutation angle kénnen Sie einen definierten Winkel vorgeben. Der Wert
wird in 360°/2'® angegeben.

Mame Online Type Size =fAddr.. In/Out UserID Linkedto

evT Statusword X 00000 (07 UINT 2.0 1320 Input @ n5tatusl, nStatus2

T WeState X1 BOOL 01 15223 Input 0 nStatusd, nStatusd

% State 0:0042 (66) UINT 20 1655.0 Input 0

ST AdsAddr AC1128290301.. AMSADDR.. &0 1657.0 Input @

ST Chnl 000 (0} USINT 1.0 1665.0 Input 0

%1 Chnl 0x01 (1) USINT 1.0 1666.0 Input 0

gl DeQutputShift ¥ 0x0009EB54 (549300) DINT 4.0 1667.0 Input @ nDecQutputTime , Axis 1...
&l DelnputShift ¥ 06003320A0C (3350...  DINT 4.0 1671.0 Input 0 nDclnputTime , Axis 10_...
LA Controbaord ¥ C0006 (5) LN 20 1220 Qutput—0 nCtrll, nCtrl2

%/ Target torque 00000 (0] INT 2.0 1240 Output 0

%/ Cormnmutation angle 00000 (0] UINT 20 136.0 Output 0

Abb. 68: Vorgabe Drehmoment und Kommutierungswinkel
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5.5.5 CSP

In der Betriebsart CSP arbeitet EP7211 im zyklischen Positionsinterface. Uber die Variable Target position
kann eine definierte Position eingestellt werden.

® Minimale Zykluszeit

Die Zykluszeit im CSP Modus muss 2*n * 125 ps betragen (mit n = 1 bis 8), also 250 ps, 500 ps,
1ms, 2ms, 4 ms, 8 ms, 16 ms oder 32 ms.

Step-by-Step

» Flgen Sie die Box, wie im Kapitel Konfiguration in TwinCAT beschrieben, zur Konfiguration hinzu.

« Verknulpfen Sie die Box, wie im Kapitel Einbindung in die NC-Konfiguration [»_33] beschrieben, mit der

NC.

 Konfigurieren Sie den Motor mit Hilfe der Automatischen Konfiguration [»_54] (nur OCT-Typen),
anhand des Drive Managers [»_37] oder importieren Sie die Motor XML-Datei, wie im Kapitel
Einstellungen im CokE [P 42] beschrieben, in das Start-up Verzeichnis.

« Stellen Sie die Betriebsart im CoE-Verzeichnis auf Cyclic synchronous position mode (CSP), Abb.

Auswahl Betriebsart.

i Bl SYSTEM - Configuration

 General | EtherCAT | Configuration | DC

++ Ml NC - Configuration

| Precess Daia | Statup | oF - Onine | Diag Hisory | Orline | NC:- Driina | NC: Funclions |

B PLC - Configueation [ Dpdsels ] 7)Ao Updste (¥ Srghe Updste |*]Show Offine Dt
BB Cam - Configuration
-+ V3 - Configuration [ Adhanced... ]
B9 1’0 Devices Add 1o Startur s Dt Maduls OD (AsE Pestl p
=} -8 Device 2 (EtherCAT)
4= Device 2-Image e Fiame Fags Ve Link .
= Device 2-Image-info #1C3240 SM oulput paramater R 232«
#- 1 Inputs #1ca3g SM input parameser AD » R«
il -l Outputs # GO00:D FE Inpuis AD 317«
- @ InfoData + - 6001:0 FB Touch probe inputs RO -4
=@ Term 1 (EE1100) - G000 DAY nputs AC FRET:
7 @ InfcData # 7001:0 FB Touch probe outputs RO » e
"8 Term 2 [EL7201-0010) = ARG =ldx
B Term 3 (EL9011) ROP BeD01F (31)
1 &8 Mapgings AW P Cyche symchionous postion mode:
Set Value Disiog ]
Dec: 8 g
— Hex (00000008 Cancal |
+ - BODD:D FB Settngs Erwm Cyclic sprekpanous positon mode (5
+ 800D FBOCT Settings :: snchionous r I
A i I DROLE el
80100 DRV Amplier Saitings Bt Caclic synchi | mode (C3T) E:ﬁ
L DAY Mator Settings Cyclic: sunchinnos Iongus mods sith comme
A S — Binary 08000000 4 :
|| Bit Sz 1 B 16 @ 32 B O7
MNarme Online TW
7 Position X Ou00A4E390 (10806, UDINT 40 o Input 0 rinDatal . Axis1_Eme_ln
&7 Statutwoard A sA027 (4135) UmT 20 o Input 0 mStateel, nStatus?

Abb. 69: Auswahl Betriebsart

« Wahlen Sie bei den Predefined PDO Assignments ebenfalls Cyclic synchronous position mode (CSP),
Abb. Predefined PDO Assignment wéhlen.

EP7211-003x
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General | BtherCAT | Corfiguration | DC | Process Data | Staup | CoE - Online | Diag History | Online | NC: Online | NC: Functions |

Synic Manager: PDO List:
5M  Sige Type Fags Imde; Sige MName Flags 5M 50 =
L] 128 MbxDut Ox1ADD 40 FB Pasition F 3 0
1 128 Miecin 1AM 20 DRV Statusword F 3 0 1
2 B Outputs Ox1AD2 40 DRV Velocity actual valus F 0
3 24 Inputs x1A03 20 DRV Tomue actual value F 0
MelADd 20 DRV Info data 1 F 0
x1ADS 20 DRV Info data 2 F 0
x1AD6 4.0 DRV Following emor actual value F 0
x1AD7 20 FB Touch probe status F 3 ]
Me1AD8 40 FA Teuich renhe 1 nos nnsitinn F 3 n -
« | i | b ' fit | »
PO Assignment (Ba1C12): PDO Content (b1 ADS):
E]ﬁ Index Sge  Offs  MName Type Defautt
v
Fox1602 e6001:12 4.0 2.0 TF1 Meg position UDINT
7] x1603 0
[ e 1604
[]0x1605
7] 01606
[&] B 1607 < | m ) ’
/| PDO Assignment Predefined PDO Assignment: fnone)
7 PDO Configuration Predefined FDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode ([C5T)

Predefined FDO Pﬂugrrnuri Cyclic a'md'lmwutm mu-du with commutation angle [CSTCAJ
s CSV)

Abb. 70: Predefined PDO Assignment wahlen

+ Aktivieren Sie die Konfiguration (Ctrl+Shift+F4)

* Durchlaufen Sie die State Machine der Box. Dazu gibt es zwei Méglichkeiten:

o Sie nutzen die TwinCAT NC.
Die State Machine wird von der NC automatisch durchlaufen. Sie kénnen in der Registerkarte

"Online" der Achse die Achse freigeben.

Setzen Sie alle Hakchen und stellen Sie Override auf 100% (siehe Abb. Freigaben setzen).
Anschlief3end kann die Achse bewegt werden.
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Soll-Pastion: Il
By -0.0058 a00ee
Schleppabstand fmin/max)  [] Ist-Geschw.: [*/s] Soll-Geschwindigk.:  [*/s]
0.0027 (40.024, 0.022) £.1221 0.0000
Cryemide: [%] Gesami-/Reglersusgabe: [%] Fehler
100.0000 % 0.00/0.00% 0 {00)
Status flog ) Status (phys.) Freigaben
|| Baret V| Faht NICHT [Tl Gekoppet ! Regler
7| Referenziet [ | Fahn grofer [ In Belposition [V Vorschub =
[T Hat Auftrag [ Fahnt Keiner [] In Pos Bereich [¥] Varschub -
Regler Ky-Faktor: ['/s/] Berugs-Geschwindigheit: [*/s]
1 _,u 12000 _,u
Zielpastion: [l Zied-Geschwindigkeit: [/e]
i

ﬂ 0
mipARAR] | A
rFreigahmsetaen “
WRese  (ox]

[] Yorschub +
oo

Owernde [%]:

,m arel

Abb. 71: Freigaben setzen

o Sie nutzen nicht die TwinCAT NC.
In diesem Fall missen Sie die State Machine manuell durchfahren. Befolgen Sie dazu die

Anweisungen im Kapitel Inbetriebnahme ohne die NC [» 51].

+ Uber die zyklische Variable Target position (Abb. Vorgabe Position) kdnnen Sie eine Position
vorgeben. Der Wert muss mit dem berechneten Skalierungsfaktor [P 47] multipliziert werden, um die
korrekte Position zu erhalten.

MName Online Type Size »Addr..., In/Out UserID Linked to

&7 Position X 0uD0A4BB64 (10795876) UDINT 4.0 7.0 Input 0 ninDatal . Axis 1
&1 Statusword X 00021 (33) UINT 20 750 Input 0 n5tatusl, nStatu
&l WeState 0 BOOL 01 15223 Input 0 nStatusd, nStatu
& InputToggle X1 BOOL 01 15243 Input O nStatusd, nStatu

@1 State (hD00S8 (8) UINT 20 1550.0 Input 0

&7 adsaddr AC1128290301 EAD3 AMSADDR., B0 15520 Input O

@1 Chni 000 (0) USIMT 1.0 1560.0 Input 0

T Chnl 001 (1) USINT 1.0 1561.0 Input 0

& DeQutputShift X 0:0009CB6C (641900) DINT 40 1562.0 Input 0 nDeOutputTime
@1 DelnputShift X (D0333094 (3358100) DINT 4.0 1566.0 Input O nDclnputTime .
| ! Controlword ¥ (0006 (R) UINT 20 710 nCtril, nCtri2
; @ Target position 0x00000000 (0) UDINT 4.0 730 Output 0 I

Abb. 72: Vorgabe Position
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Schleppfehleriiberwachung

Weiterhin besteht im CSP Mode die Mdéglichkeit, eine Schleppfehleriiberwachung einzuschalten. Im
Auslieferungszustand ist die Schleppfehleriberwachung ausgeschaltet. Bei allen anderen Modes kommt
dies nicht zum Einsatz und wird ignoriert.

» Mit dem Following error window (Index 0x8010:50 MDP742 / Index 0x6065 DS402) lasst sich das
Fenster der Schleppfehleriiberwachung einstellen. Der hier eingestellte Wert - mit dem
Skalierungsfaktor multipliziert - gibt an, um welche Position die Ist-Position von der Sollposition, positiv
und negativ, abweichen darf. Die gesamte akzeptierte Toleranz ist somit doppelt so gro3, wie die im
Following error window eingetragene Position (siehe Abb. Schleppfehlerfenster).

accepted following
error tolerance

L

1

following error

following error
window

following error
window

i P
- L

no followi

i P
- L

ng error

following error

Abb. 73: Schleppfehlerfenster

A
F Y

reference position

* Mit dem Following error time out (Index 0x8010:51 MDP742 / Index 0x6066 DS402) |asst sich die Zeit
(in ms) einstellen, die fir eine Schleppfehleriiberschreitung erlaubt ist. Sobald die Sollposition fur die
im Following error time out eingetragene Zeit um mehr als die im Following error window eingetragene
Position Uberschritten wird, gibt die Box einen Fehler aus und bleibt unverziglich stehen.

» Der aktuelle Schleppfehler kann im Following error actual value (Index 0x6010:09 MDP742 / Index
0x60F4 DS402) ausgelesen werden.

-
-
-
- -~
- -~
-
,-*"'f,«"
- -

Following esror
window

_ Following emor
tolerance

-t

Abb. 74: Schleppfehler Uiber die Zeit

Following emror
windowy

Der Wert OXFFFFFF (-1) im Following error window bedeutet, dass die Schleppfehleriiberwachung
ausgeschaltet ist und entspricht dem Auslieferungszustand.
Der Following error time out ist im Auslieferungszustand 0x0000 (0).

Version: 1.8

EP7211-003x



BECKHOFF

Inbetriebnahme

5.6 Prozessdaten MDP 742

Inhaltsverzeichnis

» Sync Manger
* PDO-Zuordnung
* Predefined PDO Assignment

Sync Manager (SM)

Sync Manager (SM) Der Umfang der angebotenen Prozessdaten kann Uber den Reiter ,Prozessdaten”

verandert werden (siehe folgende Abb.).

| General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Online |

Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type Flags Index Size MName Flags SM SU il
0 128 MOt G TADD 40 FB Position F 3 0
1 128 Mbxin G 1ADT 20 DRV Statusword F 3 1] A
2 5 Outputs 1A02 40 DRV Velocity actual value F 1] 1
3 5 Inputs 1A03 20 DRV Torgue actual value F 1]
O 1AD4 20 DRV Info data 1 F 0
O 1AD5 20 DRV Info data 2 F 1]
1ADE 40 DRV Following emar actual value F 1]
b 1AD7 20 FE Touch probe status F 1]
1408 40 FE Touch probe 1 pos position F 1]
< 1AD9 40 FE Touch probe 1 neg pasition F 1]
1 | ne | ¢ n.1Ann AN CD Triimb mmmbm B omimim mimm i C n i
PDO Assignment ((x1C12): PDO Contert (1 ADD):
{bﬂﬁﬂﬂ Index Size Offs Mame Type Default (hex)
1601 _ o
[F]Gx1602 B000:11 4.0 0.0 Position UDINT
[ x1603 - L
[[]x1604
[C]Cx 1605
[[] 1606
[0 1607
4 1 b
Download Predefined PDO Assignment: {none)
PDO Assignment (Load PDO irfo from device
[7] PDO Carfiguration
[S]mc Unit Assignment...

Abb. 75: Karteireiter Prozessdaten SM2, EP7211 (default)
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| General | EtherCAT | DC

| Process Data |Startup I CoE - Orline | Online|

Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type Flags Indesx Size Mame Flags SM 5U il
1] 128 MOt b1 ADD 40 FB Position F 3 0
1 128 Mbzxn 1 A01 20 DRV Statusword F 3 0
2 [ Outputs (102 40 DRV Velocity actual value E 0
3 [ Inputs (1203 20 DRV Torgue actual value F 0
e ADM 20 DRV Info data 1 F 1] E
1 ADS 20 DRV Info data 2 F 1]
(ke 1206 40 DRV Following emor actual value E 0
(ec1ADT 20 FB Touch probe status F 0
(e1AD8 40 FB Touch probe 1 pos position F 0 LM
(1209 40 FB Touch probe 1 neg position E 0
[ec1A0A 40 FB Touch probe 2 pos position F 0
(ke1ADB 40 FB Touch probe 2 neq position F 0
(1600 20 DRV Controbword F 2 1]
4 m | » k1601 40 DRV Target velocity F 2 0 -
PDO Assignment (e1C13): PDO Content (1 AQD):
[¥] Cx1ADD Indesx Size Offs MName Type Default (hex)
&1:3; 6000:11 4.0 0.0 Posttion UDINT
] 1403 =
[ R1A04
[ 01405
[T] 1406
[ @807
[[]x1A08
[ 21409
[T] G 1A4DA
[T]x1A0B
4 i -
Download Predefined PDO Assignment: {none) -
PDO Assignmert (Load PDO info from device ]
[ PDO Cordiguration
[Syﬂc Unit Assignment.. ]

Abb. 76: Karteireiter Prozessdaten SM3, EP7211 (default)
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PDO-Zuordnung

Zur Konfiguration der Prozessdaten markieren Sie im oberen linken Feld ,Sync Manager® (siehe Abb.
Karteireiter Prozessdaten SM3) den gewiinschten Sync Manager (editierbar sind hier SM 2 + 3). Im Feld
darunter ,PDO Zuordnung“ kénnen dann die diesem Sync Manager zugeordneten Prozessdaten an- oder
abschaltet werden. Ein Neustart des EtherCAT-Systems oder Neuladen der Konfiguration im Config-Modus
(F4) bewirkt einen Neustart der EtherCAT-Kommunikation und die Prozessdaten werden von der Box

Ubertragen.

SM2, PDO-Zuordnung 0x1C12

Index GroRe (Byte.Bit) |Name PDO Inhalt

0x1600 (default) 2.0 DRV Controlword Index 0x7010:01 [ 99]
0x1601 (default) 4.0 DRV Target velocity Index 0x7010:06 [» 99]
0x1602 2.0 DRV Target torque Index 0x7010:09 [» 99]
0x1603 2.0 DRV Commutation angle Index 0x7010:0F [» 99]
0x1604 2.0 DRV Torque limitation Index 0x7010:0B [» 99]
0x1605 2.0 DRV Torque offset Index 0x7010:0A [» 99]
0x1606 4.0 DRV Target position Index 0x7010:05 [» 99]
0x1607 2.0 FB Touch probe control Index 0x7001:0

Index 0x7001:01 [» 98]
Index 0x7001:02 [» 98]
Index 0x7001:03 [» 98]
Index 0x7001:05 [» 98]
Index 0x7001:06 [P 98]
Index 0x7001:09 [» 98]
Index 0x7001:0A [» 98]
Index 0x7001:0B [» 98]
Index 0x7001:0D [P 98]
Index 0x7001:0E [» 98]

TP1 Enable

TP1 Continous

TP1 Trigger mode
TP1 Enable pos. edge
TP1 Enable neg. edge
TP2 Enable

TP2 Continous

TP2 Trigger mode
TP2 Enable pos. edge
TP2 Enable neg. edge

SM3, PDO-Zuordnung 0x1C13

Index GroRe (Byte.Bit) |[Name PDO Inhalt
0x1A00 (default) 4.0 FB Position Index 0x6000:11
0x1A01 (default) 2.0 DRV Statusword Index 0x6010:01 [» 961

DRV Velocity actual value

Index 0x6010:07 [P 96]

DRV Torque actual value

Index 0x6010:08 [» 96]

DRYV Info data 1

Index 0x6010:12 [P 96]

DRYV Info data 2

Index 0x6010:13 [» 96]

DRYV Following error actual value

Index 0x6010:09 [P 96]

FB Touch probe status

Index 0x6001:0

Index 0x6001:01 [» 96]
Index 0x6001:02 [» 96]
Index 0x6001:03 [» 96]
Index 0x6001:08 [» 96]
Index 0x6001:09 [» 96]
Index 0x6001:0A [» 96]
Index 0x6001:0B [» 96]
Index 0x6001:10 [» 96]

TP1 Enable

TP1 Pos. value stored
TP1 Neg. value stored
TP1 Input

TP2 Enable

TP2 Pos. value stored
TP2 Neg. value stored
TP2 Input

FB Touch probe 1 pos. position

Index 0x6001:11 [P 96]

FB Touch probe 1 neg. position

Index 0x6001:12 [P 96]

FB Touch probe 2 pos. position

Index 0x6001:13 [P 96]

0x1A02 4.0
0x1A03 2.0
0x1A04 2.0
0x1A05 2.0
0x1A06 4.0
0x1A07 2.0
0x1A08 4.0
0x1A09 4.0
0x1A0A 4.0
0x1A0B 4.0

FB Touch probe 2 neg. position

Index 0x6001:14 [» 96]

EP7211-003x
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Predefined PDO Assignment

Eine vereinfachte Auswahl der Prozessdaten ermdglicht das "Predefined PDO Assignment”. Am unteren Teil
des Prozessdatenreiters wahlen Sie die gewlinschte Funktion aus. Es werden dadurch alle benétigten PDOs
automatisch aktiviert, bzw. die nicht bendtigten deaktiviert.

