Traffa

)
Bedienhandbuch QJ
JXC Ethernet IP Schrittmotor-Controller

Innovative Antriebslosungen

Der optimale Antrieb individuell fur Ihre Anforderung



No.SFOD-OMT0006-B

% SNC

Gebrauchsanweisung

PRODUKTNAME

EtherNet/IP Direkteingangstyp
Schrittmotor-Controller
(Servo 24 VDC)

JXC91

SMC Corporation



1. Sicherheitsvorschriften..........cccccooimiieciiiiineennnnn. 4
2. Uberblick tiber das Produkt..........ccoceeeeereriunnnnnn 6
2.1 Merkmale........cccoccirrrirrrcrrrrrrr s 6
2.2. BestellschlUssel.......ccccccvvciinmimiiiee s 7
2.3 Produktkonfiguration ... 8
2.4 Inbetriebnahme ..., 9
(1) Verpackungsinhalt priifen ........cccccceeveeiieeieeeesssnesesssesnnennns 9
(2) Montage des Controllers............cccociieniciiinninniennincnenen 9
(3) Einstellen des Controllers........cccccvvviiieiinsnnssssssssssssssssnennn 9
(4) Einstellen der SPS ... es e s 9
(5) Verdrahtung und Anschluss ..........ccccciiciiinniniiinninsneenn. 9
(6) SPaNNUNQGSVErSOrgUNG ......ccceveerreerremmmmmmmmmmmmsmmsssmssnmssnsnnn 10
(7) Einstellparameter ............ueueeeeeeeereemeeeeeeemeeeeeeeeeeeeeeeeeenneee 10
(8) Einstellen der Betriebsparameter............cccccoecmveerrrnnnee. 1
(9) Probebetrieb.........cccccvvmmiimmiimmiieninnrrnsenn s 1"
3. Technische Daten ...........ceveeciiiiiieeccniiineee, 12
3.1 Technische Daten ... s 12
3.2 Bauteile........ccovvmiimrii s 13
3.3 AuBenabmesSUNGeN..........coiiiriiiiceeeere e 14
(1) Schraubenmontage (JXC917-0) .....ccccvirrimrmrinninneeninsnnns 14
(2) DIN-Schienenmontage (JXC918-0) .....ccvvvererrrrrrrrmnrnnnnnnns 15
3.4 MoNtage ... ————— 16
(T 4] = T =N 16
(7 = 11T T S 16
(3) Montageposition .........ccccceriinieinninsie e 17
4. Grundeinstellung..........ccciiiiimmmciniinre s 18
4.1 Einstellen des Schalters (IP-Adresse)........ccccevvvviiiniissninnnnn, 18
4.2 Hardware-Konfiguration.............cccceiniimmninninennnsnennenen, 19
4.3 Einstellen des EtherNet/IP™ mit RSLogix5000™................ 20
4.4 EtherNet/IP-Objekt ........ccceceeceerircierrrncsere e 22
5. Externe Anschliisse..........cccciiiiiiiecciiiinncennn, 23
5.1 PWR: Spannungsversorgungsstecker...............cceeeinnrinnnnnns 23
5.2 MOT: Motorstecker, ENC: Encoder-Stecker..........ccccccerneen 23
5.3 Sl: Serieller I/O-Stecker .........ccccorirrriirrsisssssssssssssssssssssssssssnnes 23
(1) Anschluss der Teaching BoX .......ccccceiiiiiiicccicinneeenennees 23
(2) Anschluss an PC..........cccociiiieinin e 24
5.4 P1, P2: Kommunikationsmodul ..., 24
6. CN1: Spannungsversorgungsstecker.............. 25
6.1 Technische Daten Spannungsversorgungsstecker............ 25
6.2 Technische Daten elektrischer Anschluss .......................... 25
6.3 Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers............ 26
(1) Verdrahtung der Spannungsversorgung
(C24V, M24V, QV) .....eeeeeceeeeremeeeeessmee e s e me e e e smn e smme s 26
(2) Verdrahtung des Stopp-Schalters (EMG)............ccuueen. 26
(3) Verdrahtung der Entriegelung (LK RLS) .......cccvveeieeerens 26
6.4 Verdrahtung des Notausschaltkreises............ccccoeiiiinnnnnes 27
(1) Beispiel Schaltkreis 1- einzelner Controller
mit Teaching BoOX ..o 27
-



(2) Stopp (Relaiskontakt (1)) .....ccccevvrvriiiiiiiiieeee e, 28
(3) Abschaltung Motor-Spannungsversorgung

(Relaiskontakt (2)).......cccccvmmimimmimiiiimiin s 29
7. LED-Display.....cccccoimmmuriimmmiiimresininnasssssssssrsnsssenes 30
7.1 LED-DiSPlay.....cccccoisninnninsssssssssssssssssssssssnsas 30
7.2 LED- und Controller-Status............ccccccmrmiiniiiiinmrnnninnaes 30
8. Betriebsarten..........ccceiiiirici, 31
T U oYY o] [T 31
8.2 Betrieb per Schrittdaten-Eingabe...........cccccciiiiiiiiiiniiincicnnnns 31
8.3 Positions-/Geschwindigkeitsiiberwachung............cccccinunee 31
8.4 Betrieb per Eingabe numerischer Daten..............ccccceeunnneee. 31
9. Speicherabbildung ..., 32
9.1 Speicherzuordnung .........ccccviriiemiiinniin . 32
(1) Zuordnung des Eingangsbereichs...........cccccccviiiiiinnnnn, 32
(2) Zuordnung des Eingangsbereichs der
libergeordneten Vorrichtung ..........cccooooeeiioiiiniicccceeeee 33
(3) Zuordnung des Ausgangsbereichs.........cccccccriiiiiinnnnnn, 37
(4) Von ubergeordneten Vorrichtungen zum Controller
=3 = T = RN 37
10. Einstellungen und Dateneingabe.................... 41
10.1 Schrittdaten ... ——— 41
10.2 Grundparameter ..........cccccvieecceercmrrree e 44
10.3 Parameter Riickkehr zur Referenzposition........................ 46
11. VOrgange.........ccveeuiiiimmmmmnssssssnmssssesssmnsssssesnnnas 47
11.1 Riickkehr zur Referenzposition ...........ccccoecmriiiriiccccccennnnn. 47
11.2 Positionierbetrieb..........cccoooiiiii 47
11.3 Schubbetrieb ... 48
(1) Schubbetrieb erfolgreich durchgefihrt. ....................... 48
(2) Schubbetrieb nicht erfolgreich (Leerschub)................. 48
(3) Bewegung des Werkstiicks nach Abschluss des
Schubvorgangs.......ccccccuvviiiiiiissinssssssssss e 48
11.4 Controller-Eingangssignal-Ansprechzeit........................... 49
11.5 Methoden fiir eine Unterbrechung des Betriebs ............... 49
12. Betriebsbeispiele......cccccceiiiimieciiiiireccciieeeee, 50
12.1 Positionierbetrieb ... 50
12.2 Schubbetrieb..........cccccmmiiiiiic 51
13. Hinweise zur Bedienung ...........ccceimreeeennnnnnnnn. 52
13.1 Uberblick tiber den Betrieb ........c.c.cococeeeeerccceerncenerenenens 52
13.2 Vorgehensweise beim Betrieb per Schrittdaten-
EiNQabe......oeeeeeeee s 52
[1] Spannungsversorgung ON und Riickkehr zur
Referenzposition............ceucciiiiiriieccccieerrrre e 52
[2] Positionierbetrieb..........cccccciiiiiiiiiii, 53
[3] Schubbetrieb ... e 54
[4] HALTEN (HOLD) ....ccoiiieiirieerrises s ssss s s sms s e 54
[5] Zuriicksetzen (Reset)........ooooeieomieiieeeccccceee e 55
163 S0 o S 55
[7] Bereich-Ausgang .........ccccvvrriimiiniiiinmnnssnnssnsssssssssssssssesnens 56
13.3 Vorgehensweise beim Betrieb per Eingabe numerischer
Daten.....cooiiii 57
2.