Folgende PDO-Zuordnungen stehen zur Auswahl:

Name SM2, PDO-Zuordnung SM3, PDO-Zuordnung
Cyclic synchronous velocity mode (CSV) 0x1600 [»_104] (DRV Controlword) 0x1A00 [»_106] (FB Position)
0x1601 [»_105] (DRV Target velocity) 0x1A01 [»_106] (DRV Statusword)
Cyclic synchronous torque mode (CST) 0x1600 [»_104] (DRV Controlword) 0x1A00 [»_106] (FB Position)
0x1602 [»_105] (DRV Target torque) 0x1A01 [»_106] (DRV Statusword)
0x1A03 [»_106] (DRV Torque actual value)
Cyclic synchronous torque mode with commu- |0x1600 [» 1041 (DRV Controlword) 0x1A01 [>_106] (DRV Statusword)
tation angle (CSTCA) 0x1602 [»_105] (DRV Target torque)
0x1603 [»_105] (DRV Commutation angle)
Cyclic synchronous position mode (CSP) 0x1600 [»_104] (DRV Controlword) 0x1A00 [»_106](FB Position)
0x1606 [»_105] (DRV Target position) 0x1A01 [»_106](DRV Statusword)
PDO Assignmert ((be1C13): PDO Contert ((be1A00):
{bc'IADD o Index Size Offs Name Type Defi
(1401 ) »
[F] Q102 3 (e6000:11 4.0 0.0 Position LDINT
] 1403 L
[] T 1 A0S
[ ka1 ADS
[[] 1 ADE AN a4 = | R
ln.4 an=s
Download Predefined PDO Assi ; i ity mode ¥ -
POO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
) Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torque mode (CST)
[ PDO Configuration Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode with commutation angle (CSTC,

Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous position mode (TSP l_

Abb. 77: Karteireiter Prozessdaten Predefined PDO Assignment
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5.7 Prozessdaten DS402

Inhaltsverzeichnis
Sync Manger [P 83]

PDO-Zuordnung [» 85]
Predefined PDO Assignment [» 86]

Sync Manager (SM)

Sync Manager (SM) Der Umfang der angebotenen Prozessdaten kann Uber den Reiter ,Prozessdaten®
verandert werden (siehe Abb. Karteireiter Prozessdaten SM2 (default)).

| General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Online |

Sync Manager: PDO List:
S5M  Size Type Flags Index Size Mame Flags SM
0 128 MbOut Coc 1ADD 20 05402 Statusword F 3 |
1 128 Mbzcin 1 AD01 40 D5402 Position actual value F 3 M=
2 & Outputs (1 AD2 40 05402 Veloacity actual value F |
3 & Inpits (c1AD3 20 05402 Torque actual value F |
(e1AD4 40 05402 Following emor actual value  F |
(e1AD5 20 05402 Touch probe status F |
1 ADG 40 05402 Touch probe 1 postive e...  F |
1 ADT 4.0 05402 Touch probe 1 negativee... F |
1408 4.0 05402 Touch probe 2 postive e...  F |
M 1ANG 40 NSAN? Towich nmohe ? nenative & F [l
' 1 | * ' 1 b
PDO Assignment ((1C12): PDO Cortent {1 ADD):
{b-c'I'EDD Index Size Cifs MName Type Defe
(1601 )
[F]Gx1602 Occ041:00 20 0.0 Statusword UINT
] e 1603 =L
[]0x 1604
[[] 01605
[[]0x 1606
[0 1607
' 1 b
Download [F‘redeﬂned PDO Assignment: ‘Cyclic synchronous velocity mode (CSV) "]
PDO Assignmert (Load PDO info from device ]
[7] PDO Corfiguration
[S]rnc Unit Assignmert... ]

Abb. 78: Karteireiter Prozessdaten SM2 (default)
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| General | EtherCAT | DC

| Process Data | Startup | CoE - Orline | Diag History | Online |

Sync Manager: PDO List:
5M  Size Type Flags Index Size Mame Flags SM "
0 128 MOt (oc 1ADD 20 05402 Statusward F 3 |
1 128 Mbecin 1AL 4.0 05402 Position actual value F 3 i
2 1 Outputs G 1ADZ 40 05402 Veloacity actual value F |
3 6 Inputs 1 AD3 20 05402 Torgue actual value F |
(e1AD4 40 05402 Following emor actual value F |
e1AD5 20 05402 Touch probe status F {
(e 1ADG 4.0 05402 Touch probe 1 posttivee...  F |
1 ADT 40 05402 Touch probe 1 negativee... F |
Ge1ADS 40 05402 Touch probe 2 positivee...  F |
G 1ADS 40 05402 Touch probe 2 negativee... F |
Me-A L0 a0 M AN T amdrmhomed C bl [ kY4
< m | + 4| m b
PDO Assignment ([ 1C13): PDO Content (D1 ADD):
E:Ilig'lu Index Size Cifs Mame Type Def:
v .
]G 1AD2 604100 20 0.0 Statusword UINT
[F] (1403 =L
[] 01 AD4
[[]@x1AD5
[[]tx1A06
[[]e=1A07
[[]ox1A08
[C] <1409 « | i 3
Download [ Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous velocity mode {CSV)Y - ]
PDO Assignmert [Load PDO info from device |
[7] PDO Configuration
[Sym:. Unit Assignment... ]

Abb. 79: Karteireiter Prozessdaten SM3 (default)
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PDO-Zuordnung

Zur Konfiguration der Prozessdaten markieren Sie im oberen linken Feld ,Sync Manager® (siehe Abb.) den

gewtunschten Sync Manager (editierbar sind hier SM 2 + 3). Im Feld darunter ,PDO Zuordnung® kénnen

dann die diesem Sync Manager zugeordneten Prozessdaten an- oder abschaltet werden. Ein Neustart des

EtherCAT-Systems oder Neuladen der Konfiguration im Config-Modus (F4) bewirkt einen Neustart der

EtherCAT-Kommunikation und die Prozessdaten werden von der Box Ubertragen.

SM2, PDO-Zuordnung 0x1C12

sition

Index GroRe (Byte.Bit) Name PDO Inhalt
0x1600 (default) 2.0 DS402 Controlword Index 0x6040 [» 121]
0x1601 (default) 4.0 DS402 Target velocity Index Ox60FF [» 125]
0x1602 2.0 DS402 Target torque Index 0x6071 [P 122
0x1603 2.0 DS402 Commutation angle Index OX60EA [» 124]
0x1604 2.0 DS402 Torque limitation Index 0x6072 [»_122]
0x1605 2.0 DS402 Torque offset Index 0x2001:11 [»_120]
0x1606 4.0 DS402 Target position Index 0x607A [» 123]
0x1607 2.0 DS402 FB Touch probe cfuncti- |Index 0x60B8 [» 123]
on Bit 0 TP1 Enable
Bit 1 TP1 Continous
Bit 2 TP1 Trigger mode
Bit 4 TP1 Enable pos. edge
Bit 5 TP1 Enable neg. edge
Bit 8 TP2 Enable
Bit 9 TP2 Continous
Bit 10 TP2 Trigger mode
Bit 12 TP2 Enable pos. edge
Bit 13 TP2 Enable neg. edge
SM3, PDO-Zuordnung 0x1C13
Index GroRe (Byte.Bit) Name PDO Inhalt
0x1A0Q0 (default) 2.0 DS402 Statusword Index 0x6041 [»_121]
0x1A01 (default) 4.0 DS402 Position actual value Index 0x6064 [» 121]
0x1A02 4.0 DS402 Velocity actual value Index 0x606C [P 122]
0x1A03 2.0 DS402 Torque actual value Index 0x6077 [ 123]
0x1A04 4.0 DS402 Following error actual Index 0x60F4 [»_125]
value
0x1A05 2.0 DS402 Touch probe status Index 0x60B9 [P 124]
Bit 0 TP1 Enable
Bit 1 TP1 Pos. value stored
Bit 2 TP1 Neg. value stored
Bit 7 TP1 Input
Bit 8 TP2 Enable
Bit 9 TP2 Pos. value stored
Bit 10 TP2 Neg. value stored
Index 6001:10 | TP2 Input
0x1A06 4.0 DS402 Touch probe 1 pos. po- |Index 0x60BA [ 124]
sition
0x1A07 4.0 DS402 Touch probe 1 neg. po- |Index 0x60BB [»_124]
sition
0x1A08 4.0 DS402 Touch probe 2 pos. po- |Index 0x60BC [>_124]
sition
0x1A09 4.0 DS402 Touch probe 2 neg. po-

Index 0x60BD [ 124

EP7211-003x
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Predefined PDO Assignment

Eine vereinfachte Auswahl der Prozessdaten ermdglicht das "Predefined PDO Assignment”. Am unteren Teil
des Prozessdatenreiters wahlen Sie die gewlinschte Funktion aus. Es werden dadurch alle benétigten PDOs
automatisch aktiviert, bzw. die nicht bendtigten deaktiviert.

Folgende PDO-Zuordnungen stehen zur Auswahl:

Name SM2, PDO-Zuordnung SM3, PDO-Zuordnung
Cyclic synchronous velocity mode (CSV) 0x1600 [»_130] (DS402 Controlword) 0x1AQ0 [»_130] (DS402 Statusword)
0x1601 [»_130] (DS402 Target velocity) |0x1A01 [»_131] (DS402 Position actual va-
lue)
Cyclic synchronous torque mode (CST) 0x1600 [»_130] (DS402 Controlword) 0x1A00 [»_130] (DS402 Statusword)
0x1602 [»_130] (DS402 Target torque) 0x1A01 [»_131] (DS402 Position actual va-
lue)

0x1A03 [»_131] (DS402 Torque actual value)
Cyclic synchronous torque mode with commu- |0x1600 [>_130] (DS402 Controlword) 0x1A00 [»_130] (DS402 Statusword)

tation angle (CSTCA) 0x1602 [» 130] (DS402 Target torque)
0x1603 [»_130] (DS402 Commutation an-
gle)
Cyclic synchronous position mode (CSP) 0x1600 [»_130] (DS402 Controlword) 0x1A00 [»_130] (DS402 Statusword)
0x1606 [»_130] (DS402 Target position) |0x1A01 [»_131] (DS402 Position actual va-
lue)
PDO Assignment ((e1C13): PDO Contert ([x1A00):
{bc'IADD o Index Size Offs Name Type Defi
1AM _ -
[F]Gx1A02 L c6000:11 4.0 0.0 Position UDINT
] 1403 L
[] T 1 A0S
[[] 1 AD5
[[] 1 ADE il ] = | .
=ln.4 Aan—?
Download Predefined PDO Assi - Cyc ity mode (CSVY v
POO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
) Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torque mode (CST)
[ PDO Configuration Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous torgue mode with commutation angle (CSTC,
Predefined PDO Assignment: Cyclic synchronous position mode (TSP l_

Abb. 80: Karteireiter Prozessdaten Predefined PDO Assignment
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5.8 Objektbeschreibung (MDP 742)

EtherCAT XML Device Description

o

1 Die Darstellung entspricht der Anzeige der CoE-Objekte aus der EtherCAT XML Device Descripti-
on. Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf der
Beckhoff Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu installieren.

Parametrierung liber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

([
1 Die Parametrierung der Box wird Uber den CoE - Online Reiter (mit Doppelklick auf das entspre-
chende Objekt) bzw. Uiber den Prozessdatenreiter (Zuordnung der PDOs) vorgenommen.

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinweise:

- StartUp-Liste flhren fir den Austauschfall
- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung
- "CoE-Reload" zum Zurlicksetzen der Veranderungen

Beschadigung des Gerates moglich!

Es wird dringend davon abgeraten, die Einstellungen in den CoE-Objekten zu andern wahrend die Achse
aktiv ist, da die Reglung beeintrachtigt werden kdnnte.

5.8.1 Restore-Objekt

Index 1011 Restore default parameters

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1011:0 Restore default para- |Herstellen der Defaulteinstellungen UINT8 RO 0x01 (14e2)

meters

1011:01 Sublndex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set Value Dialog auf UINT32 RW 0x00000000
"0x64616F6C" setzen, werden alle Backup Objekte (Ogez)
wieder in den Auslieferungszustand gesetzt.
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5.8.2

Konfigurationsdaten

Index 8000 FB Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8000:0 FB Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19,)
8000:01 Invert feedback directi- | Zahlrichtung invertieren BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
on
8000:02 Referenced Die Box setzt diesen Parameter in zwei Fallen auf BOOLEAN RW 0x00 (Oye,)
FALSE:
» Wenn ein Motor mit einer anderen Seriennummer
erkannt wurde.
* Wenn ein Motor mit Singleturn-Geber
angeschlossen wurde.
Wenn Sie diese Funktion nutzen wollen, setzen Sie
den Parameter auf TRUE und liberwachen Sie ihn.
Der Wert dieses Parameters bleibt erhalten, wenn die
Spannungsversorgung unterbrochen wird.
8000:11 Device type 3: OCT (nicht anderbar) UINT32 RW 0x00000003
(3dez)
8000:12 Singleturn bits Anzahl der Singleturn-Bits [> 44] UINT8 RW 0x14 (204,)
8000:13 Multiturn bits Anzahl der Multiturn-Bits [> 44] UINT8 RW 0x0C (124,)
8000:14 Observer bandwidth  |Bandbreite des Drehzahlbeobachters [Hz] UINT16 RW 0x01F4
(500dez)
8000:15 Observer feed-forward |Lastverhaltnis [%] UINT8 RW 0x01 (Oye,)
100 % = Lastfrei
50 % = Massentragheitsmomente von An- und Abtrieb
sind gleich
8000:17 Position Offset UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
Index 8008 FB OCT Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8008:0 FB OCT Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x00 (0ge,)
8008:01 Enable autoconfig Nach dem Einslesen des elektronischen Typenschilds |BOOLEAN RW 0x00 (0Oge,)
wird automatisch konfiguriert
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
8008:02 Reconfig identical mo- |Bei Austausch identischer Motoren wird nach dem Ein- BOOLEAN RW 0x00 (0Oge,)
tor lesen des elekronischen Typenschilds automatisch
neu konfiguriert. Enable autoconfig muss eingeschaltet
sein.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
8008:03 Reconfig non-identical |Bei Austausch nicht-identischer Motoren wird nach BOOLEAN RW 0x00 (0Oge,)
motor dem Einlesen des elekronischen Typenschilds auto-
matisch neu konfiguriert. Enable autoconfig muss ein-
geschaltet sein.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
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Index 8010 DRV Amplifier Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8010:0 DRV Amplifier Settings |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x42 (664,)
8010:01 Enable TxPDOToggle |TxPDO Toggle im Statuswort (Bit 10) einblenden BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
8010:02 Enable input cyle 1: aktiviert BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
counter
Zwei-Bit-Zahler, der mit jedem Prozessdatenzyklus bis
zum Maximalwert von 3 inkrementiert wird und danach
wieder bei 0 beginnt
Das Low-Bit wird in Bit 10 und das Hi-Bit in Bit 14 vom
Status-Wort dargestellt.
8010:11 Device type 1: Servo drive (nicht anderbar) UINT32 RW 0x00000001
(1dez)
8010:12* Current loop integral ti- | Integralanteil Stromregler UINT16 RW 0x000A (104,)
me Einheit: 0,1 ms
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
8010:13* Current loop proportio- |Proportionalanteil Stromregler UINT16 RW 0x0064
nal gain Einheit: 0,1 V/A (100¢,)
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
8010:14 Velocity loop integral |Integralanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000032
time Einheit: 0,1 ms (504e2)
8010:15 Velocity loop proportio- |Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000096
nal gain Einheit: mA / (rad/s) (150¢,)
8010:17 Position loop propor- |Proportionalanteil Positionsregler UINT32 RW 0x0000000A
tional gain Einheit: (rad/s) / rad (10ge2)
8010:19 Nominal DC link volta- |Nenn-Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000BB80
ge Einheit: mV (48000,,)
8010:1A Min DC link voltage Minimale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x00001A90
Einheit: mV (68004,)
8010:1B Max DC link voltage  |Maximale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000EAB0O
Einheit: mV (60000,,)
8010:29 Amplifier 12T warn le- |I?T-Modell Warnschwelle UINT8 RW 0x50 (804,)
vel Einheit: %
8010:2A Amplifier 12T error le-  |I°’T-Modell Fehlerschwelle UINT8 RW 0x69 (105,,,)
vel Einheit: %
8010:2B Amplifier Temperature |Ubertemperatur Warnschwelle UINT16 RW 0x0320
warn level Einheit: 0,1 °C (8004.)
8010:2C Amplifier Temperature |Ubertemperatur Fehlerschwelle UINT16 RW 0x03E8
error level Einheit: 0,1 °C (10004,)
8010:31 Velocity limitation Drehzahlbegrenzung UINT32 RW 0x00040000
Einheit: 1/min (262144,.,)
8010:32 Short-Circuit Brake du- |Max. Dauer der Anker-Kurzschluss-Bremse UINT16 RW 0x03E8
ration max Einheit: ms (10004,)
8010:33 Stand still window Stillstandsfenster UINT16 RW 0x0000 (0y,)
Einheit: 1/min

*) siehe Index 9009 FB OCT Nameplate
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Index (hex) |[Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8010:39 Select info data 1

Auswahl "Info data 1"

Hier kann eine zusatzliche Information in den zykli-
schen Prozessdaten angezeigt werden. Folgende In-
formationen stehen zur Auswahl.

Torque current (filtered 1ms) [1000stel vom rated cur-
rent]

DC link voltage [mV]

PCB temperature [0,1 °C]

Errors:

Bit0: ADC Error

Bit1: Overcurrent
Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

Bit8: Watchdog

Warnings:

Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

12T Motor [%]

12T Amplifier [%]

Input Level:

BitO: Digital Input 1 Level
Bit1: Digital Input 2 Level
Bit8: HWE Level

Feature Bits:
Bit0: Referenced (Parameter 8000:02 [»_88])

UINT8

RW

0x01 (1 dez)

8010:3A Select info data 2

Auswahl "Info data 2"

Hier kann eine zusatzliche Information in den zykli-
schen Prozessdaten angezeigt werden. Folgende In-
formationen stehen zur Auswahl.

Torque current (filtered 1ms) [1000stel vom rated cur-
rent]

DC link voltage [mV]

PCB temperature [0,1 °C]

Errors:

Bit0: ADC Error

Bit1: Overcurrent
Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

Bit8: Watchdog

Warnings:

Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

12T Motor [%]

12T Amplifier [%]

Input Level:

BitO: Digital Input 1 Level
Bit1: Digital Input 2 Level
Bit8: HWE Level

Feature Bits:
Bit0: Referenced (Parameter 8000:02 [» 88])

UINT8

RW

0x01 (1 dez)
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Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8010:41

Low-pass filter fre-
quency

Lastfilterfrequenz
Einheit: Hz

Es kénnen folgende Werte eingestellt werden:
0 Hz = Aus

160 Hz

320 Hz

UINT16

RW

0x0140
(Szoda)

8010:49

Halt ramp deceleration

Verzdgerung der Drehzahl-Halterampe
Einheit: 0,1 rad / s?

UINT32

RW

0x0000F570
(62832,,)

8010:50

Following error window

Schleppabstandsiiberwachung: Schleppfehlerfenster
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre-
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden

OxFFFFFFFF (-14,) = Schleppabstandsuberwachung
aus

Jeder andere Wert = Schleppabstandstiiberwachung
ein

UINT32

RW

OXFFFFFFFF
(_1 dez)

8010:51

Following error time
out

Schleppabstandsiiberwachung: Timeout
Einheit: ms

Ist der Schleppfehler groRer als das Schleppfehler-
fenster, fur eine Zeit, die groRer ist als der Timeout,
fuhrt das zu einer Fehlerreaktion

UINT16

RW

0x0000 (0 4,)

8010:52

Fault reaction option
code

Erlaubte Werte
0: Disable drive function, motor is free to rotate
1: Slow down on slow down ramp

UINT16

RW

0x0000 (0 4,)

8010:53

Position loop propor-
tional gain

Proportionalanteil Positionssregler
Einheit: mA / (rad/s)

UINT32

RW

0x00000000 (0

dez)

8010:54

Feature bits

Die einstellbaren Motorstromwerte kénnen als Schei-
telwert oder Effektivwert interpretiert werden. Das Fea-
ture Bit ermdglicht die Umstellung.

Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default)
Effektivwert — Bit 0 = 1

normaler Ausgangsstrom — Bit 1 = 0 (default)
erhohter Ausgangsstrom — Bit 1 =1

Daraus lassen sich folgende Kombinationen in einstel-
len:

046, — Normaler Ausgangsstrom in Scheitelwert inter-
pretiert

1¢ez — Normaler Ausgangsstrom in Effektivwert inter-
pretiert

24., — erhohter Ausgangsstrom in Scheitelwert inter-
pretiert

3 4. — erhohter Ausgangsstrom in Effektivwert inter-
pretiert

UINT32

RW

0x00000000 (0

dez)

*) siehe Index 9009 FB OCT Nameplate
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Index 8011 DRV Motor Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8011:0 DRV Motor Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x2D (45,.,)
8011:11* Max current Spitzenstrom UINT32 RW 0x00001770
Einheit: mA (6000;)
Die einstellbaren Motorstromwerte kdnnen als Schei-
telwert oder Effektivwert interpretiert werden. Das Fea-
ture Bit (8010:54 [»_89]) ermdglicht die Umstellung.
Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default)
Effektivwert — Bit 0 = 1
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [> 54])
8011:12* Rated current Nennstrom UINT32 RW 0x000003E8
Einheit: mA (10004,)
Die einstellbaren Motorstromwerte kdnnen als Schei-
telwert oder Effektivwert interpretiert werden. Das Fea-
ture Bit (8010:54 [»_89]) ermdglicht die Umstellung.
Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default)
Effektivwert — Bit 0 = 1
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
8011:13* Motor pole pairs Anzahl der Polpaare UINT8 RW 0x03 (34,)
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])
8011:15* Commutation offset Kommutierungs-Offset (zwischen elektrischer Nullposi- |INT16 RW 0x0000 (0y4e,)
tion und mechanischer Single-Turn Nullposition)
Einheit:
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [p 54])
8011:16* Torque constant Drehmoment-Konstante UINT32 RW 0x00000000
Einheit: mMNm /A (Ogez)
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatischen Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])
8011:18* Rotor moment of iner- |Massentragheitsmoment des Motors UINT32 RW 0x00000000
tia Einheit: g cm"2 (Ogez)
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])
8011:19* Winding inductance Induktivitat UINT16 RW 0x000E (14.,)
Einheit: 0,1 mH
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
8011:1B* Motor speed limitation |Drehzahlbegrenzung UINT32 RW 0x00040000
Einheit: 1/min (262144,,,)
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])

*) siehe Index 9009 FB OCT Nameplate
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Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8011:29 12T warn level 12T-Modell Warnschwelle UINT8 RW 0x50 (804,)
Einheit: %
8011:2A 12T error level I2T-Modell Fehlerschwelle UINT8 RW 0x69 (105,,,)
Einheit: %
8011:2B* Motor Temperature Ubertemperatur Warnschwelle UINT16 RW 0x03E8
warn level Einheit: 0,1 °C (10004,,)
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
8011:2C* Motor Temperature er- |Ubertemperatur Fehlerschwelle UINT16 RW 0x05DC
ror level Einheit: 0,1 °C (15004,)
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])
8011:2D* Motor thermal time Thermische Zeitkonstante UINT16 RW 0x0028 (404,)
constant Einheit: 0,1 s
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])
*) siehe Index 9009 FB OCT Nameplate
Index 8012 DRV Brake Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
8012:0 DRV Brake Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
8012:01 Enable manual overri- |Manuelles Losen der Motorhaltebremse BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)
de
8012:02 Manual brake state 0: Release BOOLEAN RW 0x00 (Oye,)
Bremse I0sen
1: Apply
Bremse anlegen
8012:11* Release delay Zeit, die die Haltebremse zum Offnen (Lésen) benétigt, lUINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
nachdem der Strom angelegt wurde
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatischen Scannen der elektr. Typenschil-
der)
8012:12* Application delay Zeit, die die Haltebremse zum SchlieRen (Halten) be- |UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
nétigt, nachdem der Strom abgeschaltet wurde
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatischen Scannen der elektr. Typenschil-
der)
8012:13 Emergency application | Zeit, die der Verstarker abwartet, bis die Drehzahl UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
timeout nach Halt-Anforderung (Solldrehzahl 0 nach Halteram-
pe oder Torque off) das Stillstandfenster erreicht. Bei
Uberschreiten der eingestellten Wartezeit wird die Hal-
tebremse unabhéangig von der Drehzahl ausgelost.
Hinweis:
Bei rotatorischen Achsen und der Einstellung Torque
off fir den Fehlerfall muss dieser Parameter mindes-
tens auf die langste Zeit des ,Austrudelns” der Achse
angepasst werden.
Bei hangenden Achsen und der Einstellung Torque off
fur den Fehlerfall sollte dieser Parameter auf eine sehr
kurze Zeit eingestellt werden, um ein weites Absacken
der Achse/Last zu verhindern.
8012:14* Brake moment of iner- |Massentragheitsmoment der Bremse UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
tia Einheit: g cm"2
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatischen Scannen der elektr. Typenschil-
der)

*) siehe Index 0x9009 FB OCT Nameplate
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Index 8030 DMC Settings

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8030:0 DMC Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
8030:07 |Emergency deceleration|Verzdgerung fur die Nothalterampe. (In ms von Motor- UINT16 RW  |0x64 (100y,)
nenndrehzahl bis zum Stillstand)
Einheit: 1 ms
8030:08 |Calibration positon Bei erfolgreicher Referenzfahrt wird die "Actual position" |INT64 RW  {0x000000000000
auf diesen Wert gesetzt. 0000 (Og,)
8030:09 |Calibration velocity (to- |Geschwindigkeit bei Auffahren auf den Nocken in INT16 RW  |0x0064 (100,)
wards plc cam) 10000stel der Motornenndrehzahl
8030:0A |Calibration velocity (off |Geschwindigkeit bei Abfahren vom Nocken in 10000stel |INT16 RW  |0x000A (10g,)
plc cam) der Motornenndrehzahl
8030:0E |Modulo factor Feedback-Inkremente fir eine mechanische Umdrehung |[INT64 RW  {0x000000010000
0000
(4294967296,.,)
8030:12  |Block calibration torque |Drehmomentlimitierung zum Auffahren auf den Endan-  |UINT16 RW  |0x64 (100y,)
limit schlag. In Promille vom Motornennstrom.
8030:13  |Block calibration stop Nach Erreichen der Kalibrierposition fahrt die Achse um |INT64 RwW 0x000000010000
distance diese Distanz aus der Endlage heraus. 0000
(4294967296,.,)
8030:14 |Block calibration lag Bei Uberschreitung dieses Schleppabstandes befindet INT64 RW  {0x000000010000
trheshold sich die Achse in der Endlage 0000
(4294967296,)
8030:15 |Target position window |Zielpositionsfenster: INT64 RW  |0x16¢c16c1
Das In-Target Bit wird gesetzt, wenn sich die Achse min-
desten fiir die unter 0x8030:16 eingestellte Zeit innerhalb
dieses Fensters befindet.
8030:16  |Target position monitor |s. 0x8030:15 Zeit in UINT16 RW  |0x0014 (204,)
time Einheit: ms
8030:17 |Target position timeout |Wenn der Sollwertgenerator seine Endposition erreicht  |UINT16 RW  |0x1770 (6000,,)
hat
und die Achse nach Ablauf dieser Zeit nicht im Zielfens-
ter steht,
wird der Auftrag beendet und das In-Target Bit nicht ge-
setzt.
Index 8031 DMC Features
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8031:0 DMC Features Maximaler Subindex UINT8 RO 0x1B (27 4,)
8031:13  |Invert calibration cam  |Fahrtrichtung zur Suche des Endschalters invertieren BOOLEAN |RW  |0x00 (Og,)
search direction (Default: FALSE = Suchen mit positiver Drehrichtung)
8031:14  |Invert sync impulse BOOLEAN |RW  |0x01 (14,)
search direction
8031:19 |Calibration cam source |Quelle fir den Referenzschalter ENUMS8 RW  |0x00 (0Oy,)
0: Input 1
1: Input 2
8031:1A |Calibration cam active |Zustand des Referenzschalters im betéatigten Zustand ENUMS8 RW  |0x00 (Og,)
level 0: Hi
. Hi
1: Low
8031:B Latch source Quelle fur die Latch-Einheit ENUMS8 RW 0x00 (0ye,)
0: Input 1
1: Input 2
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5.8.3 Konfigurationsdaten (herstellerspezifisch)
Index 801F DRV Vendor data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
801F:0 DRV Vendor data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
801F:11 Amplifier peak current |Spitzenstrom des Verstarkers (Scheitelwert) UINT32 RW 0x00001F40
Einheit: mA (80004,)
801F:12 Amplifier rated current |Nennstrom des Verstarkers (Scheitelwert) UINT32 RW 0x00000FAQ
Einheit: mA (40004,)
801F:13 Amplifier thermal time |Thermische Zeitkonstante des Verstarkers UINT16 RW 0x0023 (35¢,)
constant Einheit: 0,1 ms
801F:14 Amplifier overcurrent |Schwellwert fur Kurzschlusserkennung UINT32 RW 0x00002EEQ
threshold Einheit: mA (12000,)
5.8.4 Kommando-Objekt
Index FBOO Command
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
FBO00:0 DCM Command Max. Subindex UINT8 RO 0x03 (34e,)
FB00:01 Request 0x1100 |Get build Auslesen der Build-Nummer |OCTET- RW {0}
number STRINGI2]
0x1101 |Get build da- |Auslesen des Build-Datums
te
0x1102 |Get build ti- |Auslesen der Build-Zeit
me
FB00:02 Status 0 Finished, Kommando ohne Fehler und |UINT8 RO 0x00 (0y,)
no error, ohne Antwort (Response ) be-
no response |endet
1 Finished, Kommando ohne Fehler und
no error, mit Antwort beendet
response
2 Finished, Kommando mit Fehler und oh-
error, ne Antwort beendet
no response
3 Finished, Kommando mit Fehler und mit
error, Antwort beendet
response
255 Executing Kommando wird ausgefihrt
FB00:03 Response abhangig vom Request OCTET- RO {0}
STRING[4]
5.8.5 Eingangsdaten
Index 6000 FB Inputs
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6000:0 FB Inputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
6000:11 Position Position UINT32 RO 0x00000000
(Ogez)
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Index 6001 FB Touch probe inputs

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6001:0 FB Touch probe inputs |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
6001:01 TP1 Enable Touchprobe 1 eingeschaltet BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
6001:02 TP1 pos value stored |Positiver Wert von Touchprobe 1 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (Oys,)
6001:03 TP1 Neg value stored |Negativer Wert von Touchprobe 1 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (Oys,)
6001:09 TP2 Enable Touchprobe 2 eingeschaltet BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
6001:0A TP2 pos value stored |Positiver Wert von Touchprobe 2 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
6001:0B TP2 neg value stored |Negativer Wert von Touchprobe 2 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (0Oge,)
6001:11 TP1 pos position Positiver Wert von Touchprobe 1 UINT32 RO 0x00000000
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor [» 47] multipliziert werden
6001:12 TP1 neg position Negativer Wert von Touchprobe 1 UINT32 RO 0x00000000
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor [» 47] multipliziert werden
6001:13 TP2 pos position Positiver Wert von Touchprobe 2 UINT32 RO 0x00000000
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor [» 47] multipliziert werden
6001:14 TP2 neg position Negativer Wert von Touchprobe 2 UINT32 RO 0x00000000
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor [» 47] multipliziert werden
Index 6010 DRV Inputs
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6010:0 DRV Inputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19,)
6010:01 Statusword Statusword UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Bit 0: Ready to switch on
Bit 1: Switched on
Bit 2: Operation enabled
Bit 3: Fault
Bit 4: reserved
Bit 5: Quick stop (inverse)
Bit 6: Switch on disabled
Bit 7: Warning
Bit 8 + 9: reserved
Bit 10: TxPDOToggle (An-/Abwahl Gber 0x8010:01
[»89])
Bit 11: Internal limit active
Bit 12: Drive follows the command value
Bit 13 - 15: reserved
6010:03 Modes of operation Anzeige des Betriebsmodus. UINT8 RO 0x00 (Oge,)
display
Erlaubte Werte:
9: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)
10: Cyclic synchronous torque mode (CST)
11: Cyclic synchronous torque mode with commutation
angle (CSTCA)
6010:06 Following error actual |Schleppfehler INT32 RO 0x00000000
value Einheit : der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor [» 47] multipliziert werden
6010:07 Velocity actual value |Anzeige des aktuellen Geschwindigkeitswertes INT32 RO 0x00000000
Einheit: siehe Index 0x9010:14 [» 103] ()
6010:08 Torque actual value Anzeige des aktuellen Drehmomentwertes INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
Der Wert wird in 1000stel vom rated current
(0x8011:12) angegeben
Formel fir Index 8010:54 [» 89] =0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (8011:16 [» 92])
Formel fiir Index 8010:54 [» 891 =1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (8011:16 [» 92])
6010:12 Info data 1 Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
0x8010:39 [»_89])
6010:13 Info data 2 Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex UINT16 RO 0x0000 (0ye,)

0x8010:3A [> 89])
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Index 6030 DMC Inputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
6030:0 DMC Inputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x3C (604,)
6030:02 |DMC_FeedbackSta- Eine Flanke wurde auf dem externen Eingang erkannt BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
tus__Latch extern valid |und gelatched
6030:03 |DMC_FeedbackSta- Das Setzen der Feedbackposition war erfolgreich. BOOLEAN |RO 0x00 (0ye,)
tus__Set counter done Dieses Bit bleibt anstehen bis "Set counter" wieder abfallt
6030:0D |DMC_FeedbackSta- Status des externen Latch-Eingangs BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
tus__ Status of extern
Latch
6030:11  |DMC_DriveSta- Die Antriebs-Hardware ist zum Aktivieren bereit. BOOLEAN |RO 0x00 (0ye,)
tus__Ready to enable
6030:12 |DMC_DriveSta- Die Antriebs-Hardware ist aktiviert. BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
tus__Ready
6030:13 |DMC_DriveSta- Es steht eine Warnung im Drive an. BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
tus__Warning
6030:14 |DMC_DriveStatus__Er- |Es steht ein Fehler im Drive an. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
ror Das "Ready to enable"-Bit und das "Ready"-Bit werden
auf FALSE gesetzt.
6030:15 |DMC_DriveSta- Die Achse fahrt in positive Richtung. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
tus__Moving positive
6030:16 |DMC_DriveSta- Die Achse fahrt in negative Richtung BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
tus__Moving negative
6030:1C |DMC_DriveStatus__Di- |Status des ersten digitalen Eingangs BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
gital Input 1
6030:1D |DMC_DriveStatus__Di- |Status des zweiten digitalen Eingangs BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
gital Input 2
6030:21 |DMC_PositioningSta- |Der Positionierauftrag lauft. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
tus__ Busy
6030:22 |DMC_PositioningSta- |Die Achse befindet sich auf Zielposition. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
tus__In-Target
6030:23 |DMC_PositoningSta- Warnung BOOLEAN RO 0x00 (Oy,)
tus__Warning
6030:24 |DMC_PositoningSta- Fehler BOOLEAN RO 0x00 (Oye,)
tus__Error
6030:25 |DMC_PositoningSta-  |Die Achse ist kalibriert. BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
tus__ Calibrated
6030:26 |DMC_PositioningSta- |Die Achse beschleunigt. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
tus__Accelerate
6030:27 |DMC_PositioningSta- |Die Achse verzdgert. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
tus__Decelerate
6030:28 |DMC_PositoningSta- Die Fahrwegsteuerung ist bereit einen Auftrag entgegen |BOOLEAN |RO 0x00 (0Oye,)
tus__Ready to execute |zu nehmen.
Dieses Bit ist FALSE wenn:
» Der Antrieb einen Fehler hat
» Der Antrieb nicht aktiviert ist
» Solange das ,PositioningControl__Execute” ansteht.
6030:31 |DMC__Set position Aktuelle vom Rampengenerator vorgegebene Zielpositi- |INT64 RO 0x000000000000
on in Feedback-Inkrementen 0000 (Og,)
6030:32 |DMC__Set velocity Aktuelle vom Rampengenerator vorgegebene Geschwin- |INT16 RO 0x0000 (0y,)
digkeit in 10000stel der Motor-Nenngeschwindigkeit
6030:33 |DMC__Actual drive time|Zeit seit Fahrauftragsbeginn in ms. UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Stoppt mit Erreichen der Zielposition
6030:34 |DMC__Actual position |Schleppabstand INT64 RO 0x000000000000
lag 0000 (0g,)
6030:35 |DMC__Actual velocity |Aktuelle Geschwindigkeit in 10000stel der Motor-Nenn-  |INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
geschwindigkeit
6030:36 |DMC__Actual position |Aktuelle Position aus dem Feedback (inkl. méglicher Off- |INT64 RO 0x000000000000
sets durch Referenzfahrten, ...) 0000 (Oge,)
6030:37 |DMC__Errorid Error Id (Identisch zu Diag History) UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
6030:38 |DMC__Input cycle Wird mit jedem Prozessdatenzyklus inkrementiert UINT8 RO 0x00 (0ye,)
counter
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Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
6030:3A |DMC__ Latch value Feedback-Position zum Latch-Zeitpunkt INT64 RO 0x000000000000
0000 (Oge,)
6030:3B |DMC__Cyclic info data |Synchrone Infodaten INT16 RO 0x0000 (0y,)
1
6030:3C |DMC__ Cyclic info data |Synchrone Infodaten INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
2
5.8.6 Ausgangsdaten
Index 7001 FB Touch probe outputs
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
7001:0 FB Touch probe out- |Maximaler Subindex UINT8 RO O0X0E (14¢,)
puts
7001:01 TP1 Enable Touchprobe 1 einschalten BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
7001:02 TP1 Continous 0: Es wird nur beim ersten Event getriggert. BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
1. Es wird bei jedem Event getriggert.
7001:03 TP1 Trigger mode Es wird Input 1 getriggert (nicht &nderbar) BIT2 RO 0x00 (Oye,)
7001:05 TP1 Enable pos edge |Bei positiver Flanke triggern BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
7001:06 TP1 Enable neg edge |Bei negativer Flanke triggern BOOLEAN RO 0x00 (0Oge,)
7001:09 TP2 Enable Touchprobe 2 einschalten BOOLEAN RO 0x00 (0Oys,)
7001:0A TP2 Continous 0: Es wird nur beim ersten Event getriggert. BOOLEAN RO 0x00 (Ogs,)
1. Es wird bei jedem Event getriggert.
7001:0B TP2 Trigger mode Es wird Input 2 getriggert (nicht &nderbar). BIT2 RO 0x00 (Oye,)
7001:0D TP2 Enable pos edge |Bei positiver Flanke triggern BOOLEAN RO 0x00 (0Oqe,)
7001:0E TP2 Enable neg edge |Bei negativer Flanke triggern BOOLEAN RO 0x00 (0Oys,)
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Index 7010 DRV Outputs

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

7010:0

DRV Outputs

Maximaler Subindex

UINT8

RO

OxO0E (144,)

7010:01

Controlword

Controlword

Bit 0: Switch on

Bit 1: Enable voltage

Bit 2: Quick stop (inverse)
Bit 3: Enable operation
Bit 4 - 6: reserved

Bit 7: Fault reset

Bit 8 - 15: reserved

UINT16

RO

0x0000 (0,,)

7010:03

Modes of operation

Erlaubte Werte:

0x08: Cyclic synchronous position mode (CSP)

0x09: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)

0x0A: Cyclic synchronous torque mode (CST)

0x0B: Cyclic synchronous torque mode with commuta-
tion angle (CSTCA)

UINT8

RW

0x00 (Oye,)

7010:05

Target position

Konfigurierte Ziel-Position
Einheit: der Wert muss mit dem entsprechenden Ska-
lierungsfaktor multipliziert werden.