14. Optionen..........oiiieceirecrecr e e 58

14.1 Antriebskabel [max. 5 m]......cccccoiiiiiii, 58
14.2 Antriebskabel [8 bis 20 m].........cccc e, 58
14.3 Antriebskabel fiir Ausfiihrung mit Motorbremse
= T 1 1 59
14.4 Antriebskabel fiir Ausfiihrung mit Motorbremse
82 T304 0 5 ) [ R 59
14.5 Controller-Einstellset.............ccocoimmriiiiicciceereeee e 60
14.6 Adapterkabel ..., 60
14.7 Spannungsversorgungsstecker ..........cccenimniiniieeenisinnen 60
14.8 Teaching BOX.........cccceviiiviiiiiii s 61
15. Alarm fur Motorsteuerung............cccceeeciiirnneene. 62
15.1 Remote-1/O-Signalausgabe fiir Alarmgruppe .................c... 62
15.2 Alarme und GegenmaBRnahmen...........ccccccceeviiviiinienniinnnnn, 63
16. VorsichtsmaBnahmen bei Verdrahtung
und Kabeln ... 68
17. Elektrische Antriebe/Allgemeine
Sicherheitshinweise ..........cccomiieeccccciiireeeeeeeees 69
17.1 Konstruktion und Auswahl .........ccccooiiiiiiiininiccceeeee 69
17.2 MONAQGE ...ccerreeriiiiineerr e 70
17.3. VorsichtsmaBBnahmen...........ccccocmiiiiiniiccininn e 7
17.4 Betriebsumgebung .........ccovcciimmmimineer e 72
17.5 VorsichtsmaBnahmen bei der Wartung...........ccccceveeevieen, 73
17.6 VorsichtsmaBnahmen fiir Antriebe mit Motorbremse....... 73
18. Controller und Peripheriegerate/
VorsichtsmaBBnahmen............cccieeiiiiiiicciiinneeene. 74
18.1 Konstruktion und Auswahl ..........ccccooiiiiiiinnniccceeeee 74
18.2 VorsichtsmaBBnahmen............cccoommriiiiiccccicre e 75
18.3 MONtAgE ....coee e ———— 76
18.4 Verdrahtung.........cccovummmmmmininiinirireseesne s 76
18.5 SPaNNUNQGSVEIrSOrgUNG ......ccoevvvvriieriierissssssssssssssssssssssssssssnns 77
18.6 Erdung ......ceeieimiiiiiiineeiressinisssss s 77
18.7 Wartung .....coooeveiiiiiiiiceeecsee s see s se s s ss s s s se s s s e s s ns s ns s s s s s s snsesssensssnssenes 77
19. Fehlersuche.........ccoiimiimciiiiirceee, 78
20. Verarbeitung gesendeter/empfangener
Daten.......oiir 83
21. Definitionen und Terminologie .............ccceeu.... 84
-3-



JXC91/Controller
1. Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden schitzen. In den
Sicherheitshinweisen wird die Gewichtung der potenziellen Gefahren durch die Warnhinweise ,,Achtung®,
~Warnung“ oder ,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen Sicherheitshinweise missen zusammen mit
internationalen Sicherheitsstandards (ISO / IEC) *" und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

*1) ISO 4414: Fluidtechnik —— Ausflihrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4413: Fluidtechnik — — Ausflihrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen —— Elektrische Ausriistung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

IEC 10218-1992: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen

ACHTUNG verweist auf eine Gefahrdung mit geringem Risiko, die leichte bis
mittelschwere Verletzungen zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

WARNUNG verweist auf eine Gefahrdung mit mittlerem Risiko, die schwere
A Warnung v '

Verletzungen oder den Tod zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I

Gefah r GEFAHR verweist auf eine Gefahrdung mit hohem Risiko, die schwere Verletzungen 1
oder den Tod zur Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird. |

/!\Warnung

(1) Verantwortlich fur die Kompatibilitdt bzw. Eignung des Produkts ist die Person, die das System
erstellt oder dessen technische Daten festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die

Entscheidung Uber dessen Eignung fir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse

und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erflllung der spezifischen Anforderungen tberprift wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit liegen in der

Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die Eignung aller

Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines

Gerateausfalls ausreichend bericksichtigen.

(2) Maschinen und Anlagen dirfen nur von entsprechend geschultem Personal betrieben werden.

Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemafer Handhabung gefahrlich sein.

Aufbau-, Betriebs- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschlielich der Produkte

von SMC, dirfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Bedienungspersonal

vorgenommen werden.
(3) Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner Komponenten dirfen
erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.

1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst dann ausgefuhrt
werden, wenn alle Malinahmen Uberprift wurden, die ein Herunterfallen oder
unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts verhindern.

2. Vor dem Ausbau des Produkts missen vorher alle oben genannten SicherheitsmalRnahmen
ausgefihrt und die Stromversorgung abgetrennt werden. Aufierdem miissen die speziellen
VorsichtsmalRnahmen fiir alle entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind Mal3nhahmen zu treffen, um
unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.

(4) Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete Sicherheitsvorkehrungen, wenn das

Produkt unter einer der folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen auf3erhalb der angegebenen Spezifikation oder Nutzung
des Produktes im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2. Beim Einbau in Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und
Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und
Getranken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und
Pressanwendungen, Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen, die nicht fiir die in
diesem Katalog aufgeflihrten Standardspezifikationen geeignet sind, in Kontakt kommen.

3. Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schaden an Personen, Sachen oder Tieren
besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4. Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit
mechanischer Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine regelmalige
Funktionsprifung erfordern. Flihren Sie auflerdem regelmafige Instandhaltungsinspektionen
durch und Uberprifen Sie die ordnungsgemale Funktion.

-4-
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JXC91/Controller
1. Sicherheitsvorschriften

&Achtung

Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der herstellenden Industrie konzipiert.