UINT32

RW

0x00000000
(Odez)

7010:06

Target velocity

Konfigurierte Ziel-Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeitsskalierung kann dem Index
0x9010:14 ("Velocity encoder resolution") entnommen
werden.

INT32

RO

0x00000000
(Ocez)

7010:09

Target torque

Konfigurierter Eingangswert der Drehmoment-Uberwa-
chung

Der Wert wird in 1000stel vom rated current (0x8011:12

[»_93]) angegeben

Formel fir Index 0x8010:54 = 0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x8011:16)

Formel fur Index 0x8010:54 = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x8011:16)

INT16

RO

0x0000 (0y.,)

7010:0A

Torque offset

Offset des Drehmoment-Wertes

Der Wert wird in 1000stel vom rated current (0x8011:12

[»_93]) angegeben

Formel fir Index 0x8010:54 = 0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x8011:16)

Formel fuir Index 0x8010:54 = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x8011:16)

INT16

RO

0x0000 (0,,)

7010:0B

Torque limitation

(__3renzwert des Drehmomentes flir die Drehmoment-
Uberwachung (Bipolar Limit)

Der Wert wird in 1000stel vom rated current (0x8011:12

[»_93]) angegeben.

Formel fir Index 0x8010:54 =0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
V2)) x torque constant (0x8011:16)

Formel fiir Index 0x8010:54 = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x8011:16)

UINT16

RW

Ox7FFF
(32767 ,)

7010:0E

Commutation angle

Kommutierungs-Winkel (fir CSTCA Modus)
Einheit: 360° / 2"

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)
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Index 7030 DMC Outputs

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
7030:0 DMC Outputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x36 (54,)
7030:02 |DMC_FeedbackCon- Latchen auf die positive Flanke des externen Eingangs |BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
trol__Enable latch ex-
tern on positive edge
7030:03 |DMC_FeedbackCon- Mit einer steigenden Flanke wird "Actual position" auf BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
trol__Set counter den Wert von "Set counter value" gesetzt.
7030:04 |DMC_FeedbackCon- |Latchen auf die negative Flanke des externen Eingangs |[BOOLEAN |RO 0x00 (0ye,)
trol__Enable latch ex-
tern on negative edge
7030:11  |DMC_DriveCon- Antrieb aktivieren BOOLEAN |RO 0x00 (0Oye,)
trol__Enable
7030:12 |DMC_DriveCon- Reset der Antriebs-Hardware durchfiihren BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
trol__Reset
7030:21 |DMC_PositionCon- Fahrauftrag mit steigender Flanke starten BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
trol__Execute Auftrag lauft solange dieses Bit gesetzt ist oder bis der
Auftrag abgearbeitet ist.
Sollte der Pegel wahrend der Fahrt abfallen, wird die
Achse mit der dem Auftrag Ubergebenen Verzdgerung
zum Stillstand gebracht.
7030:22 |DMC_PositionCon- Bei steigender Flanke mit Nothalterampe bis zum Still- | BOOLEAN |RO 0x00 (0ye,)
trol__Emergency stop |stand verzdgern
7030:31 |DMC__Set counter va- |s. 0x7030:03 INT64 RO 0x000000000000
lue 0000 (Og,)
7030:32 |DMC__Target position |Positionsvorgabe in Feedback-Inkrementen INT64 RO 0x000000000000
0000 (0qc,)
7030:33 |DMC__Target velocity |Maximalgeschwindigkeit wahrend des Fahrauftrages in  |INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
10000stel der Motornenndrehzahl
7030:34 |DMC__ Start type Art des Positionierauftrages: UINT16 RO 0x0000 (0y,)
0x0001: Absolut
0x0002: Relativ
0x0003: Endlos +
0x0004: Endlos -
0x0105: Modulo short
0x0205: Modulo +
0x0305: Modulo -
0x6000: Cali PLC cam
0x6200: Cali Block
0xB6E00: Cali set
0x6F00: Cali clear
7030:35 |DMC__Target accelera- |Beschleunigung: Zeit in ms vom Stillstand bis zum Errei- |UINT16 RO 0x0000 (0ge;)
tion chen der Motornenndrehzahl
7030:36 |DMC__Target decelera- |Verzdogerung: Zeit in ms fir die Verzdgerung von Motor- |UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
tion nenndrehzahl bis zum Stillstand
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5.8.7 Informations-/Diagnostikdaten
Index 10F3 Diagnosis History
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F3:0 Diagnosis History Maximaler Subindex UINT8 RO 0x37 (554,)
10F3:01 Maximum Messages |Maximale Anzahl der gespeicherten Nachrichten Es UINT8 RO 0x00 (0ge,)
kédnnen maximal 50 Nachrichten gespeichert werden
10F3:02 Newest Message Subindex der neusten Nachricht UINT8 RO 0x00 (Oye,)
10F3:03 Newest Acknowledged |Subindex der letzten bestatigten Nachricht UINT8 RW 0x00 (Oye,)
Message
10F3:04 New Messages Availa- | Zeigt an, wenn eine neue Nachricht verflgbar ist BOOLEAN RO 0x00 (Ogs,)
ble
10F3:05 Flags ungenutzt UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
10F3:06 Diagnosis Message Nachricht 1 OCTET- RO {0}
001 STRINGI28]
10F3:37 Diagnosis Message Nachricht 50 OCTET- RO {0}
050 STRINGI[28]
Index 10F8 Actual Time Stamp
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F8:0 Actual Time Stamp Zeitstempel UINT64 RO

Index 9008 FB OCT Info data

(diese Daten werden immer automatisch aus dem elektronischen Typenschild des Motors eingelesen und
dienen rein informativen Zwecken)

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

9008:0 FB OCT Info data Maximaler Subindex UINT8 RO Ox1F (314e,)

9008:11 Encoder Type Feedbacktyp UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
2: Dreh-Encoder, unipolare Zahlung

9008:12 Resolution Auflésung des Feedbacks UINT32 RO 0x00000000
Einheit: Schritte pro Umdrehung (Ogez)

9008:13 Range Arbeitsbereich des Feedbacks. Beim Verlassen dieses |UINT32 RO 0x00000000
Bereichs gibt es einen Uberlauf der Position. (Ogez)
Einheit: Umdrehungen

9008:14 Type Code Name Name des Feedbacks STRING RO

9008:15 Serial No Seriennummer des Feedbacks STRING RO

9008:16 Firmware Revision No |Revision der Firmware STRING RO

9008:17 Firmware Date Datum der Firmware STRING RO

9008:18 EEPROM Size EEPROM Grélke UINT16 RO 0x0000 (0ge;)

9008:19 Temperature Temperatur INT16 RO 0x0000 (0g,)
Einheit: 0,1°

9008:1A LED Current Strom der Feedback-LED UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 0,1 mA

9008:1B Supply voltage Versorgungsspannung des Feedbacks UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)

9008:1C Life- time Betriebsstundenzahler UINT32 RO 0x00000000
Einheit: Minuten (Ogez)

9008:1D Received Signal Empfangssignalstarke an der Box UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)

Strength Indicator Einheit: %
9008:1E Slave Received Signal |Empfangssignalstarke am Geber UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Strength Indicator Einheit: %

9008:1F Line delay Laufzeit des Signals im Kabel UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)

Einheit: ns
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Index 9009 FB OCT Nameplate

Die in diesem Index beschriebenen Parameter werden immer aus dem elektronischen Typenschild des
angeschlossenen Motors gelesen. Aus diesen Parametern ergeben sich die in diesem Kapitel mit Sternchen
(*) markierten Parameter automatisch, wenn das Automatische Scannen des elektronischen Typenschild
eingeschaltet ist (Index 0x8008).

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
9009:0 FB OCT Nameplate Maximaler Subindex UINT8 RO 0x24 (364,)
9009:01 Motor vendor Motorhersteller STRING RO
9009:02 Electric motor type Motortyp STRING RO
9009:03 Serial No Seriennummer STRING RO
9009:04 Order code Bestellnummer STRING RO
(Auf diesen Index wird beim Autoconfig gepriift, ob der
Motor identisch zum Vorganger ist)
9009:05 Motor construction Art des Motors STRING RO
9009:06 Pole pairs Polpaarzahl UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
9009:07 Standstill current (rms) |Effektiver Haltestrom UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mA ()
9009:08 Rated current (rms) Effektiver Nennstrom UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mA (Ogez)
9009:09 Peak current (rms) Effektiver Spitzenstrom UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mA (Ogez)
9009:0A Nominal voltage (rms) |Effektive Nennspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
9009:0B Max voltage (rms) Maximale Spannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
9009:0C Max winding du/dt Maximal zulassige Spannungsanstieg an der Spule UINT32 RO 0x00000000
Einheit: kV/s (Ogez)
9009:0D Max torque Maximales Drehmoment UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: mNm
9009:0E Torque constant Drehmoment-Konstante UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: mMNm /A
9009:0F EMK (rms) Gegenspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV / (1/min) (Ogez)
9009:10 Winding resistance Spulenwiderstand UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Ph-Ph 20°C Einheit: mOhm
9009:11 Ld Ph-Ph Induktivitat in Flussrichtung UINT16 RO 0x0000 (0qe,)
Einheit: 0,1 mH
9009:12 Lq Ph-Ph Induktivitat in momentbildende Richtung UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: 0,1 mH
9009:13 Max speed Maximale Geschwindigkeit UINT32 RO 0x00000000
Einheit: 1/min ()
9009:14 Moment of inertia Massentragheitsmoment UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: g cm”2
9009:15 T motor warn limit Warnungsschwelle Motortemperatur UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
Einheit: 0,1°C
9009:16 T motor shut down Fehlerschwelle Motortemperatur UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Einheit: 0,1°C
9009:17 Time constant i2t Zeitkonstante 12T-Modell UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: s
9009:18 Motor thermal constant| Thermische Zeitkonstante des Motors UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Einheit: s
9009:1B Brake type Typ der Bremse STRING RO
* no Brake
» holding Brake
9009:1C Min brake voltage Minimale Bremsspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
9009:1D Max brake voltage Maximale Bremsspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
9009:1E Min brake monitor cur- |Minimaler Strom fiir die Uberwachung der Bremse UINT32 RO 0x00000000
rent Einheit: mA (Ogez)
9009:1F Brake holding torque |Haltemoment der Bremse UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mNm (Ogez)
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Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
9009:20 Brake T on Zeit bis die Bremse anzieht UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: ms
9009:21 Brake T off Zeit bis die Bremse |6st UINT16 RO 0x0000 (0qe,)
Einheit: ms
9009:22 Brake reduced holding |Reduzierte Spannung der Bremse UINT32 RO 0x00000000
voltage Einheit: mV (Ogez)
9009:23 Brake time to red. hol- |Zeit ab der die Bremse mit reduzierter Spannung halt |UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
ding volt. Einheit: ms
9009:24 Motor temp sensor Anschluss des Temperatursensors STRING RO
connection Feedback port (nicht &nderbar)
Index 9010 DRV Info data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
9010:0 DRV Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
9010:11 Amplifier temperature |Interne Temperatur der Box UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: 0,1 °C
9010:12 DC link voltage Zwischenkreisspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
9010:13 Supported drive mo-  |Informationen der unterstiitzten Drive Modi. (DS402:  |UINT32 RO 0x00000000
des Object 0x6502) (Ogez)
Es werden nur die Modi CSV, CST, CSTCA und CSP
unterstutzt
Bit 0: PP
Bit 1: VL
Bit 2: PV
Bit 3: TQ
Bit4: R
Bit 5: HM
Bit 6: IP
Bit 7: CSP
Bit 8: CSV
Bit 9: CST
Bit 10: CSTCA
Bit 11 - 15: reserved
Bit 16-31: Manufacturer-specific
9010:14 Velocity encoder reso- |Anzeige der konfigurierten Encoder-Inkremente/s und |UINT32 RO 0x00041893
lution Motorumdrehungen/s. Die "Velocity Encoder Resoluti- (268435,,,)
on" wird nach folgender Formel berechnet:
Velocity Encoder Resolution = (encoder_increments /
s )/ (motor_revolutions / s)
Index 9018 DRV Info data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
9018:0 DRV Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (174,)
9018:11 Auxiliary voltage Hilfsspannung UINT32 RO 0x00000000
(10 V) Einheit: mV (Ogez)
Index A010 DRV Amplifier Diag data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
A010:0 DRV Amplifier Diag Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)
data
A010:11 Amplifier 12T tempera- |12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0ge,)
ture Einheit: %
Index A011 DRV Motor Diag data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
A011:0 DRV Motor Diag data |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19,)
A011:11 Motor 12T temperature |12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0ge,)
Einheit: %
A011:13 Motor temperature Temperatur-Auslastung INT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: °
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5.8.8 Standardobjekte
Index 1000 Device type
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word ent- |UINT32 RO 0x00001389
halt das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi-Word (50014,)
enthalt das Modul Profil entsprechend des Modular
Device Profile.
Index 1008 Device name
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EP7211-0034 /
EP7211-0035
Index 1009 Hardware version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO
Index 100A Software version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO
Index 1018 Identity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (4,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002
(2dez)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x1C2B4052
(472596562,,,)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low- UINT32 RO 0x00000000
Word (Bit 0-15) kennzeichnet die Sonderklemmennum- (Ogez)
mer, das High-Word (Bit 16-31) verweist auf die Gera-
tebeschreibung
1018:04 Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Byte  |[UINT32 RO 0x00000000
(Bit 0-7) des Low-Words enthalt das Produktionsjahr, (Ogez)
das High-Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt die
Produktionswoche, das High-Word (Bit 16-31) ist 0
Index 10F0 Backup parameter handling
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F0:0 Backup parameter Informationen zum standardisierten Laden und Spei- |UINT8 RO 0x01 (14e,)
handling chern der Backup Entries
10F0:01 Checksum Checksumme (ber alle Backup-Entries des EtherCAT- |UINT32 RO 0x00000000
Slaves (Ogez)
Index 1600 DRV RxPDO-Map Controlword
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1600:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (1462)
Controlword
1600:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), [UINT32 RO 0x7010:01, 16

entry 0x01 (Controlword))
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Index 1601 DRV RxPDO-Map Target velocity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1601:0 DRV RxPDO-Map Tar-|PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14e,)
get velocity
1601:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |[UINT32 RO 0x7010:06, 32
entry 0x06 (Target velocity))
Index 1602 DRV RxPDO-Map Target torque
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1602:0 DRV RxPDO-Map Tar-|PDO Mapping RxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14,)
get torque
1602:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), [UINT32 RO 0x7010:09, 16
entry 0x09 (Target torque))
Index 1603 DRV RxPDO-Map Commutation angle
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1603:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (1462)
Commutation angle
1603:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |[UINT32 RO 0x7010:0E, 16
entry OXOE (Commutation angle))
Index 1604 DRV RxPDO-Map Torque limitation
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1604:0 DRV RxPDO-Map Tor-|PDO Mapping RxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (14e,)
que limitation
1604:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |UINT32 RO 0x7010:0B, 16
entry 0x0B (Torque limitation))
Index 1605 DRV RxPDO-Map Torque offset
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1605:0 DRV RxPDO-Map Tor-|PDO Mapping RxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14,)
que offset
1605:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), [UINT32 RO 0x7010:0A, 16
entry 0x0A (Torque offset))
Index 1606 DRV RxPDO-Map Target position
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1606:0 DRV RxPDO-Map Tar- |PDO Mapping RxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (1462)
get position
1606:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), |[UINT32 RO 0x7010:05, 32

entry 0x05 (Target position))
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Index 1607 FB RxPDO-Map Touch probe control