Das hier beschriebene Produkt wurde fiir die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden mdchten, miissen Sie SMC vorher
informieren und bei Bedarf entsprechende Spezifikationen aushandigen oder einen gesonderten
Vertrag unterzeichnen.

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachste SMC-Vertriebsniederlassung.

Gewahrleistung und Haftungsausschluss/
Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zu ,Gewahrleistung und Haftungsausschluss® und

zur Einhaltung von Vorschriften®.
Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie lhr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Gewahrleistung und Haftungsausschluss

(1) Die Gewahrleistungsfrist betragt ein Betriebsjahr, gilt jedoch maximal bis zu 18 Monate nach
Auslieferung dieses Produkts. *°)
Das Produkt kann zudem eine bestimmte Haltbarkeit oder Reichweite aufweisen oder bestimmte
Ersatzteile bendtigen.
Bitte erkundigen Sie sich bei lhrer nachstgelegenen Vertriebsniederlassung.

(2) Wenn innerhalb der Gewahrleistungszeit ein Fehler oder Funktionsausfall auftritt, der eindeutig
von uns zu verantworten ist, stellen wir Ihnen ein Ersatzprodukt oder die entsprechenden
Ersatzteile zur Verfiigung.

Diese Gewahrleistung gilt nur fiir unser Produkt, nicht jedoch fir andere Schaden, die durch den
Ausfall dieses Produkts verursacht werden.

(3) Lesen Sie vor der Verwendung von SMC-Produkten die Gewahrleistungs- und
Haftungsausschlussbedingungen sorgfaltig durch, die in den jeweiligen spezifischen
Produktkatalogen zu finden sind.

*3) Diese 1-Jahres-Garantie gilt nicht fir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind Verschleil3teile, fiir die eine Garantie von 1 Jahr ab der Auslieferung gilt.
Diese Garantie wird auch nicht wirksam, wenn ein Produkt innerhalb der Garantiezeit durch die Verwendung
eines Vakuumsaugers verschleil3t oder aufgrund einer Zersetzung des Gummimaterials ausfallt.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem Land in ein anderes hat nach den an
der Transaktion beteiligten Landern geltenden Sicherheitsvorschriften und -normen zu erfolgen. Vor
dem internationalen Versand eines jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen, dass alle
nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt sind und befolgt werden.

-5-
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2. Uberblick iiber das Produkt

2.1 Merkmale

Merkmale des Controllers.

eKompatibel mit EtherNet/IP
Der EtherNet/IP-Betrieb ist Uiber den Anschluss an EtherNet/IP mdglich. Daten kénnen geschrieben
und abgefragt werden.

eAntriebssteuerung
Durch Steuerung des Schrittmotors (Servo 24 VDC) ist das Positionieren und der Betrieb mit einer
spezifischen Geschwindigkeit und einer spezifischen Kraft moglich.

eBetrieb mit spezifischer Kraft
Steuerung der Schubkraft und der Betatigungskraft des Antriebs.

eGetrennte Spannungsversorgung
Getrennter Spannungsversorgungseingang flr Motor-Spannungsversorgung und
Steuerungs-Spannungsversorgung. Selbst wenn die Spannungsversorgung fir den Motor
ausgeschaltet ist, geht die Information Uber die Encoderposition nicht verloren, wahrend die
Steuerungs-Spannungsversorgung eingeschaltet ist und die serielle Kommunikation verfligbar ist.

eRickkehr zur Referenzposition
Die Ruckkehr zur Referenzposition ist Gber ein Signal aus EtherNet/IP mdglich.

eAlarm-Erfassungsfunktion
Stérungen werden automatisch erfasst. Die Alarme werden per EtherNet/IP- und serieller
Kommunikation ausgegeben.
Die Alarmhistorie kann im Speicher des Controllers gespeichert werden.

ePositionier- / Schubbetrieb im Schrittdaten- und numerischen Betriebsmodus méglich
Der Antrieb kann Uber gespeicherte Schrittdaten und numerische Betriebsanweisungen Uber die
EtherNet/IP-Kommunikation betrieben werden.
Im Schrittdaten-Betriebsmodus wird der Betrieb durch Manipulation des fir den
Eingangs-/Ausgangsanschluss relevanten Speichers befohlen, wie z. B. DRIVE-Signal und
INP-Signal. Der Antrieb verhalt sich entsprechend dem Schrittdaten-Betriebsmuster der
spezifizierten Schrittdaten.
Im numerischen Betriebsmodus wird der Betrieb durch Spezifikation der relevanten numerischen
Daten ausgeftihrt.

eBereichsausgang
Der Speicher, der der aktivierten EtherNet-Bereichsausgangs-Klemme des Controllers entspricht,
wird aktiviert, wenn die Antriebsposition innerhalb des als ,Area 1 und ,Area 2“ spezifizierten
Bereichs in den Schrittdaten liegt.

eDateneingabe-Methode
Per EtherNet/IP-Kommunikation, ACT-Controller-Software oder Teaching Box ist es moglich, den
Status zu Uberwachen, Alarme zurtickzusetzen und Schrittdaten einzustellen. Die
ACT-Controller-Software oder Teaching Box kénnen au3erdem zum Einstellen der Parameter und
fur den Probebetrieb verwendet werden.

e Easy Mode* und ,Normal Mode*
Die Controller-Software und die Teaching Box kdnnen in zwei Modi betrieben werden. Im ,Easy
Mode* ist fur den Betrieb nur das Einstellen von Geschwindigkeit, Position usw. erforderlich. Im
»,Normal Mode“ hingegen ist eine detaillierte Einstellung mdéglich.

/N\Achtung

Bitte beachten Sie bei der Inbetriebnahme des Gerats oder bei Stérungen die Bedienungsanleitung
des Antriebs und der Teaching Box sowie die vorliegende Bedienungsanleitung.
Bewahren Sie die Bedienungsanleitung so auf, dass jederzeit Einsicht genommen werden kann.

-6-
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2.2. Bestellschliissel

Der Bestellvorgang wird unten erlautert.

elektrische Ausriistung o:l_ ]

JXC91

Controller

Controller-Ausfiihrung @—

9 | EtherNet/IP™

Anzahl der Wellen/ o

Art der Spannungsversorgung

1

1 Achse,
Spannungsversorgung
(24 VDC)

Montage e—

Schraubenmontage

DIN-Schiene

0-0

—|:c Antriebsmodell

(Eintrag ab Antriebsmodell bis ,Hub®)
Beispiel: LEFS16B-100B-S1MJS,
Eingang ,LEFS16B-100".

AAchtu ng

Einzelne Controller werden ebenfalls mit eingestellten
antriebsspezifischen Parametern geliefert.
Sicherstellen, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist.

<Prifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>

*Die Modell-Nr. des Antriebs-Typenschildes priifen.
Diese muss mit der des Controller-Typenschilds

Ubereinstimmen.

LEHZ10K2-4

AAchtung

Siehe Serie LECPMJ fiir das <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> des Antriebs.
Beim Einschalten des Antriebsmotors muss der Controller einen hohen Einschaltstrom zufiihren. Bitte
sehen Sie eine Spannungsversorgung mit einer Stromleistung vor, die mindestens dem 1,5-fachen

des vom Antriebsmotor benétigten Einschaltstroms entspricht.




2.3 Produktkonfiguration

Es folgt ein Beispiel fur den Aufbau des Controllers.
1 EtherNet/IP ™
Elektrischer Antrieb

--._"“ L a «Controller ZU P1, P2

-
3 = n

1
1
1
1 *Adapterkabel

Bestell-Nr.: P5062-5

*Kommunikationskabel

|

i (Robotikkabel)

© Modell-Nr.:

i «LE-CP-n-0
(Robotikkabel)

; *LE-CP-0-0-S

%, (Standardkabel)

v
— *Umetzungs- *2
einheit

Spannungsversorgung
des Controllers
24 VDC

«Stecker (inbegriffen)

' PC
<verwendbare KabelgroRe> oder <USB-Kabel
2 . . .
AWG20 (0,5 mm®) : (A-miniB-Ausfihrung)
Z *Controller-Einstellset
(Controller-Software,

*Teaching BC_>X _ Kommunikationskabel,
(3 m-Kabel inbegriffen.) { i Umsetzer und USB-Kabel sind
Bestell-Nr.: LEC-T1-30Go inbegriffen)

.. Bestell-Nr.: LEC-W2

____________________________________________________

*1. Diese Positionen sind enthalten, wenn mit der Bestell-Nr. flr ein Antriebsset bestellt wird.
x2. Die letzte Version der Controller-Software muss verwendet werden.

Ein Software-Upgrade kann von der SMC-Website heruntergeladen werden. http://www.smcworld.com/

/!\Warnung

Siehe 5. Externe Anschlisse (S.23) fir die Verdrahtung.
Siehe 16. VorsichtsmaBnahmen bei Verdrahtung und Kabeln (S.68) bei der Handhabung der
Drahte und Kabel.

Das Kommunikationskabel muss mit einem USB-Kabel Uiber einen Umsetzer an den PC
angeschlossen werden.

Die Teaching Box darf nicht an einen PC angeschlossen werden.

Fir den Anschluss des Controllers kein LAN-Kabel verwenden, da ansonsten der PC beschadigt wird.




2.4 Inbetriebnahme

Den Antrieb bei der erstmaligen Nutzung wie unten beschrieben installieren, verdrahten, einstellen
und betreiben.

(1) Verpackungsinhalt priifen

Den Inhalt aus der Verpackung nehmen und die Bezeichnung auf dem Schild priifen, um den
Controller und die Anzahl der Zubehdrteile zu identifizieren.

Spannungsversorgungsstecker
Produktname Anzahl Controller (JXC-CPW)
Controller S
(JXC910-0) 18t —_
Spannungsversorgungsstecker
(JXC-CPW) 15t :
Antrieb *’ 1 St. -

%1, Diese Positionen sind enthalten, wenn mit der
Bestell-Nr. flr ein Antriebsset bestellt wird. =

¢
—hJ

Teaching Box

[Optionen] Controller-Einstellset
*Teaching Box (Bestell-Nr.: LEC-T1-3+Gx) | lf
«Controller-Einstellset (Bestell-Nr.: LEC-W2) PG
(Controller-Software, Kommunikationskabel, Bac
USB-Kabel und Umsetzungseinheit sind inbegriffen) -

«Adapterkabel (Bestell-Nr.: P5062-5)

Bei fehlenden oder beschadigten Teilen setzen Sie sich bitte mit Inrem Vertriebshandler in
Verbindung.

(2) Montage des Controllers
Siehe Abschnitt 3.4 Montage (S.16) fiir die Montageanleitung des Controllers.

(3) Einstellen des Controllers

Die Adresse muss mithilfe des Drehschalters des Controllers eingestellt werden.
Siehe 4.1 Einstellen des Schalters (IP-Adresse) (S.18)

(4) Einstellen der SPS
Stellen Sie den SPS-Parameter als Master-Station ein.

(5) Verdrahtung und Anschluss
Die Kabel an den Controller anschlief3en.
Siehe 5. Externe Anschlisse (S.23) fiir die Verdrahtung der Stecker.




(6) Spannungsversorgung
Eine Versorgungsspannung von 24 VVDC zuftihren.
Unter normalen Bedingungen und wenn Spannung zugefihrt wird leuchtet die LED auf der
Vorderseite des Controllers wie in der Tabelle unten dargestellit.

Pos. LED-Status Status
PWR grine LED leuchtet Spannungsversorgung
ALM OFF kein Alarm

Siehe 7. LED-Display (S.30) fiir eine Beschreibung der LEDs.
Wenn die rote [ALM] LED auf der Vorderseite des Controllers (JXC) leuchtet, wurde ein Alarm
ausgelost.

AAchtung

Wenn ein Alarm erzeugt wird

Prifen Sie den entsprechenden EtherNet/IP-Speicher oder schlieften Sie einen PC oder eine
Teaching Box an den seriellen SI-I/O-Stecker an, um den Inhalt des Alarms zu prifen. Beheben Sie
anschlieRend die Fehlerursache, siehe hierzu 15. Alarm fiir Motorsteuerung (S.62).

* Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box flir Einzelheiten zum Alarm.

(7) Einstellparameter
Die Controller-Parameter missen eingestellt werden.

Der Status der LEDs auf der Vorderseite des Controllers ist wie in der nachfolgenden Tabelle
dargestellt, wenn die SPS und die Parameter korrekt eingestellt wurden und die
EtherNet/IP-Kommunikation hergestellt ist.

Pos. LED-Status Status
PWR grine LED leuchtet Spannungsversorgung
ALM OFF kein Alarm
MS grune LED leuchtet normaler Betrieb
NS grune LED leuchtet EtherNet/IP-Kommunikation wurde hergestellt.

Siehe 7 LED-Display (S.30) fiir eine Beschreibung der LEDs.

Die Kommunikation zwischen der SPS und dem Controller ist nicht hergestellt, wenn die LED[NS]
auf der Vorderseite des Controllers (JXC) ausgeschaltet ist, die griine LED blinkt oder die rote LED
blinkt bzw. eingeschaltet ist.

/NAchtung

Die Kommunikation zwischen SPS und Controller wurde nicht hergestelit.

Siehe 19. Fehlersuche (S.78)

Prifen Sie, ob die Kommunikationsgeschwindigkeit der SPS und des Controllers sowie die
Informationen des Host-Computers korrekt eingestellt sind.
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(8) Einstellen der Betriebsparameter
Das Betriebsmuster (Schrittdaten, Grundparameter und Parameter der Rickkehr zur
Referenzposition) mithilfe eines PCs (Controller-Software) oder der Teaching Box definieren, um die
Zielposition, Geschwindigkeit usw. festzulegen.

mPC (,Normal Mode*) mTeaching Box

Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box fir Einzelheiten zum Einstellen des
Betriebsmusters.