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1607:0 FB RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 8 UINT8 RO 0x0C (124,)
Touch probe control
1607:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x7001:01, 1
be outputs), entry 0x01 (TP1 Enable))
1607:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x7001:02, 1
be outputs), entry 0x02 (TP1 Continous))
1607:03 Subindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x7001:03, 2
be outputs), entry 0x03 (TP1 Trigger mode))
1607:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x7001:05, 1
be outputs), entry 0x05 (TP1 Enable pos edge))
1607:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x7001:06, 1
be outputs), entry 0x06 (TP1 Enable neg edge))
1607:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (2 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 2
1607:07 Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x7001:09, 1
be outputs), entry 0x09 (TP2 Enable))
1607:08 Sublindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x7001:0A, 1
be outputs), entry 0x0A (TP2 Continous))
1607:09 Sublndex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x7001:0B, 2
be outputs), entry 0xOB (TP2 Trigger mode))
1607:0A Subindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- [UINT32 RO 0x7001:0D, 1
be outputs), entry 0xOD (TP2 Enable pos edge))
1607:0B Sublndex 011 11. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x7001:0E, 1
be outputs), entry OXOE (TP2 Enable neg edge))
1607:0C Subindex 012 12. PDO Mapping entry (2 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 2
Index 1A00 FB TxPDO-Map Position
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A00:0 FB TxPDO-Map Positi-|PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (14,)
on
1A00:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (FB Inputs), ent- [UINT32 RO 0x6000:11, 32
ry 0x11 (Position))
Index 1A01 DRV TxPDO-Map Statusword
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A01:0 DRV TxPDO-Map Sta- |[PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (1462)
tusword
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs),  |UINT32 RO 0x6010:01, 16
entry 0x01 (Statusword))
Index 1A02 DRV TxPDO-Map Velocity actual value
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1A02:0 DRV TxPDO-Map Ve- |PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14e,)
locity actual value
1A02:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), |UINT32 RO 0x6010:07, 32
entry 0x07 (Velocity actual value))
Index 1A03 DRV TxPDO-Map Torque actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A03:0 DRV TxPDO-Map Tor- |PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (14e,)
que actual value
1A03:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:08, 16
entry 0x08 (Torque actual value))
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Index 1A04 DRV TxPDO-Map Info data 1
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A04:0 DRV TxPDO-Map Info |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (14e,)
data 1
1A04:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs),  |UINT32 RO 0x6010:12, 16
entry 0x12 (Info data 1))
Index 1A05 DRV TxPDO-Map Info data 2
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A05:0 DRV TxPDO-Map Info |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14,)
data 2
1A05:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:13, 16
entry 0x13 (Info data 2))
Index 1A06 DRV TxPDO-Map Following error actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A06:0 DRV TxPDO-Map Fol- |[PDO Mapping TxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (1462)
lowing error actual va-
lue
1A06:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), |UINT32 RO 0x6010:06, 32
entry 0x06 (Following error actual value))
Index 1A07 FB TxPDO-Map Touch probe status
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A07:0 FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 8 UINT8 RO Ox0A (104,)
probe status
1A07:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x6001:01, 1
be inputs), entry 0x01 (TP1 Enable))
1A07:02 Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x6001:02, 1
be inputs), entry 0x02 (TP1 pos value stored))
1A07:03 Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x6001:03, 1
be inputs), entry 0x03 (TP1 Neg value stored))
1A07:04 Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (4 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 4
1A07:05 Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x6001:08, 1
be inputs), entry 0x08 (TP1 Input))
1A07:06 Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x6001:09, 1
be inputs), entry 0x09 (TP2 Enable))
1A07:07 Sublindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x6001:0A, 1
be inputs), entry 0x0A (TP2 pos value stored))
1A07:08 Sublndex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x6001:0B, 1
be inputs), entry 0x0B (TP2 neg value stored))
1A07:09 Sublndex 009 9. PDO Mapping entry (4 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 4
1A07:0A Subindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- [UINT32 RO 0x6001:10, 1
be inputs), entry 0x10 (TP2 Input))
Index 1A08 FB TxPDO-Map Touch probe 1 pos position
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A08:0 FB TxPDO-Map Touch |[PDO Mapping TxPDO 9 UINT8 RO 0x01 (1462)
probe 1 pos position
1A08:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FP Touch pro- |UINT32 RO 0x6001:11, 32
be inputs), entry 0x11 (TP1 Pos position))
Index 1A09 FB TxPDO-Map Touch probe 1 neg position
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A09:0 FB TxPDO-Map Touch [PDO Mapping TxPDO 10 UINT8 RO 0x01 (14e,)
probe 1 neg position
1A09:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x6001:12, 32

be inputs), entry 0x12 (TP1 Neg position))
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Index 1A0A FB TxPDO-Map Touch probe 2 pos position

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A0A:0 FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 11 UINT8 RO 0x01 (14e,)
probe 2 pos position

1A0A:01 Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |UINT32 RO 0x6001:13, 32
be inputs), entry 0x13 (TP2 Pos position))

Index 1A0B FB TxPDO-Map Touch probe 2 neg position

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1A0B:0 FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 12 UINT8 RO 0x01 (14,)

probe 2 neg position

1A0B:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch pro- |[UINT32 RO 0x6001:14, 32
be inputs), entry 0x14 (TP2 neg position))

Index 1C00 Sync manager type

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1C00:0 Sync manager type Benutzung der Sync Manager UINT8 RO 0x04 (44,)

1C00:01 Sublndex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (14e,)

1C00:02 Sublndex 002 Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read UINT8 RO 0x02 (24,)

1C00:03 Sublndex 003 Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write ~ |UINT8 RO 0x03 (34,)
(Outputs)

1C00:04 Subindex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read UINT8 RO 0x04 (44,)
(Inputs)

Index 1C12 RxPDO assign

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW 0x02 (24,)

1C12:01 Subindex 001 1. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeh6- |UINT16 RW 0x1600
rigen RxPDO Mapping Objekts) (5632,,)

1C12:02 Subindex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho-|UINT16 RW 0x1601
rigen RxPDO Mapping Objekts) (5633,,)

1C12:03 Subindex 003 3. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:04 Subindex 004 4. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugehd- |UINT16 RW 0x0000 (0y,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:05 Subindex 005 5. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:06 Subindex 006 6. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho-|UINT16 RW 0x0000 (0y,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:07 Subindex 007 7. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)

1C12:08 Subindex 008 8. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C13 TxPDO assign

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x03 (34,)

1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeh6- |UINT16 RW 0x1A00
rigen TxPDO Mapping Objekts) (66564,)

1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- [UINT16 RW 0x1A01
rigen TxPDO Mapping Objekts) (66574,)

1C13:03 Subindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x1A02
rigen TxPDO Mapping Objekts) (66584,)

1C13:04 Subindex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho6- |UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:05 Subindex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0y,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:06 Subindex 006 6. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- [UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:07 Subindex 007 7. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehd- [UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:08 Subindex 008 8. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- [UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:09 Subindex 009 9. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehd- [UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:0A Subindex 010 10. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zuge- |[UINT16 RW 0x0000 (04e,)
hérigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:0B Subindex 011 11. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zuge- |[UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
hérigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:0C Subindex 012 12. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zuge- |[UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
hérigen TxPDO Mapping Objekts)

EP7211-003x

Version: 1.8

109




Inbetriebnahme

BECKHOFF

Index 1C32 SM output parameter

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C32:0 SM output parameter |Synchronisierungsparameter der Outputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C32:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (0y,)
» 3: DC-Mode - Synchron with SYNC1 Event
1C32:02 Cycle time Zykluszeit (in ns): UINT32 RW 0x0003D090
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers (250000,.,)
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des
Masters
* DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time
1C32:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO Event und Ausgabe der Outputs [UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:04 Sync modes supported |Unterstitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x4808
» Bit 0 = 1: Free Run wird unterstitzt (18440,.;)
» Bit 1 =1: Synchron with SM 2 Event wird
unterstutzt
+ Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt
» Bit 4-5 = 10: Output Shift mit SYNC1 Event (nur
DC-Mode)
» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08)
1C32:05 Minimum cycle time Minimale Zykluszeit (in ns) UINT32 RO 0x0001E848
(1250004,)
1C32:06 Calc and copy time Minimale Zeit zwischen SYNCO und SYNC1 Event (in |UINT32 RO 0x00000000
ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
1C32:08 Command » 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt |UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet
Die Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06,
0x1C32:09, 0x1€33:03 [»_111], 0x1C33:06, 0x1C33:09
[»_111] werden mit den maximal gemessenen Werten
aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlickgesetzt
1C32:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der Outputs |UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:0B SM event missed Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIO- |UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
counter NAL (nur im DC Mode)
1C32:0C Cycle exceeded coun- |Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL |UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
ter (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)
1C32:0D Shift too short counter |Anzahl der zu kurzen Abstande zwischen SYNCO und |UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
SYNC1 Event (nur im DC Mode)
1C32:20 Sync error Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht kor- |BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
rekt (Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nur im
DC Mode)
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Index 1C33 SM input parameter
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C33:0 SM input parameter Synchronisierungsparameter der Inputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C33:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (0y,)
* 3:DC - Synchron with SYNC1 Event
1C33:02 Cycle time wie 0x1C32:02 [» 110] UINT32 RW 0x0003D090
(2500004,)
1C33:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs  |UINT32 RO 0x00001C52
(in ns, nur DC-Mode) (72504,,)
1C33:04 Sync modes supported|Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x4808
« Bit 0: Free Run wird unterstitzt (18440,.;)
» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
(Outputs vorhanden)
» Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstutzt
(keine Outputs vorhanden)
» Bit2-3 = 01: DC-Mode wird unterstitzt
» Bit 4-5=01: Input Shift durch lokales Ereignis
(Outputs vorhanden)
» Bit4-5 = 10: Input Shift mit SYNC1 Event (keine
Outputs vorhanden)
» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08 [P _110] oder
0x1C33:08)
1C33:05 Minimum cycle time wie 0x1C32:05 [» 110] UINT32 RO 0x0001E848
(1250004,)
1C33:06 Calc and copy time Zeit zwischen Einlesen der Eingadnge und Verfigbar- |UINT32 RO 0x00000000
keit der Eingange fiir den Master (in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C33:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00001C52
(72504,,)
1C33:08 Command wie 0x1C32:08 [» 110] UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
1C33:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der Eingan- |UINT32 RO 0x00001C52
ge (in ns, nur DC-Mode) (72504,)
1C33:0B SM event missed wie 0x1C32:11 [»_110] UINT16 RO 0x0000 (0y,)
counter
1C33:0C Cycle exceeded coun- |wie 0x1C32:12 [»_110] UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
ter
1C33:0D Shift too short counter |wie 0x1€32:13 [» 110] UINT16 RO 0x0000 (0g,)
1C33:20 Sync error wie 0x1C32:32 [» 110] BOOLEAN RO 0x00 (Oys,)
Index FO0O0 Modular device profile
Index (hex) [Name Bedeutung Datentyp Flags Default
F000:0 Modular device profile |Allgemeine Informationen des Modular Device Profiles |UINT8 RO 0x02 (24,)
F000:01 Module index distance |Indexabstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (164,)
F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0004 (4,,)
modules
Index FO08 Code word
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word reserviert UINT32 RW 0x00000000

(Odez)

EP7211-003x
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Index FO10 Module list

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F010:0 Module list Maximaler Subindex UINT8 RW 0x04 (4,)
F010:01 Sublndex 001 Profilnummer Encoder Profile UINT32 RW 0x00000201
(51 3dez)
F010:02 Subindex 002 Profilnummer Servo Drive UINT32 RW 0x000002E6
(742dez)
F010:03 Sublndex 003 UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
F010:04 Subindex 004 Profilnummer Fahrwegsteuerung UINT32 RW 0x000002EE
(750dez)

Index FB40 Memory interface

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
FB40:0 Memory interface Maximaler Subindex UINT8 RO 0x03 (3,)
FB40:01 Address reserviert UINT32 RW 0x00000000
(Ogez)
FB40:02 Length reserviert UINT16 RW 0x0000 (0y,)
FB40:03 Data reserviert OCTET- RW {0}
STRINGI8]
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5.9 Objektbeschreibung (DS402)

EtherCAT XML Device Description

o

1 Die Darstellung entspricht der Anzeige der CoE-Objekte aus der EtherCAT XML Device Descripti-
on. Es wird empfohlen, die entsprechende aktuellste XML-Datei im Download-Bereich auf der
Beckhoff Website herunterzuladen und entsprechend der Installationsanweisungen zu installieren.

Parametrierung liber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

o

1 Die Parametrierung der Box wird Uber den CoE - Online Reiter (mit Doppelklick auf das entspre-
chende Objekt) bzw. Uiber den Prozessdatenreiter (Zuordnung der PDOs) vorgenommen. Beachten
Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinweise:
- StartUp-Liste fiihren fir den Austauschfall
- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary, Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung
- "CoE-Reload" zum Zurlicksetzen der Veranderungen

Beschadigung des Gerates moglich!

Es wird dringend davon abgeraten, die Einstellungen in den CoE-Objekten zu andern wahrend die Achse
aktiv ist, da die Reglung beeintrachtigt werden kdnnte.
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5.9.1

Konfigurationsdaten

Index 2002 Amplifier Settings

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
2002:0 Amplifier Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x49 (734,)
2002:11 Device type 1: Servo drive (nicht anderbar) UINT32 RW 0x00000001 (14,)
2002:12* Current loop integral ti- |Integralanteil Stromregler UINT16 RW 0x000A (104,)
me Einheit: 0,1 ms
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])
2002:13* Current loop proportional | Proportionalanteil Stromregler UINT16 RW 0x0064 (100,,,)
gain Einheit: 0,1 V/A
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [P 54])
2002:14 Velocity loop integral ti- |Integralanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000032
me Einheit: 0,1 ms (504e,)
2002:15 Velocity loop proportio- |Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW 0x00000096
nal gain Einheit: mA / (rad/s) (150¢,)
2002:17 Position loop proportio- |Proportionalanteil Positionsregler UINT32 RW 0x0000000A
nal gain Einheit: (rad/s) / rad (10ge2)
2002:19 Nominal DC link voltage |Nenn-Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000BB80
Einheit: mV (48000,,)
2002:1A Min DC link voltage Minimale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x00001A90
Einheit: mV (6800;)
2002:1B Max DC link voltage Maximale Zwischenkreisspannung UINT32 RW 0x0000EAB0
Einheit: mV (60000,,)
2002:29 Amplifier I2T warn level |I1*T-Modell Warnschwelle UINT8 RW 0x50 (804,)
Einheit: %
2002:2A Amplifier 12T error level |I?T-Modell Fehlerschwelle UINT8 RW 0x69 (105,,,)
Einheit: %
2002:2B Amplifier temperature Ubertemperatur Warnschwelle UINT16 RW 0x0320 (8004,)
warn level Einheit: 0,1 °C
2002:2C Amplifier temperature er- |Ubertemperatur Fehlerschwelle UINT16 RW 0x03E8 (1000,,,)
ror level Einheit: 0,1 °C
2002:31 Velocity limitation Drehzahlbegrenzung UINT32 RW 0x00040000
Einheit: 1/min (262144,.,)
2002:32 Short circuit brake dura- |Max. Dauer der Anker-Kurzschluss-Bremse UINT16 RwW 0x03E8 (1000,,,)
tion max Einheit: ms
2002:33 Stand still window Stillstandsfenster UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
Einheit: 1/min
2002:41 Low-pass filter frequency | Lastfilterfrequenz UINT16 RW 0x0140 (3204,)
Einheit: Hz
Es kénnen folgende Werte eingestellt werden:
0 Hz = Aus
160 Hz
320 Hz
2002:49 Halt ramp deceleration |Verzégerung der Drehzahl-Halterampe UINT32 RW 0x0000F570
Einheit: 0,1 rad / s? (62832,)
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Index (hex) |[Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

2002:53 Position loop proportio-

nal gain

Proportionalanteil Positionssregler
Einheit: mA / (rad/s)

UINT32

RwW

0x00000000 (0 4,)

2002:54 Feature bits

Die einstellbaren Motorstromwerte kénnen als Schei-
telwert oder Effektivwert interpretiert werden. Das Fea-

ture Bit (2002:54 [»_114]) ermdglicht die Umstellung.

Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default)
Effektivwert — Bit 0 = 1

normaler Ausgangsstrom — Bit 1 = 0 (default)
erhoéhter Ausgangsstrom — Bit 1 =1

Daraus lassen sich folgende Kombinationen in einstel-
len:

04e; — normaler Ausgangsstrom in Scheitelwert inter-
pretiert

1¢e; — Normaler Ausgangsstrom in Effektivwert inter-
pretiert

24, — erhohter Ausgangsstrom in Scheitelwert inter-
pretiert

3 4. — erhohter Ausgangsstrom in Effektivwert inter-
pretiert

UINT32

RwW

0x00000000 (0 ¢,)

2002:55 Select info data 1

Auswahl "Info data 1"

Hier kann eine zusatzliche Information in die zykli-
schen Prozessdaten angezeigt werden. Folgende In-
formationen stehen zur Auswahl.

Torque current (filtered 1ms) [1000stel vom rated cur-
rent]

DC link voltage [mV]

PCB temperature [0,1 °C]

Errors:

Bit0:
Bit1:

ADC Error
Overcurrent
Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

Bit8: Watchdog

Warnings:

Bit2:
Bit3:
Bit4:
Bit5:

Undervoltage
Overvoltage
Overtemperature
12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

12T Motor [%]

12T Amplifier [%]

Input Level:

BitO: Digital Input 1 Level
Bit1: Digital Input 2 Level
Bit8: HWE Level

Feature Bits:
Bit0: Referenced (Parameter 2010:02 [»_119])

UINT8

RwW

0x00 (0 4,)
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Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
2002:56 Select info data 2 Auswabhl "Info data 2" UINT8 RW 0x00 (0 ¢,)

Hier kann eine zusatzliche Information in die zykli-
schen Prozessdaten angezeigt werden. Folgende In-
formationen stehen zur Auswahl.

Torque current (filtered 1ms) [1000stel vom rated cur-
rent]

DC link voltage [mV]

PCB temperature [0,1 °C]

Errors:

Bit0: ADC Error

Bit1: Overcurrent
Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

Bit8: Watchdog

Warnings:

Bit2: Undervoltage
Bit3: Overvoltage
Bit4: Overtemperature
Bit5: 12T Amplifier
Bit6: 12T Motor

Bit7: Encoder

12T Motor [%]

12T Amplifier [%]

Input Level:

BitO: Digital Input 1 Level
Bit1: Digital Input 2 Level
Bit8: HWE Level

Feature Bits:
Bit0: Referenced (Parameter 2010:02 [»_119])

*) siehe Index 2059 OCT Nameplate
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Index 2003 Motor Settings

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

2003:0

Motor Settings

Maximaler Subindex

UINT8

RO

0x2D (45,,)

2003:11*

Max current

Spitzenstrom
Einheit: mA

Die einstellbaren Motorstromwerte kdnnen als Schei-
telwert oder Effektivwert interpretiert werden. Das Fea-
ture Bit (2002:54 [»_114]) ermdglicht die Umstellung.
Scheitelwert — Bit 0 = 0 (default)

Effektivwert — Bit 0 = 1

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-

der [ 54))

UINT32

RW

0x00001770
(60004,

2003:13*

Motor pole pairs

Anzahl der Polpaare

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.

(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])

UINT8

RW

0x03 (3qe2)

2003:15*

Commutation offset

Kommutierungs-Offset (zwischen elektrischer Nullposi-
tion und mechanischer Single-Turn Nullposition)
Einheit: °

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betrof-

fen. (siehe Automatisches Scannen der elektr. Typen-
schilder [» 54])

INT16

RW

0x0000 (04.,)

2003:16”

Torque constant

Drehmoment-Konstante
Einheit: mMNm /A

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.