(9) Probebetrieb
Siehe 9. Speicherabbildung (S.32) fir die Zuordnung des Speichers.
Eingangssignale aus der SPS zur Priifung des Betriebs. Siehe 13. Betriebsanleitung (S.52) fiir
den Betrieb.
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3. Technische Daten

3.1 Technische Daten

Grundspezifikationen des Produkts.

Position

Technische Daten

kompatibler Motor

Schrittmotor (Servo 24 VDC)

Spezifikation der
Spannungsversorgung

Versorgungsspannung: 24 VDC £ 10 %

Stromverbrauch

max. 130 mA (Controller)
Beachten Sie die technischen Daten in Bezug auf die
Gesamt-Leistungsaufnahme des anzuschlielienden Antriebs.

kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Rotation)

Speicher EEPROM
LED Details
L/A1 Verb/Akt 1
L/A2 Verb/Akt 2
LED-Display PWR Spannungsversorgung
ALM Alarmstatus
MS Controller-Status
NS Kommunikationsstatus

Verriegelung

mit Entriegelungsklemme

Kabellange

Antriebskabel: max. 20 m

Kihlmethode

luftgeklhlt

Betriebstemperaturbereich:

0 °C bis 40 °C (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)
Isolationswiderstand zwischen externen Klemmen und Gehause

50 MQ (500 VDC)
Gewicht 210 g (Schraubenmontage)

230 g (DIN-Schienenmontage)

[EtherNet/IP-Kommunikationsausflihrung]

Position

Technische Daten

Protokoll

EtherNet/IP™ (Konformitatspriifung Version CT-12)

Kommunikationsgeschwindigk
eit

10/100 Mbps (automatische Verbindungsherstellung)

Kommunikationskabel

Standard-Ethernet-Kabel
(CATS5 oder héher, 100BASE-TX)

Kommunikation

Vollduplex/Halbduplex (automatische Verbindungsherstellung)

Setup-Datei

EDS-Datei (steht zum Download auf der SMC-Website bereit)

belegter Bereich

Eingang 36 By/Ausgang 36 Byte

Einstellungsbereich

Einstellung durch Drehschalter: 192.168.1.1 bis 254

IP-Adresse Uber DHCP-Server: arbitrare Adresse
Handler-1D 7h (SMC Corporation)

Produkttyp 2Bh (generisches Gerat)

Produkt-1D D1h

-12-
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3.2 Bauteile

Es folgt eine Beschreibung der Bauteile des Controllers.

Q.

EIEZ]

IT T

TT T
—D [ —  — 5 ]
\. —/D C— 11—
—D  Com— —
—D [ — — =
—D —TT—/—
—D —T— D

T TT1I T

**\0**':| 1-90-€¢-00'AAv OVIN |

s

Pos. Display Name Details
1 - Display Diese LEDs zeigen zeigt den Status des Controllers an.
2 p1,p2 | EtherNeVIP-Kommunika- | 5, ¢ o165 Ethemnet-Kabel.
tionsstecker
Schalter zur Einstellung der IP-Adresse der
3 IP-Adresse | IP-Adresse EtherNet/IP-Kommunikation (0 bis 255) mit X1, X10
und X100.
4 S| Serieller I/O-Stecker Stecker flr den Anschluss der Teaching Box (LEC-T1)
(8-polig) oder der Controller-Software (LEC-W2).
5 ENC Encodgr—Stecker
(16-polig) " :
- Fur den Anschluss an das Antriebskabel.
Motor-Antriebsstecker
6 MOT .
(6-polig)
SDANMUNASVErsOraunas- Anschluss der Controller-Spannungsversorgung (24
P 9 gung VDC) an den Spannungsversorgungsstecker.
PWR stecker ;
(5-polig) Steuerspannung (+), Stoppsignal (+), Motorspannung
(+), Entriegelung (+), COM-Spannung (-)
verwendbarer Antrieb
8 - Typenschild mit Bezeichnung des verwendbaren Antriebs
Modell-Nr.
9 ) Controller-Typenschild Typenschild mit Angabe der Bestell-Nr. des
Controllers.
10 - MAC-Adresse Die EtherNet/IP-MAC-Adresse wird angezeigt.
Funktionserde
11 - FE (Bei der Controller-Montage das Erdungskabel

anschlieen und die Schrauben festziehen)

-13-
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3.3 AuBenabmessungen

Die AuRRenansicht des Produkts ist wie folgt:

(1) Schraubenmontage (JXC917-0)

35
¢4,5 32,5
fur Gehausemontage
R
Y |
2
\
e 0
a
(<]
a
©

170
152,5
O

L
amnn
- [l

“|| *|]O

[

161

-~

/
—)
17,5

4,5

67

fir Gehausemontage

O
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(2) DIN-Schienenmontage (JXC918-0)

-Schienen

O —~
= Zv8 SES
0 S2EED
< Z¥9 se 528¢
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3.4 Montage

(1) Montage
Der Controller kann direkt mit Schrauben oder mithilfe der DIN-Schiene montiert werden.
Einzelheiten zu den Montageoptionen des Controllers werden nachfolgend gezeigt.

[1] Schraubenmontage (JXC917-[1) [2] DIN-Schienenmontage (JXC918-0)

(Montage mit zwei

M4-Schrauben) (Montage mit DIN-Schiene)

vor Verriegelung auf

Erdungs- DIN-Schiene bei verriegelter DIN-Schiene
kabel
Befestigungs- - (=1 ===
richtung |:> \ ' J] i i J] : i
ﬁ | - Vo — v
5—4 I I | I !
° ! o Lo
i :\EDIN- i
| ' | Schiene i
~— : 1 : :
E o Erdungskabel o

Befestigungs- -
richtung :>

Erdungskabel

@A

Den Controller in die DIN-Schiene einhaken und den
Hebel A zum Verriegeln in Pfeilrichtung driicken.

(2) Erdung
Das Erdungskabel mit Crimpverbinder zwischen die M4-Schraube und die erschitterungsfeste
Unterlegscheibe platzieren und die Schraube wie nachfolgend dargestellt festziehen.

% M4-Schraub
@5 Kabel mit Quetschkabelschuh
&=  Zahnscheibe

Controller

/N\Achtung

Die M4-Schraube, Kabel mit Crimpverbinder und erschitterungsfeste Unterlegscheibe sind vom
Benutzer bereitzustellen.
Der Controller muss geerdet werden, um elektromagnetische Stdérsignale zu reduzieren.

-16-
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AAchtung

(1) Die Erdung muss Uber einen separaten Erdungspunkt erfolgen. Die Funktionserdung darf einen
Widerstand von 100 Q nicht Uberschreiten.

(2) Das Erdungskabel muss einen Querschnitt von min. 2 mm? haben.
Der Erdungspunkt sollte so nah wie moglich am Controller liegen, um die Drahtlange so kurz wie
mdglich zu halten. Halten Sie das Erdungskabel so kurz wie mdglich.

andere andere
Controller Ausriistung Controller Ausriistung
1 1 L }
L L L
empfohlene Erdung --- ok fehlerhafte Erdung

(3) Montageposition
Die Grolke und der Schalttafel und die Installation so auswahlen, dass die Umgebungstemperatur
des Controllers max. 40 °C betragt.
Den Controller vertikal an der Wand montieren. Dabei auf der Ober- und Unterseite des Controllers
einen Freiraum von min. 30 bzw. 50 mm vorsehen (siehe unten).
Sehen Sie einen Abstand von min. 60 mm zwischen der Vorderseite des Controllers und der
Abdeckung des Schaltschranks vor, um den Zugang zu den Steckern zu ermdglichen.
Stellen Sie sicher, dass ausreichend Platz zwischen den Controllern vorhanden ist, damit die
Betriebstemperatur der Controller innerhalb des spezifizierten Bereichs bleibt.
Den Controller nicht in der Nahe starker Vibrationsquellen (z. B. grofer elektromagnetischer Schitz
oder Leistungsschalter) in derselben Schalttalfel einbauen. oder den Controller von diesen fern halten.

min. 0 mm (AntriebsgroRe max. 16, * anwendbar fir alle Gr6Ren der Serie LEH)
min. 10 mm (AntriebsgréRe min. 25)

Abdeckung (Deckel)

i Controller
: N
i __x . Mmin. 30 mm §
- .J\
Controller \
\
X
\
\
N
______ | P\
min. 30 mm (Schraubenmontage) min. 60 mm \
min. 50 mm (DIN-Schienenmontage) §
- N

&Achtung

Eine verzogene oder unebene Montageflache des Controllers kann eine GibermaRige
Krafteinwirkung auf das Gehause und somit Fehler zur Folge haben. Das Produkt auf einer flachen
Oberflache montieren.
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4. Grundeinstellung

4.1 Einstellen des Schalters (IP-Adresse)

Schalten Sie beim Einstellen der Schalter die Spannungsversorgung ab.
Den Drehschalter mit einem Feinschraubendreher verstellen.

¥ 100 *10 x1

5 9 g b7 oe 7o
o - " " m -
£, ® £y ® £y 0

IP-Adresse 192.168.1. s#x*x*
I

Einstellung
X100 | x10 | xd =
0 a 0 dezentrale Steuerung (DHCP) *1
0 a 1 1
0 0 P 2
: o r2
2 5 4 254
2 a ] DHCP-Modus *3
2 5 5]
: : : nicht verwendet
] a ]

Die werkseitige Einstellung ist 0.0.1.

*1: Fernsteuerung

Ansprechmodus flr die nachstehenden Befehle des BOOTP/DHCP-Servers von Rockwell Automation.

DHCP freischalten (Markierung 1 unten)
Informationen, wie z. B. die IP-Adresse, kénnen vom BOOTP/DHCP-Server empfangen werden. Wird in diesem
Status wieder Spannung zugefiihrt, versucht der Controller erneut die Informationen einschlieRlich der IP-Adresse
zu empfangen.

BOOTP/DHCP ausschalten (Markierung 2 unten)
Informationen, wie z. B. die IP-Adresse, kdnnen nicht vom BOOTP/DHCP-Server empfangen werden. Die
vorherige Einstellung kann beibehalten werden, wenn in diesem Status Spannung zugefihrt wird.

°% BOOTPFDHGE Servar 25

File Tecls Help
Fspmat Hizlory
Giaw Hatory |

“hr. mncoac) Tepm Ethmmat fSddrmrz (WAL IF Addrmzs Hazinams
13278 CHCF  ER30140EM: BE TE2TERLT

Paslytin List @ @

Hew | Dabsie | ma:-:rp|mnrn=

Ethemat ddress (AL [Trpe [ [P Addrmes | Hostname [ Diperigtion |
L Einstellung AT 1

Simtug Enfrmx
[Didibs DHOF] CGommsed sacceasiul 1ol 286
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*2: Manuelle Einstellung der IP-Adresse
Die IP-Adresse wird in dem Bereich von 192.168.1.1 bis 192.168.1.254 eingestellt.

*3: DHCP-Modus
Empfang der IP-Adresse aus dem DHCP-Server. Die erhaltene IP-Adresse geht verloren, wenn die

Spannungsversorgung unterbrochen wird.

Fernsteuerungsmodus
Wenn die IP-Adresse des Controllers nicht bekannt ist, wechseln Sie in den DHCP-Modus

und ordnen Sie die korrekte IP-Adresse zu. Wenn der DHCP-Server die korrekte Adresse
zugeordnet hat, schalten Sie die Spannungsversorgung ab und schalten Sie die Einheit
wieder in den Fernsteuerungsmodus zurtick.

Beim Einschalten wird der JXC91 dann mit der Adresse aktiviert, die im DHCP-Modus

Kelngestellt wurde. /

4.2 Hardware-Konfiguration

mEDS-Dateien und Icons
Die EDS-Datei wird bendtigt, um den Controller zu konfigurieren. Auch die Icons sind nétig, um das
Display-lcon des Controllers im Konfigurator anzeigen zu kénnen. Die EDS- und Icon-Dateien kénnen unter

der nachstehend genannten URL heruntergeladen werden.

*URL:http://www.smcworld.com
Informative Dokumente — Bedienungsanleitung --> jxc91_v10.zip
Inhalt von jxc91_v10.zip EDS-Datei jxc91_v10.eds

lcon xc91_1.ico
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4.3 Einstellen des EtherNet/IP™ mit RSLogix5000™

Die Vorgehensweise fir den Anschluss des JXC91 an das EtherNet/IP™ -Modul (Master) von Rockwell
Automation wird im Folgenden beschrieben.
Siehe Gebrauchsanweisung der Software RSLogix5000™ fiir Details zum Betrieb.

* Diese Abbildung zeigt das Display der Software von Rockwell Automation, RSLogix5000™.
*Wahlen Sie [EtherNet/IPTM-ModuI] im Ordner [I/O-Konfiguration] und wahlen Sie Anschluss [Neues Modul].

i RSLogix 5000 - EIP [1756-161 20.11]%

Eile Edit View Search Llogic Communications Tools Window Help

BFE & rmn oc[s 0000 v ,G

Offline 0. 7 RUN f— A ror: [Lassbrmizzi601 50w,
No Forces | ok f
I BaT

No Edits

=4 Controller EIP

1A Controller Taes

(1 Controller Fault Handler

1 Power-Up Handler
-3 Tasks

= €@ MainTask

@ [ MainProgram

(3 Unscheduled Proerams
=3 Motion Groups

(3 Ungrouped fxes

(3 Add-On structions
=3 Data Types
Ly User-Defined
® Cgh Strings:
3 Add-On-Defined
® Ci, Predetined
@ Ci, Module-Defined
[ Trends
=3 /O Gonfiguration
= €9 1756 Backplane, 1756-A4
Eﬂﬂ [0] 1756-L61
e
2 Ethernet || L) New Module.
% ou ek
e —————
atus  Offine By Copy CHrbG F
Delete Del
Cross Reference  CtrbE
2 fmpmies Alt+Enter 5

Greate a madule Print »

o

o

o

*Der Bildschirm [Modul wahlen] wird angezeigt. Wahlen Sie [ETHERNET-MODUL Generisches
Ethernet-Modul] und im Anschluss [Erstellen].