(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])

UINT32

RW

0x00000000
(Odez)

2003:18*

Rotor moment of iner-
tia

Massentragheitsmoment des Motors
Einheit: g cm"2

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-

der [ 54))

UINT32

RW

0x00000000
(Ocez)

2003:19*

Winding inductance

Induktivitat
Einheit: 0,1 mH

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-

der [ 54))

UINT16

RW

0X000E (14,,,)

2003:29

Motor 12T warn level

12T-Modell Warnschwelle
Einheit: %

UINT8

RW

0x50 (804,,)

2003:2A

Motor 12T error level

12T-Modell Fehlerschwelle
Einheit: %

UINT8

RW

0x69 (105,.,)

2003:2B*

Motor Temperature
warn level

Ubertemperatur Warnschwelle
Einheit: 0,1 °C

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-

der [ 54))

UINT16

RW

0x0000 (0,,,)

2003:2C*

Motor Temperature er-
ror level

Ubertemperatur Fehlerschwelle
Einheit: 0,1 °C
Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.

(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])

UINT16

RW

0x0000 (0,,,)

2003:2D*

Motor thermal time
constant

Thermische Zeitkonstante
Einheit: 0,1 s

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.

(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])

UINT16

RW

0x0028 (40,.,)

*) siehe Index 2059 OCT Nameplate

EP7211-003x

Version: 1.8

117



Inbetriebnahme

BECKHOFF

Index 2004 Brake Settings

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

2004:0

Brake Settings

Maximaler Subindex

UINT8

RO

0x14 (204,)

2004:01

Manual override (re-
lease)

Manuelles Lésen der Motorhaltebremse

BOOLEAN

RW

0x00 (Odez)

2004:11*

Release delay

Zeit, die die Haltebremse zum Offnen (Lésen) benétigt,
nachdem die Spannung angelegt wurde

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.

(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [» 54])

UINT16

RW

0x0000 (0y.,)

2004:12*

Application delay

Zeit, die die Haltebremse zum SchlieRen (Halten) be-
notigt, nachdem die Spannung abgeschaltet wurde

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betroffen.

(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])

UINT16

RW

0x0000 (0y.,)

2004:13

Emergency application
timeout

Zeit, die der Verstarker abwartet, bis die Drehzahl
nach Halt-Anforderung (Solldrehzahl 0 nach Halteram-
pe oder Torque off) das Stillstandfenster erreicht. Bei
Uberschreiten der eingestellten Wartezeit wird die Hal-
tebremse unabhangig von der Drehzahl ausgel6st.

Hinweis:

Bei rotatorischen Achsen und der Einstellung Torque
off fir den Fehlerfall muss dieser Parameter mindes-
tens auf die langste Zeit des ,Austrudelns” der Achse
angepasst werden.

Bei hangenden Achsen und der Einstellung Torque off
fur den Fehlerfall sollte dieser Parameter auf eine sehr
kurze Zeit eingestellt werden, um ein weites Absacken
der Achse/Last zu verhindern.

UINT16

RW

0x0000 (04,)

2004:14*

Brake moment of iner-
tia

Massentragheitsmoment der Bremse
Einheit: g cm”"2

Dieser Wert ist vom Automatischen Scannen betrof-

fen. (siehe Automatisches Scannen der elektr. Typen-
schilder [»_54])

UINT16

RW

0x0000 (0y.,)

*) siehe Index 2059 OCT Nameplate
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Index 2010 Feedback Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2010:0 Feedback Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19,)
2010:01 Invert feedback directi- | Zahlrichtung invertieren BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
on
2010:02 Referenced Die Box setzt diesen Parameter in zwei Fallen auf BOOLEAN RW 0x00 (0Oge,)
FALSE:
»  Wenn ein Motor mit einer anderen Seriennummer
erkannt wurde.
* Wenn ein Motor mit Singleturn-Geber
angeschlossen wurde.
Wenn Sie diese Funktion nutzen wollen, setzen Sie
den Parameter auf TRUE und liberwachen Sie ihn.
Der Wert dieses Parameters bleibt erhalten, wenn die
Spannungsversorgung unterbrochen wird.
2010:11 Device type 3: OCT (nicht &nderbar) UINT32 RW 0x00000003
(sdez)
2010:12 Singleturn bits Anzahl der Singleturn-Bits [> 44] UINT8 RW 0x14 (204,)
2010:13 Multiturn bits Anzahl der Multiturn-Bits [> 44] UINT8 RW 0x0C (124,)
2010:14 Observer bandwidth  |Bandbreite des Drehzahlbeobachters [Hz] UINT16 RW 0x01F4
(500dez)
2010:15 Observer feed-forward |Lastverhaltnis [%] UINT8 RW 0x01 (Oge,)
100 % = Lastfrei
50 % = Massentragheitsmomente von An- und Abtrieb
sind gleich
2010:17 Position Offset UINT32 RW 0x00000000
(Odez)
Index 2018 OCT Settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2018:0 OCT Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x03 (3,)
2018:01 Enable auto config Nach dem Einlesen des elektronischen Typenschilds |BOOLEAN RW 0x00 (0ge,)
wird automatisch konfiguriert
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
2018:02 Reconfig identical mo- |Bei Austausch identischer Motoren wird nach dem Ein- BOOLEAN RW 0x00 (0Oqe,)
tor lesen des elekronischen Typenschilds automatisch
neu konfiguriert. Enable autoconfig muss eingeschaltet
sein.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [ 54])
2018:03 Reconfig non-identical |Bei Austausch nicht-identischer Motoren wird nach BOOLEAN RW 0x00 (0Oye,)
motor dem Einlesen des elekronischen Typenschilds auto-
matisch neu konfiguriert. Enable autoconfig muss ein-
geschaltet sein.
(siehe Automatisches Scannen der elektr. Typenschil-
der [»_54])
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5.9.2 Konfigurationsdaten (herstellerspezifisch)
Index 2020 Vendor data
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2020:0 Vendor data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x15 (214,)
2020:11 Amplifier peak current |Spitzenstrom des Verstarkers (Scheitelwert) UINT32 RW 0x00001F40
Einheit: mA (80004,)
2020:12 Amplifier rated current |Nennstrom des Verstarkers (Scheitelwert) UINT32 RW 0x00000FAQ
Einheit: mA (40004,)
2020:13 Amplifier thermal time |Thermische Zeitkonstante des Verstarkers UINT16 RW 0x0023 (35¢,)
constant Einheit: 0,1 ms
2020:14 Amplifier overcurrent |Schwellwert fur Kurzschlusserkennung UINT32 RW 0x00002EEO
threshold Einheit: mA (12000,)
2020:15 Max rotary field fre- Max. Drehfeldfrequenz UINT16 RW 0x0257
quency Einheit: Hz (599¢,)
5.9.3 Kommando-Objekt
Index FBOO Command
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
FBO00:0 Command Maximaler Subindex UINT8 RO 0x03 (34,)
FBO00:01 Request reserviert OCTET- RW {0}
STRING|2]
FB00:02 Status reserviert UINT8 RO 0x00 (0Oge,)
FB00:03 Response reserviert OCTET- RO {0}
STRING[4]
5.9.4 Eingangsdaten/Ausgangsdaten
Index 2001 Outputs
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2001:0 Outputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (174,)
2001:11 Torque offset Offset des Drehmoment-Wertes INT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Der Wert wird in 1000stel vom rated current angege-
ben.
Formel fur Index 0x2002:54 =0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x2003:16)
Formel fiir Index 0x2002:54 = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x2003:16)
Index 2008 Inputs
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2008:0 Inputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x02 (24,)
2008:01 Info data1 Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
0x2002:55)
2008:01 Info data2 Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
0x2002:56)
Index 603E TxPDO Data invalid
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
603E:0 TxPDO Data invalid Max. Subindex UINT8 RO 0x02 (24,)
603E:02 Position actual value |0: Die aktuelle Position ist gliltig BOOLEAN RO P 0
1: Die aktuelle Position ist ungultig
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Index 6040 Controlword

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6040:0

Controlword

DS402 Controlword
Bit 0: Switch on

Bit 1: Enable voltage
Bit 2: reserved

Bit 3: Enable operation
Bit 4 - 6: reserved

Bit 7: Fault reset

Bit 8 - 15: reserved

UINT16

RO

0x0000 (0,,)

Index 6041 Statusword

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6041:0

Statusword

DS402 Statusword

Bit 0: Ready to switch on

Bit 1: Switched on

Bit 2: Operation enabled

Bit 3: Fault

Bit 4: reserved

Bit 5: reserved

Bit 6: Switch on disabled

Bit 7: Warning

Bit 8 + 9: reserved

Bit 10: TxPDOToggle (An-/Abwahl tiber 0x60DA
[»_124])

Bit 11: Internal limit active

Bit 12: Drive follows the command value
Bit 13 - 15: reserved

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

Index 605E Fault reaction option code

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

605E:0

Fault reaction option
code

0: Disable drive function, motor is free to rotate

1: Slow down by slow down ramp

ENUM16BIT

RW

0

Index 6060 Modes of operation

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6060:0

Modes of operation

erlaubte Werte:

0x08: Cyclic synchronous position mode (CSP)

0x09: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)

0x0A: Cyclic synchronous torque mode (CST)

0x0B: Cyclic synchronous torque mode with commuta-
tion angle (CSTCA)

UINT8

RW

0x00 (Oce)

Index 6061 Modes of operation display

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6061:0

Modes of operation
display

erlaubte Werte:

8: Cyclic synchronous position mode (CSP)
9: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)
10: Cyclic synchronous torque mode (CST)

11: Cyclic synchronous torque mode with commutation
angle (CSTCA)

UINT8

RO

0x00 (0ye,)

Index 6064 Position actual value

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6064:0

Position actual value

Position
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre-
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden

UINT32

RO

0x00000000
(Odez)
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Index 6065 Following error window

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6065:0

Following error window

Schleppabstandsiiberwachung: Schleppfehlerfenster
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre-
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden

OxFFFFFFFF (-14,) = Schleppabstandsiiberwachung
aus

Jeder andere Wert = Schleppabstandsiiberwachung
ein

UINT32

RO

OXFFFFFFFF
('1 dez)

Index 6066 Following error time out

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6066:0

Following error time
out

Schleppabstandsiiberwachung: Timeout
Einheit: ms

Ist der Schleppfehler gréRer als das Schleppfehler-
fenster, fur eine Zeit, die groRer ist als der Timeout,

flihrt das zu einer Fehlerreaktion.

UINT16

RO

0x0000 (0y.,)

Index 606C Velocity actual value

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

606C:0

Velocity actual value

Anzeige des aktuellen Geschwindigkeitswerts

INT32

RO

0x00000000
(Odez)

Index 6071 Target torque

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6071:0

Target torque

This object shall indicate the configured input value for
the torque controller.

Der Wert wird in 1000stel vom rated current angege-
ben.

Formel fur Index 0x2002:54 = 0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x2003:16)

Formel fiir Index 0x2002:54 = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x2003:16)

INT16

RO

0x0000 (0,,,)

Index 6072 Max torque

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6072:0

Max torque

This object limits the target torque for the torque con-
troller (bipolar limit).

Der Wert wird in 1000stel vom rated current angege-
ben.

Formel furr Index 0x2002:54 = 0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
\2)) x torque constant (0x2003:16)

Formel fir Index 0x2002:54 = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x2003:16)

UINT16

RW

Ox7FFF
(32767 4,)

Index 6075 Motor rated curr

ent

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

6075:0

Motor rated current

Motor-Nennstrom
Einheit: mA

UINT32

RW

0x000003E8
(1 Ooodez)
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Index 6077 Torque actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6077:0 Torque actual value This object shall provide the actual value of the torque. |INT16 RO 0x0000 (0ye,)
Der Wert wird in 1000stel vom rated current angege-
ben.
Formel fir Index 0x2002:54 = 0 :
M = ((Torque actual value / 1000) x (rated current /
V2)) x torque constant (0x2003:16)
Formel fiir Index 0x2002:54 = 1 :
M = ((Torque actual value / 1000) x rated current)) x
torque constant (0x2003:16)
Index 6079 DC link circuit voltage
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
6079:0 DC link circuit voltage |Zwischenkreisspannung g UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
Index 607A Target position
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
607A:0 Target position This object shall provide the actual position. UINT32 RO 0x00000000
Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden
Index 6080 Max motor speed
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6080:0 Max motor speed Drehzahlbegrenzung UINT32 RW 0x00040000
Einheit: 1/ min (262144,.,)
Index 608F Position encoder resolution
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
608F:0 Position encoder reso- |Dieses Objekt stellt die konfigurierten Encoderinkre- UINT8 RO 0x02 (24,)
lution mente und Anzahl der Motorumdrehungen dar. Die
“Position encoder resolution” wird mit folgender Formel
berechnet:
Position encoder resolution =
(Encoderinkremente / Motorumdrehungen)
608F:01 Sublndex 001 Encoderinkremente UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
608F:02 Sublindex 002 Motorumdrehungen UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
Index 6090 Velocity Encoder Resolution
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6090:0 Velocity Encoder Re- |Anzeige der konfigurierten Encoder-Inkremente/s und |UINT32 RO 0x00000000
solution Motorumdrehungen/s. (Ogez)
Die "Velocity Encoder Resolution" wird nach folgender
Formel berechnet:
Velocity Encoder Resolution =
(encoder_increments / s ) / (motor_revolutions / s)
Index 60B2 Torque offset
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60B2:0 Torque offset Offset des Drehmoment-Wertes UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Index 60B8 Touch probe function
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60B8:0 Touch probe function |Touch probe function byte UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
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Index 60B9 Touch probe status

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60B9:0 Touch probe status Touch probe status byte UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Index 60BA Touch probe 1 positive edge
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60BA:0 Touch probe 1 positive |Positiver Positionswert von TP 1 INT32 RO 0x00000000
edge Einheit :der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden
Index 60BB Touch probe 1 negative edge
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60BB:0 Touch probe 1 negati- |Negativer Positionswert von TP 1 INT32 RO 0x00000000
ve edge Einheit :der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden
Index 60BC Touch probe 2 positive edge
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60BC:0 Touch probe 2 positive |Positiver Positionswert von TP 2 INT32 RO 0x00000000
edge Einheit :der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden
Index 60BD Touch probe 2 negative edge
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60BD:0 Touch probe 2 negati- |Negativer Positionswert von TP 2 INT32 RO 0x00000000
ve edge Einheit :der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden
Index 60C2 Interpolation time period
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60C2:0 Interpolation time peri- |Maximaler Subindex x UINT8 RO 0x02 (24,)
od
60C2:01 Interpolation time peri- |Anzeige des Interpolations Zeitraums (sub-index 0x01) [UINT8T8 RO 0x00 (Oge,)
od value der Wert wird in 1Q(nterpolationtime index) (Sakinden) angege-
60C2:02 Interpolation time in- | 2€N- o ) o INT8 RO 0%00 (Og,)
dex Der Interpolation time index (sub-index 0x02) ist dime-
sionslos
Index 60D9 Supported functions
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60D9:0 Supported functions  |Angabe der vom Gerat unterstitzten Funktionen UINT3232 RO 0x00000000
(Odez)
Index 60DA Function settings
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60DA:0 Function settings Aktiviert / Deaktiviert unterstiitzte Funktionen. UINT32 RW 0x00000000
Bit 0: Enable TxPDOToggle-Bit in Statusword: Bit 10 (Ocez)
Bit 1: Enable input cycle counter in Statusword: Bit 13
Bit 2-31: reserved
Index 60EA Commutation angle
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60EA:0 Commutation angle Kommutierungs-Winkel (fir CSTCA Modus) UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 5,49 * 10-3 °
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Index 60F4 Following error actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60F4:0 Following error actual |Schleppfehler INT32 RO 0x00000000
value Einheit: der angegebene Wert muss mit dem entspre- (Ogez)
chenden Skalierungsfaktor multipliziert werden
Index 60FF Target velocity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
60FF:0 Target velocity Konfigurierte Ziel-Geschwindigkeit INT32 RO 0x00000000
Die Geschwindigkeitsskalierung kann dem Objekt (Ogez)
0x6090 ("Velocity encoder resolution") entnommen
werden
Index 6403 Motor catalogue number
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6403:0 Motor catalogue num- |Ist der Order Code aus dem elektronischen Typen- STRING RO
ber schild des Motors, z. B. AM8121-0F20-0000
Index 6502 Supported drive modes
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
6502:0 Supported drive mo-  |Angabe der unterstutzten Betriebsmodi. (DS402 Ob-  |UINT32 RO 0x00000000
des ject 0x6502) (Oce2)
Es werden nur die Modi CSV, CST, CSTCA und CSP
unterstutzt
Bit 0: PP
Bit 1: VL
Bit 2: PV
Bit 3: TQ
Bit4: R
Bit 5: HM
Bit 6: IP
Bit 7: CSP
Bit 8: CSV
Bit 9: CST
Bit 10: CSTCA
Bit 11-15: reserved
Bit 16-31: Manufacturer-specific
5.9.5 Informations-/Diagnostikdaten
Index 10F3 Diagnosis History
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F3:0 Diagnosis History Maximaler Subindex UINT8 RO 0x37 (554,)
10F3:01 Maximum Messages |Maximale Anzahl der gespeicherten Nachrichten Es UINT8 RO 0x00 (Oys,)
kénnen maximal 50 Nachrichten gespeichert werden
10F3:02 Newest Message Subindex der neusten Nachricht UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
10F3:03 Newest Acknowledged |Subindex der letzten bestatigten Nachricht UINT8 RW 0x00 (Oge,)
Message
10F3:04 New Messages Availa- | Zeigt an, wenn eine neue Nachricht verfligbar ist BOOLEAN RO 0x00 (Oye,)
ble
10F3:05 Flags ungenutzt UINT16 RW 0x0000 (0y,)
10F3:06 Diagnosis Message Nachricht 1 OCTET- RO {0}
001 STRINGI[28]
10F3:37 Diagnosis Message Nachricht 50 OCTET- RO {0}
050 STRINGI28]
Index 10F8 Actual Time Stamp
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
10F8:0 Actual Time Stamp Zeitstempel UINT64 RO
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Index 2030 Amplifier Diag data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

2030:0 Amplifier Diag data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)

2030:11 Amplifier 12T tempera- |12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0ge,)

ture Einheit: %

Index 2031 Motor Diag data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

2031:0 Motor Diag data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19,)

2031:11 Motor 12T temperature |12T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0ge,)
Einheit: %

2031:13 Motor temperature Temperatur-Auslastung UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: °

Index 2040 Amplifier Info data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

2040:0 Amplifier Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x12 (184,)

2040:11 Amplifier temperature |Interne Temperatur der Box UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: 0,1 °C

2040:12 DC link voltage Zwischenkreisspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)

Index 2041 Info data

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

2041:0 Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x11 (17 4,)

2041:11 Auxiliary voltage Hilfsspannung UINT32 RO 0x00000000

(10V) Einheit: mV (Ogez)

Index 2058 OCT Info data

(diese Daten werden immer automatisch aus dem elektronischen Typenschild des Motors eingelesen und
dienen rein informativen Zwecken)
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Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

2058:0 OCT Info data Maximaler Subindex UINT8 RO 0x20 (324,)

2058:11 Encoder Type Feedbacktyp UINT16 RO 0x0000 (0y,)
2: Dreh-Encoder, unipolare Zahlung

2058:12 Resolution Auflésung des Feedbacks UINT32 RO 0x00000000
Einheit: Schritte pro Umdrehung (Ogez)

2058:13 Range Arbeitsbereich des Feedbacks. Beim Verlassen dieses |UINT32 RO 0x00000000
Bereichs gibt es einen Uberlauf der Position. (Ogez)
Einheit: Umdrehungen

2058:14 Type Code Name Name des Feedbacks STRING RO

2058:15 Serial No Seriennummer des Feedbacks STRING RO

2058:16 Firmware Revision No |Revision der Firmware STRING RO

2058:17 Firmware Date Datum der Firmware STRING RO

2058:18 EEPROM Size EEPROM Grofte UINT16 RO 0x0000 (0q,)

2058:19 Temperature Temperatur INT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: 0,1°

2058:1A LED Current Strom der Feedback-LED UINT16 RO 0x0000 (0g,)
Einheit: 0,1 mA

2058:1B Supply voltage Versorgungsspannung des Feedbacks UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)

2058:1C Life- time Betriebsstundenzahler UINT32 RO 0x00000000
Einheit: Minuten (Ogez)

2058:1D Received Signal Empfangssignalstarke an der Klemme UINT16 RO 0x0000 (0ye,)

Strength Indicator Einheit: %
2058:1E Slave Received Signal |Empfangssignalstarke am Geber UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Strength Indicator Einheit: %

2058:1F Line delay Laufzeit des Signals im Kabel UINT16 RO 0x0000 (0ge,)
Einheit: ns

2059:20 Encoder position offset | Im Motor-Feedback abgespeicherter Positionsoffset UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)

Index 2059 OCT Nameplate

Die in diesem Index beschriebenen Parameter werden immer aus dem elektronischen Typenschild des
angeschlossenen Motors gelesen. Aus diesen Parametern ergeben sich die in diesem Kapitel mit Sternchen
(*) markierten Parameter automatisch, wenn das Automatische Scannen des elektronischen Typenschild
eingeschaltet ist (Index 0x2018).
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Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
2059:0 OCT Nameplate Maximaler Subindex UINT8 RO 0x24 (36,)
2059:01 Motor vendor Motorhersteller STRING RO
2059:02 Electric motor type Motortyp STRING RO
2059:03 Serial No Seriennummer STRING RO
2059:04 Order code Bestellnummer STRING RO
(Auf diesen Index wird beim Autoconfig gepriift, ob der
Motor identisch zum Vorganger ist)
2059:05 Motor construction Art des Motors STRING RO
2059:06 Pole pairs Polpaarzahl UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
2059:07 Standstill current (rms) |Effektiver Haltestrom UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mA (Ogez)
2059:08 Rated current (rms) Effektiver Nennstrom UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mA (Ogez)
2059:09 Peak current (rms) Effektiver Spitzenstrom UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mA (Ogez)
2059:0A Nominal voltage (rms) |Effektive Nennspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
2059:0B Max voltage (rms) Maximale Spannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
2059:0C Max winding du/dt Maximal zuldssige Spannungsanstieg an der Spule UINT32 RO 0x00000000
Einheit: kV/s (Ogez)
2059:0D Max torque Maximales Drehmoment UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
Einheit: mNm
2059:0E Torque constant Drehmoment-Konstante UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: mMNm /A
2059:0F EMK (rms) Gegenspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV / (1/min) (Ogez)
2059:10 Winding resistance Spulenwiderstand UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Ph-Ph 20°C Einheit: mOhm
2059:11 Ld Ph-Ph Induktivitat in Flussrichtung UINT16 RO 0x0000 (0ge;)
Einheit: 0,1 mH
2059:12 Lq Ph-Ph Induktivitat in momentbildene Richtung UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: 0,1 mH
2059:13 Max speed Maximale Geschwindigkeit UINT32 RO 0x00000000
Einheit: 1/min (Ogez)
2059:14 Moment of inertia Massentragheitsmoment UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: g cm”"2
2059:15 T motor warn limit Warnungsschwelle Motortemperatur UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
Einheit: 0,1 °C
2059:16 T motor shut down Fehlerschwelle Motortemperatur UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: 0,1°C
2059:17 Time constant i2t Zeitkonstante 12T-Modell UINT16 RO 0x0000 (0y4,)
Einheit: s
2059:18 Motor thermal constant| Thermische Zeitkonstante des Motors UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: s
2059:1B Brake type Typ der Bremse STRING RO
* no Brake
» holding Brake
2059:1C Min brake voltage Minimale Bremsspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
2059:1D Max brake voltage Maximale Bremsspannung UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mV (Ogez)
2059:1E Min brake monitor cur- |Minimaler Strom fiir die Uberwachung der Bremse UINT32 RO 0x00000000
rent Einheit: mA (Ogez)
2059:1F Brake holding torque |Haltemoment der Bremse UINT32 RO 0x00000000
Einheit: mNm (Ogez)
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Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
2059:20 Brake T on Zeit bis die Bremse anzieht UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
Einheit: ms
2059:21 Brake T off Zeit bis die Bremse |0st UINT16 RO 0x0000 (0qe,)
Einheit: ms
2059:22 Brake reduced holding |Reduzierte Spannung der Bremse UINT32 RO 0x00000000
voltage Einheit: mV (Ogez)
2059:23 Brake time to red. hol- |Zeit ab der die Bremse mit reduzierter Spannung halt |UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
ding volt. Einheit: ms
2059:24 Motor temp sensor Anschluss des Temperatursensors Feedback port STRING RO
connection (nicht anderbar)
5.9.6 Standardobjekte
Index 1000 Device type
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word ent- |UINT32 RO 0x00000192
halt das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi-Word (402,,)
enthalt das Modul Profil entsprechend des Modular
Device Profile.
Index 1001 Error register
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1001:0 Error register UINT8 RO 0x00 (Oye,)
Index 1008 Device name
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EP7211-0034 /
EP7211-0035
Index 1009 Hardware version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO
Index 100A Software version
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO
Index 1018 Identity
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (44,)
1018:01 Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002
(zdez)
1018:02 Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x1C2B4052
(472596562,.,)
1018:03 Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low- UINT32 RO 0x00000000
Word (Bit 0-15) kennzeichnet die Sonderklemmennum- (Ogez)
mer, das High-Word (Bit 16-31) verweist auf die Gera-
tebeschreibung
1018:04 Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Byte  |UINT32 RO 0x00000000

(Bit 0-7) des Low-Words enthalt das Produktionsjahr,
das High-Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt die
Produktionswoche, das High-Word (Bit 16-31) ist 0

(Odez)
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Index 1600 DS402 RxPDO-M

ap Controlword

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1600:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (14,)
Controlword

1600:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x6040:00, 16

Index 1601 DS402 RxPDO-Map Target velocity

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1601:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14,)
Target velocity

1601:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60FF:00, 32

Index 1602 DS402 RxPDO-Map Target torque

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1602:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14,)
Target torque

1602:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x6071:00, 16

Index 1603 DS402 RxPDO-Map Commutation angle

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1603:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (146,)
Commutation angle

1603:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO O0x60EA:00, 16

Index 1604 DS402 RxPDO-Map Torque limitation

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1604:0 DS402 RxPDO-Map |PDO Mapping RxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Torque limitation

1604:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x6072:00, 16

Index 1605 DS402 RxPDO-Map Torque offset

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1605:0 DS402 RxPDO-Map |PDO Mapping RxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Torque offset

1605:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x2001:11, 16

Index 1606 DS402 RxPDO-Map Target position

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1606:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Target position

1606:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x607A:00, 32

Index 1607 DS402 RxPDO-Map Touch probe function

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1607:0 DS402 RxPDO-Map  |PDO Mapping RxPDO 8 UINT8 RO 0x01 (146,)
Touch probe function

1607:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60B8:00, 16

Index 1A00 DS402 TxPDO-Map Statusword

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default

1A00:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Statusword

1A00:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x6041:00, 16
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Index 1A01 DS402 TxPDO-Map Position actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A01:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14,)
Position actual value
1A01:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x6064:00, 32
Index 1A02 DS402 TxPDO-Map Velocity actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A02:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14,)
Velocity actual value
1A02:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x606C:00, 32
Index 1A03 DS402 TxPDO-Map Torque actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A03:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (14,)
Torque actual value
1A03:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x6077:00, 16
Index 1A04 DS402 TxPDO-Map Following error actual value
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A04:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (146,)
Following error actual
value
1A04:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60F4:00, 32
Index 1A05 DS402 TxPDO-Map Touch probe status
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A05:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14,)
Touch probe status
1A05:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60B9:00, 16
Index 1A06 DS402 TxPDO-Map Touch probe 1 positive edge
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A06:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (14,)
Touch probe 1 positive
edge
1A06:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60BA:00, 32
Index 1A07 DS402 TxPDO-Map Touch probe 1 negative edge
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A07:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 8 UINT8 RO 0x01 (14,)
Touch probe 1 negati-
ve edge
1A07:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60BB:00, 32
Index 1A08 DS402 TxPDO-Map Touch probe 2 positive edge
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A08:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 9 UINT8 RO 0x01 (146,)
Touch probe 2 positive
edge
1A08:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60BC:00, 32
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Index 1A09 DS402 TxPDO-Map Touch probe 2 negative edge

Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1A09:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 10 UINT8 RO 0x01 (1462)
Touch probe 2 negati-
ve edge
1A09:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x60BD:00, 32
Index 1A0B DS402 TxPDO-Map Info data 1
Index Name Bedeutung Data type Flags Default
1A0B:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 12 UINT8 RO 0x01 (1462)
Info data 1
1A0B:01 Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x2008 (Inputs), entry  [UINT32 RO 0x2008:01, 16
0x01 (Info data 1))
Index 1A0C DS402 TxPDO-Map Info data 2
Index Name Bedeutung Data type Flags Default
1A0C:0 DS402 TxPDO-Map  |PDO Mapping TxPDO 13 UINT8 RO 0x01 (1462)
Info data 2
1A0C:01 Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x2008 (Inputs), entry  |UINT32 RO 0x2008:02, 16
0x02 (Info data 2))
Index 1C00 Sync manager type
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1C00:0 Sync manager type Benutzung der Sync Manager UINT8 RO 0x04 (44,)
1C00:01 Sublndex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (14e,)
1C00:02 Subindex 002 Sync-Manager Type Channel 2: Mailbox Read UINT8 RO 0x02 (24,)
1C00:03 Sublndex 003 Sync-Manager Type Channel 3: Process Data Write UINT8 RO 0x03 (34e,)
(Outputs)
1C00:04 Sublndex 004 Sync-Manager Type Channel 4: Process Data Read  |UINT8 RO 0x04 (4,)
(Inputs)
Index 1C12 RxPDO assign
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1C12:0 RxPDO assign PDO Assign Outputs UINT8 RW 0x02 (24,)
1C12:01 Subindex 001 1. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x1600
rigen RxPDO Mapping Objekts) (5632,,,)
1C12:02 Subindex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugehd-|UINT16 RW 0x1601
rigen RxPDO Mapping Objekts) (56334,)
1C12:03 Subindex 003 3. zugeordnete RxPDO (enthéalt den Index des zugehd-|UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)
1C12:04 Subindex 004 4. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugehd-|UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)
1C12:05 Subindex 005 5. zugeordnete RxPDO (enthéalt den Index des zugehd-|UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)
1C12:06 Subindex 006 6. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)
1C12:07 Subindex 007 7. zugeordnete RxPDO (enthéalt den Index des zugehd-|UINT16 RW 0x0000 (0ye,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)
1C12:08 Subindex 008 8. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (04e,)
rigen RxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C13 TxPDO assign

Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW 0x02 (24,)

1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeh6- |UINT16 RW 0x1A00
rigen TxPDO Mapping Objekts) (66564,)

1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- [UINT16 RW 0x1A01
rigen TXPDO Mapping Objekts) (6657,,)

1C13:03 Subindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0y,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:04 Subindex 004 4. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho6- |UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:05 Subindex 005 5. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- |UINT16 RW 0x0000 (0y,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:06 Subindex 006 6. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- [UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:07 Subindex 007 7. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehd- [UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:08 Subindex 008 8. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugeho- [UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:09 Subindex 009 9. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zugehd- [UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
rigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:0A Subindex 010 10. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des zuge- |[UINT16 RW 0x0000 (04e,)
hérigen TxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C32 SM output parameter

Index (Hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
1C32:0 SM output parameter |Synchronisierungsparameter der Outputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C32:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (0y,)
» 3: DC-Mode - Synchron with SYNC1 Event
1C32:02 Cycle time Zykluszeit (in ns): UINT32 RW 0x0003D090
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers (250000,.,)
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des
Masters
* DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time
1C32:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO Event und Ausgabe der Outputs [UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:04 Sync modes supported |Unterstitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x4808
» Bit 0 = 1: Free Run wird unterstitzt (18440,.;)
» Bit 1 =1: Synchron with SM 2 Event wird
unterstutzt
+ Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt
» Bit 4-5 = 10: Output Shift mit SYNC1 Event (nur
DC-Mode)
» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08)
1C32:05 Minimum cycle time Minimale Zykluszeit (in ns) UINT32 RO 0x0001E848
(1250004,)
1C32:06 Calc and copy time Minimale Zeit zwischen SYNCO und SYNC1 Event (in |UINT32 RO 0x00000000
ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00000000
(Odez)
1C32:08 Command » 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt |UINT16 RW 0x0000 (0g4e,)
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet
Die Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06,
0x1C32:09, 0x1€33:03 [»_135], 0x1C33:06, 0x1C33:09
[»_135] werden mit den maximal gemessenen Werten
aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlickgesetzt
1C32:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der Outputs |UINT32 RO 0x00000000
(in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C32:0B SM event missed Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIO- |UINT16 RO 0x0000 (0ye,)
counter NAL (nur im DC Mode)
1C32:0C Cycle exceeded coun- |Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL |UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
ter (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)
1C32:0D Shift too short counter |Anzahl der zu kurzen Abstande zwischen SYNCO und |UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
SYNC1 Event (nur im DC Mode)
1C32:20 Sync error Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht kor- |BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
rekt (Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nur im
DC Mode)
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Index 1C33 SM input parameter
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags Default
1C33:0 SM input parameter Synchronisierungsparameter der Inputs UINT8 RO 0x20 (324,)
1C33:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW 0x0000 (0y,)
* 3:DC - Synchron with SYNC1 Event
1C33:02 Cycle time wie 0x1C32:02 [> 134] UINT32 RW 0x0003D090
(2500004,)
1C33:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs  |UINT32 RO 0x00001C52
(in ns, nur DC-Mode) (72504,,)
1C33:04 Sync modes supported|Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x4808
« Bit 0: Free Run wird unterstitzt (18440.,)
» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
(Outputs vorhanden)
» Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstutzt
(keine Outputs vorhanden)
» Bit2-3 = 01: DC-Mode wird unterstitzt
» Bit 4-5=01: Input Shift durch lokales Ereignis
(Outputs vorhanden)
» Bit4-5 = 10: Input Shift mit SYNC1 Event (keine
Outputs vorhanden)
» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08 [»_134] oder
0x1C33:08)
1C33:05 Minimum cycle time wie 0x1C32:05 [»_134] UINT32 RO 0x0001E848
(1250004,)
1C33:06 Calc and copy time Zeit zwischen Einlesen der Eingadnge und Verfigbar- |UINT32 RO 0x00000000
keit der Eingange fiir den Master (in ns, nur DC-Mode) (Ogez)
1C33:07 Minimum delay time UINT32 RO 0x00001C52
(72504,)
1C33:08 Command wie 0x1C32:08 [» 134] UINT16 RW 0x0000 (0y4e,)
1C33:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der Eingan- |UINT32 RO 0x00001C52
ge (in ns, nur DC-Mode) (72504.,)
1C33:0B SM event missed wie 0x1C32:11 [»_134] UINT16 RO 0x0000 (0y,)
counter
1C33:0C Cycle exceeded coun- |wie 0x1C32:12 [»_134] UINT16 RO 0x0000 (0y4e,)
ter
1C33:0D Shift too short counter |wie 0x1C€32:13 [» 134] UINT16 RO 0x0000 (0g,)
1C33:20 Sync error wie 0x1C32:32 [» 134] BOOLEAN RO 0x00 (Oys,)
Index FO08 Code word
Index (hex) |[Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
F008:0 Code word siehe Hinweis! UINT32 RW 0x00000000

(Odez)
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6 Anhang

6.1 Allgemeine Betriebsbedingungen

Schutzarten nach IP-Code

In der Norm IEC 60529 (DIN EN 60529) sind die Schutzgrade festgelegt und nach verschiedenen Klassen
eingeteilt. Die Bezeichnung erfolgt in nachstehender Weise.

1. Ziffer: Staub- und Be- |Bedeutung

rithrungsschutz

0 Nicht geschiitzt

1 Geschlitzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit dem Handriicken. Geschiitzt gegen feste Fremd-
kérper @ 50 mm

2 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Finger. Geschltzt gegen feste Fremdkor-
per @ 12,5 mm

3 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Werkzeug. Geschlitzt gegen feste Fremd-
koérper @ 2,5 mm

4 Geschutzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Geschltzt gegen feste Fremdkor-
per@1 mm

5 Geschltzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Staubgeschiitzt. Eindringen von
Staub ist nicht vollstandig verhindert, aber der Staub darf nicht in einer solchen Menge eindringen, dass
das zufriedenstellende Arbeiten des Gerates oder die Sicherheit beeintrachtigt wird

6 Geschiitzt gegen den Zugang zu gefahrlichen Teilen mit einem Draht. Staubdicht. Kein Eindringen von
Staub

2. Ziffer: Wasserschutz* |Bedeutung

0 Nicht geschutzt

1 Geschuitzt gegen Tropfwasser

2 Geschltzt gegen Tropfwasser, wenn das Gehause bis zu 15° geneigt ist

3 Geschutzt gegen Spriihwasser. Wasser, das in einem Winkel bis zu 60° beiderseits der Senkrechten ge-
spruht wird, darf keine schadliche Wirkung haben

4 Geschuitzt gegen Spritzwasser. Wasser, das aus jeder Richtung gegen das Gehause spritzt, darf keine
schadlichen Wirkungen haben

5 Geschltzt gegen Strahlwasser.

6 Geschutzt gegen starkes Strahlwasser.

7 Geschutzt gegen die Wirkungen beim zeitweiligen Untertauchen in Wasser. Wasser darf nicht in einer
Menge eintreten, die schadliche Wirkungen verursacht, wenn das Gehause fir 30 Minuten in 1 m Tiefe in
Wasser untergetaucht ist

*) In diesen Schutzklassen wird nur der Schutz gegen Wasser definiert.