#/RSLogix 5000 ~ EIP [1756-L61 20.11]s

BEE 8 sme o [s

Offline 7. I RUN

Mo Forces L= F g:]

NoEdits = W
edunda [¥]

Coniraller Oreanizer
= 1 Gontroller EIP
(B Controller Tags
[ Gontroller Fault Handler
(3 Pomer-Up Handler
= & Tasks
= £ MainTask
@ CB MainProgram
(33 Unscheduled Programs
£5 Motion Groups
(3 Unerouped Axes
(3 Add-On Instructions
5 Data Types
(i User-Defined
& O Strings
Cip Add-On-Defined
@ O Predefined
& [y Module-Defined
(3 Trends
£5 /0 Gonfiguration
= 89 1756 Backplane, 1756-A4
fa 0] 1756-L61 EP
=8 [111756-ENBT/A ENBT
£ Ethemet

i

m

w

W B pon [Coseieniszisa  50Bsckme v &| | B

Select Module Type

P8R B A AR[ b

EBER210F

1
Gatalog Number Description Vendor Category ot
E1 Plus Electronic Overload Relay Communications Interfa.  Allen-Bradley Gommunication
E121.. Flowserve 208Vac/240Vac/325Vde Reliance Electric  DPI to EtherNet/1
E141. Flowserve 400Vac/480Vac/650Vde Reliance Electric  DPIto EtherNet/I
E151.. Flowserve 600Vac/810Vde Reliance Electric  DPI to EtherNet/T
EtherMet/IP Softlogix5800 EtherNet/IP Allen-Bradley Gommunication

EX250-SEN SMG EX250-SENT S1UNIT
EX260-SEN1 EX260-SENT
EX260-SEN1-X194 EX260-SEN1-X194
EX260-SEN2 EX260-SEN2

EX260-SENS EX260-SENG

EX260-SEN4 EX200-SEN4

EX500-GEN1 SMC EXB00 SERIES GATEWAY

&

231 of 231 Module Types Found

SMC Corporation  Communications ¢
SMC Corporation  Preumatic Valvel
SMC Corporation  Preumatic Valvet
SMC Corporation  Preumatic Valvel
SMC Corporation  Pneumatic Valve(
SMC Corporation  Pneumatic Valvel
SMC Gorporstion  Communications ¢ &
| >

Add to Favorite

[] Close on Create

tatus !Qlﬁfc
Module Fault

||crm;|[cm] [(Fek ]




*Der Bildschirm [Moduleigenschaften] wird angezeigt. Stellen Sie die einzelnen Positionen ein.

(1) Name: Geben Sie den gewtinschten Namen der Einheit ein.

(2) Comm Format (Kommunikationsformat): Wahlen Sie das Datenformat fir die Anschlussparameter.
(3) IP Address (IP-Adresse): Geben Sie die IP-Adresse des JXC91 ein.

(4) Assembly Instance (Assembly-Instanz): Stellen Sie diese Position wie folgt ein.

Position Dezimalzahl
Comm Format LData-SINT“
Eingang 100
Ausgang 150

Konfiguration 105
(5) Size (Grole): Stellen Sie diese Position wie folgt ein.
Position Dezimalzahl
Comm Format ,Data-SINT*
Eingang 36 [Bytes]
Ausgang 36 [Bytes]
Konfiguration 0 [Bytes]

Logix 5000 ~ EIP [1756-L61 20.11]%

.Egg EY .;gu‘ss_—;’!gag@-yg QA | H e\ i # {0 leepias

Offline 0. F AUN S Pt [asrienn 1521601 S0ackiener v 85| | Ed |
Mo Forces ., ::DK : - B
[T

Nedundancy [

Gantroller Organizer

=3 Controller EIP
Controller Tags 1 Type: ETHERNET-MODULE Generic Ethemet Module
S oty T i () @), 6)
Catalog Number
& &5 Taski R e
T % et E1 Plus Name: XCS onnection Parameters:
= {8 MainTask 2t Assembly
& CB MainProgram - iplion Trvst. Size:
7 Unscheduled Programs E141. D 10;“ ¥ A
& €3 Motion Groups E11 (2 ) Ireck: =l
(3 Unerouped Axes Etherlet/IP o [0 | [® 3]st
(3 Add-On Instructions ETHERNET—d ey [T | —_—
a8 gita Types ETHERNET- mEomst Dats SNT___ ¥/ Configuation: | 108 0 2|
User-Defined ETHERNET-P) — —
@ %igdi_\g et £xes0-sen | | © 1P Addess: 7] e
el EX260-SEN1 - ;
L Predefined Exe60-SEN1-| O Host Name: \ gl |
# (i Module-Defined EXOE0-SEN2
3 Trends
; N EX260-SEN3 ) )
=-£3 /O Configuration EX260-SENA Open Module Properties &l Cancel [M
5 €3 1766 Backplane, 1766-A4
0] 1756-161 EIP EX500-GENT =
= 8 [)1756-ENBT/A ENBT ] - . = & |
= &% Ethernet R
8 ETHERNET-NODULE 231 of 231 Module Types Found
#) 1756-ENBT/A ENBT
S - [ Close on Create [Greate ] [Close ] [ Heb ]
S tatus ‘Offine :
le i
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4.4 EtherNet/IP-Objekt
Der Controller unterstitzt die nachfolgend genannten Objektklassen.

mSMC-Schrittdatenobjekt (Klasse: 67h)

Instanz

Attribut

Zugriff

Grole

Name

Wert (Wort)

1

100

Get/Set
*1

32

Schrittdaten
Nr. 0

Bewegungsart

Geschwindigkeit

Zielposition (untere Ziffern)

Zielposition (obere Ziffern)

Beschleunigung

Verzdgerung

Schubkraft (Schub-Sollwert)

Trigger LV

Schubgeschwindigkeit

Schubkraft fliir das Positionieren

AREA 1 (Bereich; untere Ziffern

~

AREA 1 (Bereich; obere Ziffern

~

AREA 2 (Bereich; untere Ziffern

~

AREA 2 (Bereich; obere Ziffern

~

~

Positionierbreite (untere Ziffern

~

Positionierbreite (obere Ziffern

64

100

Get/Set
*1

32

Schrittdaten
Nr.63

Bewegungsart

Geschwindigkeit

Zielposition (untere Ziffern)

Zielposition (obere Ziffern)

Beschleunigung

Verzdgerung

Schubkraft (Schub-Sollwert)

Trigger LV

Schubgeschwindigkeit

Schubkraft fiir das Positionieren

AREA 1 (Bereich; untere Ziffern

~

AREA 1 (Bereich; obere Ziffern

~

AREA 2 (Bereich; untere Ziffern

~

AREA 2 (Bereich; obere Ziffern

~

~

Positionierbreite (untere Ziffern

Positionierbreite (obere Ziffern

~

*1 Der Servicecode von ,Get Attribute Single“ ist ,Eh*.
Der Servicecode von ,Set Attribute Single® ist ,10h".
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5. Externe Anschllisse

Das Beispiel der Standardverdrahtung des Controllers wird fiir jeden einzelnen Stecker dargestellt.