Chemische Bestandigkeit

Die Bestandigkeit bezieht sich auf das Gehause der IP67-Module und die verwendeten Metallteile. In der
nachfolgenden Tabelle finden Sie einige typische Bestandigkeiten.

Art Bestdndigkeit

Wasserdampf bei Temperaturen >100°C nicht bestandig
Natriumlauge bei Raumtemperatur bestandig

(ph-Wert > 12) > 40°C unbestandig

Essigsaure unbestandig

Argon (technisch rein) bestandig

Legende

* bestandig: Lebensdauer mehrere Monate
* bedingt bestandig: Lebensdauer mehrere Wochen
* unbestandig: Lebensdauer mehrere Stunden bzw. baldige Zersetzung
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6.2 Zubehor

Leitungen

Eine vollstandige Ubersicht von vorkonfektionierten Leitungen fiir IO-Komponenten finden sie hier.

Bestellangabe Beschreibung Link

ZK1090-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, griin Website
ZK1093-3XXX-XXXX EtherCAT-Leitung M8, gelb Website
ZK2000-5xXXX-XXXX Sensorleitung M12, 5-polig Website
ZKA4T70x-04XX-XXXX Motorleitung mit itec-Stecker Website
ZK203X-XXXX-XXXX Powerleitung 7/8 ", 5-polig Website

Beschriftungsmaterial, Schutzkappen

Bestellangabe

Beschreibung

ZS5000-0010

Schutzkappe fur M8-Buchsen, IP67 (50 Stiick)

ZS5000-0020

Schutzkappe fir M12-Buchsen, IP67 (50 Stuck)

ZS5100-0000

Beschriftungsschilder nicht bedruckt, 4 Streifen a 10 Stlick

ZS5000-xxxx

Beschriftungsschilder bedruckt, auf Anfrage

Werkzeug

Bestellangabe

Beschreibung

ZB8801-0000

Drehmoment-Schraubwerkzeug fir Stecker, 0,4...1,0 Nm

ZB8801-0001

Wechselklinge fur M8 / SW9 fur ZB8801-0000

ZB8801-0002

Wechselklinge fir M12 / SW13 fur ZB8801-0000

ZB8801-0003

Wechselklinge fir M12 feldkonfektionierbar / SW18 fiir ZB8801-0000

® Weiteres Zubehor

Weiteres Zubehor finden Sie in der Preisliste flir Feldbuskomponenten von Beckhoff und im Internet
auf https://www.beckhoff.de.
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https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/i-o/zubehoer/vorkonfektionierte-leitungen/
https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/i-o/zubehoer/vorkonfektionierte-leitungen/ethercat-und-feldbusleitungen/
https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/i-o/zubehoer/vorkonfektionierte-leitungen/ethercat-und-feldbusleitungen/
https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/i-o/zubehoer/vorkonfektionierte-leitungen/sensorleitungen/
https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/i-o/zubehoer/vorkonfektionierte-leitungen/motorleitungen/
https://www.beckhoff.com/de-de/produkte/i-o/zubehoer/vorkonfektionierte-leitungen/powerleitungen/
https://www.beckhoff.de
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6.3 Versionsidentifikation von EtherCAT-Geraten

6.3.1 Allgemeine Hinweise zur Kennzeichnung

Bezeichnung

Ein Beckhoff EtherCAT-Gerat hat eine 14stellige technische Bezeichnung, die sich zusammensetzt aus

¢ Familienschlissel

* Typ
* Version
* Revision
Beispiel Familie Typ Version Revision
EL3314-0000-0016 EL-Klemme 3314 0000 0016
(12 mm, nicht steckbare |(4 kanalige (Grundtyp)
Anschlussebene) Thermoelementklemme)
ES3602-0010-0017 |ES-Klemme 3602 0010 0017
(12 mm, steckbare (2 kanalige Spannungsmessung) |(Hochprazise
Anschlussebene) Version)
CU2008-0000-0000 |CU-Gerat 2008 0000 0000
(8 Port FastEthernet Switch) (Grundtyp)
Hinweise

« die oben genannten Elemente ergeben die technische Bezeichnung, im Folgenden wird das Beispiel
EL3314-0000-0016 verwendet.

» Davon ist EL3314-0000 die Bestellbezeichnung, umgangssprachlich bei ,-0000“ dann oft nur EL3314
genannt. ,-0016“ ist die EtherCAT-Revision.

* Die Bestellbezeichnung setzt sich zusammen aus
- Familienschlussel (EL, EP, CU, ES, KL, CX, ...)
- Typ (3314)
- Version (-0000)

» Die Revision -0016 gibt den technischen Fortschritt wie z. B. Feature-Erweiterung in Bezug auf die
EtherCAT Kommunikation wieder und wird von Beckhoff verwaltet.
Prinzipiell kann ein Gerat mit hdherer Revision ein Gerat mit niedrigerer Revision ersetzen, wenn nicht
anders z. B. in der Dokumentation angegeben.
Jeder Revision zugehorig und gleichbedeutend ist tiblicherweise eine Beschreibung (ESI, EtherCAT
Slave Information) in Form einer XML-Datei, die zum Download auf der Beckhoff Webseite bereitsteht.
Die Revision wird seit 2014/01 auBen auf den IP20-Klemmen aufgebracht, siehe Abb. ,EL5021 EL-
Klemme, Standard IP20-10-Gerét mit Chargennummer und Revisionskennzeichnung (seit 2014/01)".

« Typ, Version und Revision werden als dezimale Zahlen gelesen, auch wenn sie technisch hexadezimal
gespeichert werden.
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6.3.2 Versionsidentifikation von EP/EPI/EPP/ER/ERI Boxen

Als Seriennummer/Date Code bezeichnet Beckhoff im [O-Bereich im Allgemeinen die 8-stellige Nummer, die
auf dem Gerat aufgedruckt oder auf einem Aufkleber angebracht ist. Diese Seriennummer gibt den
Bauzustand im Auslieferungszustand an und kennzeichnet somit eine ganze Produktions-Charge,
unterscheidet aber nicht die Module einer Charge.

Aufbau der Seriennummer: KK YY FF HH Beispiel mit Seriennummer 12 06 3A 02:
KK - Produktionswoche (Kalenderwoche) 12 - Produktionswoche 12

YY - Produktionsjahr 06 - Produktionsjahr 2006

FF - Firmware-Stand 3A - Firmware-Stand 3A

HH - Hardware-Stand 02 - Hardware-Stand 02

Ausnahmen kénnen im IP67-Bereich auftreten, dort kann folgende Syntax verwendet werden (siehe
jeweilige Geratedokumentation):

Syntax: Dww yy xyzu

D - Vorsatzbezeichnung

ww - Kalenderwoche

yy - Jahr

x - Firmware-Stand der Busplatine
y - Hardware-Stand der Busplatine
z - Firmware-Stand der E/A-Platine
u - Hardware-Stand der E/A-Platine

Beispiel: D.22081501 Kalenderwoche 22 des Jahres 2008 Firmware-Stand Busplatine: 1 Hardware Stand
Busplatine: 5 Firmware-Stand E/A-Platine: 0 (keine Firmware fir diese Platine notwendig) Hardware-Stand
E/A-Platine: 1

RoHS
011/65/EU.

] EP1258-0001
D: 22090101
i{ S-No: 158102

ETHERCAT

IN/ |4/6 O\2
{ ouT|(3\° 91

1]Tx+] 3| Rx-

Abb. 81: EP1258-0001 IP67 EtherCAT Box mit Chargennummer/ DateCode 22090101 und eindeutiger
Seriennummer 158102
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6.3.3 Beckhoff Identification Code (BIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird vermehrt auf Beckhoff-Produkten zur eindeutigen
Identitatsbestimmung des Produkts aufgebracht. Der BIC ist als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema
ECC200) dargestellt, der Inhalt orientiert sich am ANSI-Standard MH10.8.2-2016.

Abb. 82: BIC als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema ECC200)

Die Einflihrung des BIC erfolgt schrittweise Uber alle Produktgruppen hinweg.
Er ist je nach Produkt an folgenden Stellen zu finden:

+ auf der Verpackungseinheit
« direkt auf dem Produkt (bei ausreichendem Platz)
+ auf Verpackungseinheit und Produkt

Der BIC ist maschinenlesbar und enthalt Informationen, die auch kundenseitig fir Handling und
Produktverwaltung genutzt werden kénnen.

Jede Information ist anhand des so genannten Datenidentifikators (ANSI MH10.8.2-2016) eindeutig
identifizierbar. Dem Datenidentifikator folgt eine Zeichenkette. Beide zusammen haben eine maximale Lange
gemal nachstehender Tabelle. Sind die Informationen kurzer, werden sie um Leerzeichen erganzt.

Folgende Informationen sind méglich, die Positionen 1 bis 4 sind immer vorhanden, die weiteren je nach
Produktfamilienbedarf:
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Pos- Art der Information |Erklarung Dateniden-|Anzahl Stellen inkl. | Beispiel

Nr. tifikator | Datenidentifikator

1 Beckhoff- Beckhoff - 1P 8 1P072222

Artikelnummer Artikelnummer
2 Beckhoff Traceability [Eindeutige SBTN 12 SBTNk4p562d7
Number (BTN) Seriennummer, Hinweis

S. U.

3 Artikelbezeichnung |Beckhoff 1K 32 1KEL1809
Artikelbezeichnung, z. B.
EL1008

4 Menge Menge in Q 6 Q1
Verpackungseinheit,
z.B.1,10...

5 Chargennummer Optional: Produktionsjahr |2P 14 2P401503180016
und -woche

6 ID-/Seriennummer |Optional: vorheriges 518 12 515678294
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 32 30PF971, 2*K183
Produktvarianten-Nummer
auf Basis von
Standardprodukten

Weitere Informationsarten und Datenidentifikatoren werden von Beckhoff verwendet und dienen internen

Prozessen.

Aufbau des BIC

Beispiel einer zusammengesetzten Information aus den Positionen 1 bis 4 und dem o.a. Beispielwert in
Position 6. Die Datenidentifikatoren sind in Fettschrift hervorgehoben:

1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 515678294

Entsprechend als DMC:
ITILI T I

Abb. 83: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL 1809 Q1 51S678294

BTN

Ein wichtiger Bestandteil des BICs ist die Beckhoff Traceability Number (BTN, Pos.-Nr. 2). Die BTN ist eine
eindeutige, aus acht Zeichen bestehende Seriennummer, die langfristig alle anderen Seriennummern-
Systeme bei Beckhoff ersetzen wird (z. B. Chargenbezeichungen auf I0-Komponenten, bisheriger
Seriennummernkreis flr Safety-Produkte, etc.). Die BTN wird ebenfalls schrittweise eingeflihrt, somit kann
es vorkommen, dass die BTN noch nicht im BIC codiert ist.

Diese Information wurde sorgféltig erstellt. Das beschriebene Verfahren wird jedoch standig weiterentwi-
ckelt. Wir behalten uns das Recht vor, Verfahren und Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu
Uberarbeiten und zu &ndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in dieser Information

kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.
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6.3.4 Elektronischer Zugriff auf den BIC (eBIC)

Elektronischer BIC (eBIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird auf Beckhoff Produkten auf3en sichtbar aufgebracht. Er soll wo
mdglich, auch elektronisch auslesbar sein.

Fir die elektronische Auslesung ist die Schnittstelle entscheidend, tber die das Produkt elektronisch
angesprochen werden kann.

K-Bus Gerate (IP20, IP67)

Fur diese Gerate sind derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

EtherCAT-Geréte (P20, IP67)

Alle Beckhoff EtherCAT-Gerate haben ein sogenanntes ESI-EEPROM, dass die EtherCAT-Identitat mit der
Revision beinhaltet. Darin wird die EtherCAT-Slave-Information gespeichert, umgangssprachlich auch als
ESI/XML-Konfigurationsdatei fur den EtherCAT-Master bekannt. Zu den Zusammenhangen siehe die

entsprechenden Kapitel im EtherCAT-Systemhandbuch (Link).

In das ESI-EEPROM wird auch die eBIC gespeichert. Die Einfiihrung des eBIC in die Beckhoff 10
Produktion (Klemmen, Box-Module) erfolgt ab 2020; mit einer weitgehenden Umsetzung ist in 2021 zu
rechnen.

Anwenderseitig ist die eBIC (wenn vorhanden) wie folgt elektronisch zuganglich:
» Bei allen EtherCAT-Geraten kann der EtherCAT Master (TwinCAT) den eBIC aus dem ESI-EEPROM
auslesen
o Ab TwinCAT 3.1 build 4024.11 kann der eBIC im Online-View angezeigt werden.

o Dazu unter
EtherCAT — Erweiterte Einstellungen — Diagnose das Kontrollkastchen ,Show Beckhoff
Identification Code (BIC)“ aktivieren:

TwinCAT Project30 - X

General  Adapter EtherCAT  Online  CoE - Online

Advanced Settings
Netld 169.254.124.140.2.1 Advanced Settings.
State Machine Online View
Export Configuration Fle Cyclic Frames
i Distributed Clocks [[]0000 ‘ESC Rev/Type - | |0000 Add
Sync Unit Assignmert... []0002 ‘ESC Buid’ \—‘
0004 'SM/FMMU Cat
Topology. : ne %n[}us Ports/DPRAM [ show Change Courters
% Emergenc []0008 Features’ (State Changes / Not Present)
Diagnoss []0010 Phys Addr )
Fame Cmd  Addr len  WC  SyncUnt Cycle fms)  Ukilizatiol Online View []0012 Configured Station Aliss Show Production Info
(10020 Register Protect’
WMo R motwmon 1 1 <defaut> 4000 (0030 ‘Access Protect
0 BRD  (x00000x0130 2 2 4.000 017 [ . Show Beckhoff Identification
[ ] []0040 'ESC reset EE

017 []0100 ESC Cul”
[]0102 ESC CulEx’
(10108 Phys. RW Offset”
[J0110 ESC Status’
o120 ALc

o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:

General Adapter EtherCAT Orline  CoF - Onine

No Adde Name Sate CRC Fur e Production Data Remtio BTN Description Quarsty BatchNo Senallo
B 1001 Teem 1(EXT100) oP 0.0 0 0 -
§2 1002 Tem2(ELIOIE) o 0.0 0 0 2020 KW36 Fr 072222 kdpS6247  EL1309 1 678234
"3 1003 Tem 3(EL3204) oP 0.0 7 6 2012 KW24 Sa
B4 008 Tem 4 (EL2004) oP 0.0 0 0 - 072 k56247  EL2004 1 678295
§5 1005 Teem S(ELIOOE) oP 0.0 0 0 -
™ 6 1006 Tem 6(EL2008) oP 0.0 0 12 2014 KW14 Mo
"7 1007 Tem TEKIND oP 0 1 8 2012 KW25 Mo

o Hinweis: ebenso kénnen wie in der Abbildung zu sehen die seit 2012 programmierten
Produktionsdaten HW-Stand, FW-Stand und Produktionsdatum per ,Show Production Info*
angezeigt werden.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB_EcReadBIC und FB_EcReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-Hilfsfunktionen
zur Verfugung.

» Bei EtherCAT-Geraten mit CoE-Verzeichnis kann zusatzlich das Objekt 0Ox10E2:01 zur Anzeige der
eigenen eBIC genutzt werden, hier kann auch die PLC einfach auf die Information zugreifen:
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o Das Gerat muss zum Zugriff in PREOP/SAFEOP/OP sein:

Index HName

1000 Desice bype

1008 Deviize name

1003 Hardware verson

1004, Softwars vermon

1008 Beatloader version
1010 Faestons defaull parameters
+ 10180 Identty
= 10E20 Mardacturer spachic Martificason C

T0EZ:01  Sublindex 001

« - 10F0:0 Backup parsmeter handing
+ 10F3:0 Deagniosis Hestory

10F3 Actual Tams Stamp

3332333838888 §F

o

Value

De15E 1389 (Z2342601)
ELM3I704-0000

1]

01

01270

3

4

31«

1P 153442 5ETHO0Oeko TKELMITDE
»1«

21 %

01 7027 7e

Q1 2P4E200100001%6

> Das Objekt 0x10E2 wird in Bestandsprodukten vorrangig im Zuge einer notwendigen

Firmware-Uberarbeitung eingefiihrt.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB _EcCoEReadBIC und FB_EcCoEReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-

Hilfsfunktionen zur Verfigung.

* Hinweis: bei elektronischer Weiterverarbeitung ist die BTN als String(8) zu behandeln, der Identifier

BTN ist nicht Teil der BTN.
» Technischer Hintergrund

Die neue BIC Information wird als Category zusatzlich bei der Gerateproduktion ins ESI-EEPROM
geschrieben. Die Struktur des ESlI-Inhalts ist durch ETG Spezifikationen weitgehend vorgegeben,
demzufolge wird der zusatzliche herstellerspezifische Inhalt mithilfe einer Category nach ETG.2010
abgelegt. Durch die ID 03 ist fUr alle EtherCAT Master vorgegeben, dass sie im Updatefall diese Daten
nicht Uberschreiben bzw. nach einem ESI-Update die Daten wiederherstellen sollen.

Die Struktur folgt dem Inhalt des BIC, siehe dort. Damit ergibt sich ein Speicherbedarf von ca.

50..200 Byte im EEPROM.
« Sonderfélle

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die hierarchisch angeordnet sind, tragt nur der

TopLevel ESC die eBIC Information.

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die nicht hierarchisch angeordnet sind, tragen alle ESC

die eBIC Information gleich.

o Besteht das Gerat aus mehreren Sub-Geraten mit eigener Identitat, aber nur das TopLevel-Gerat
ist Uber EtherCAT zuganglich, steht im CoE-Objekt-Verzeichnis 0x10E2:01 die eBIC des
TopLevel-Gerats, in Ox10E2:nn folgen die eBIC der Sub-Geréate.

Profibus/Profinet/DeviceNet... Gerite

Fur diese Geréate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

EP7211-003x
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6.4 Support und Service
Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine

schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den |okalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen entnehmen Sie bitte unseren
Internetseiten: https://www.beckhoff.de

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Beckhoff Support
Der Support bietet Ihnen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem Einsatz
einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:

» Support

* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme

» umfangreiches Schulungsprogramm fiir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49(0)5246 963 157
Fax: +49(0)5246 963 9157
E-Mail: support@beckhoff.com
Beckhoff Service

Das Beckhoff Service-Center unterstiitzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49(0)5246 963 460
Fax: +49(0)5246 963 479
E-Mail: service@beckhoff.com

Beckhoff Firmenzentrale
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49(0)5246 963 0

Fax: +49(0)5246 963 198
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: https://www.beckhoff.de
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