5.1 PWR: Spannungsversorgungsstecker

Controller )
Controller-Eingangsspannungsversorgung
24 \VDC
Kabel
PWR IIIIIlllllllalt)lelllllllllll

(Die Controller-Spannungsversorgung (24 VDC) und die Kabel miissen vom Nutzer bereitgestellt werden.)

* Siehe 6. CN1: Spannungsversorgungsstecker (S.25) fir die Verdrahtung.

/N\Achtung

Verwenden Sie fir den Controller keine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung.

5.2 MOT: Motorstecker, ENC: Encoder-Stecker

Den Controller und den Antrieb mit dem Antriebskabel anschlieRen (LE-CP-)
Controller

ENC Antrieb
I Antriebskabel
Motor

5.3 Sl: Serieller 1/0-Stecker

(1) Anschluss der Teaching Box

Controller C]

SI Teaching Box
Adapterkabel (3 m-Kabel inbegriffen)
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(2) Anschluss an PC

Controller-Einstellset
(Controller-Software, Kommunikationskabel,
USB-Kabel und Umsetzer sind inbegriffen)

Controller

Umsetzer

USB-Kabel
Adapterkabel \ (A-miniB-

Ausfiihrung)

Si

(Kommunikationskabel)

(Der PC muss vom Nutzer bereitgestellt werden)

5.4 P1, P2: Kommunikationsmodul

Standard-Ethernet-Kabel
(CATS5 oder héher,
100BASE-TX)

P1

SPS

P2

Das Standard-Ethernetkabel entsprechend
'| der CAT5 oder héher sowie 100BASE-TX
und die SPS missen vom Nutzer
bereitgestellt werden.

* Das Kabel kann sowohl an P1 als auch an P2 angeschlossen werden.
Beachten Sie die Topologie der EtherNet/IP-Kommunikation fur Details.
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6. CN1: Spannungsversorgungsstecker

6.1 Technische Daten Spannungsversorgungsstecker

Die technischen Daten des im Lieferumfang des Controllers enthaltenen
Spannungsversorgungssteckers werden nachfolgend beschrieben.

Spannungsversorgungs- | Stift-

Klemme Funktion Beschreibung der Funktion
stecker Nr.

1 C24V | Spannungsversorgung (+) positive Steuerungsspannung.

positive Spannung fur die
2 M24V | Motorspannung (+) Spannungszufuhr des
Antriebsmotors Uber den Controller.

w

EMG Stopp (+) positive Spannung fir Stopp-Signal

gemeinsame Masse (-) fir M24V,
C24V, EMG und LK RLS.

N

ov gemeinsame Masse (-)

- NC nicht anwendbar
EMG M24V C24V

positive Spannung flr Entriegelung
der Motorbremse.

6 LK RLS | Entriegelung (+)

Entspricht Phoenix Contact: DFMC1, 5/3-ST-LR

6.2 Technische Daten elektrischer Anschluss

Der elektrische Anschluss muss vom Nutzer bereitgestellt werden und die folgenden Spezifikationen erfiillen:

Position Technische Daten

Einzelleitung, Litzendraht — AWG20 (0,5 mm?)
verwendbare KabelgroRe | * Die Nenn-Temperatur der Isolierschicht muss min. 60 °C betragen.
Der Aulen-@ darf max. 2,5 mm betragen.

Y
abisolierte Drahtllange ﬁ:]

max. g 2,5 mm W

AAchtung

Nicht mehrere Drahte an einer Klemme anschliel3en.

Nach Abschluss der Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers, diesen an den PWR-Stecker des
Controllers anschliel3en.
* Siehe 6.3 Verdrahtung des Spannungsversorqungssteckers (S.26) fir die Verdrahtung.

Spannungsversorgungsstecker
angeschlossen an CN1

Controller

= d

— /A O S

Pwa ) wN A
-

i
—2

.
W=7 /4

BN

F 4

& 3

\

$;

V)

T

A

N 0
Spannungsversorgungs- <R /

stecker zu PWR

ey




6.3 Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers

Den Spannungsversorgungsstecker an die 24 VDC-Spannungsversorgung des Controllers
anschlieRen (siehe Schritte (1) (2) und (3)). Im Anschluss den Spannungsversorgungsstecker in den
PWR-Stecker des Controllers einflhren.

(1) Verdrahtung der Spannungsversorgung (C24V, M24V, 0V)
Das Plus der 24 VDC-Controller-Spannungsversorgung an die C24V- und M24V-Klemme
anschlieen und das Minus der 0. g. Spannungsversorgung an die 0V-Klemme anschliel3en.

mOffnen/SchlieRen-Hebel
Den Offnen/SchlieRen-Hebel mit einem speziellen
Schraubendreher driicken und das Kabel in den
Kabeleingang einfiihren.
o Spezieller Schraubendreher (Empfehlung)
Phoenix Contact
(Produkt-Nr. SZS0.4 x 2.0)

(2) Verdrahtung des Stopp-Schalters (EMG)
Der Stopp-Schalter wird vom Benutzer installiert und dient dazu, den Antrieb unter anormalen

Bedingungen zu stoppen.
Siehe 6.4 Verdrahtung des Notausschaltkreises (S.27) fiir die Verdrahtung.

(3) Verdrahtung der Entriegelung (LK RLS)
Installieren Sie einen Entriegelungsschalter fiir die Einstellung oder Wiederherstellung bei einem
Not-Aus des Verriegelungsstellelements.
* Der Schalter (24 VDC, Kontaktbelastbarkeit min. 0,5 A) wird kundenseitig bereitgestellt.
Eine Klemme des Entriegelungsschalters muss an die 24 VDC-Spannungsversorgung
angeschlossen werden und die andere an die LK RLS-Klemme. Bei Aktivierung dieses Schalters
wird die Entriegelung der Motorbremse erzwungen.

externer Entriegelungsschalter
Notausschaltkreis &
\ Spannungsversorgungsstecker
et (3) EMG @ 1] LKRLS (6)
- (2) M 24V O
Controller (1) C 24V & ove
Eingangs-
spannungs- 24 VD
versorgung 0V

&Achtung

(1) Die Controller-Spannungsversorgung darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.

(2) Es ist nicht nétig, die LK RLS-Klemme anzuschlief3en, wenn der Antrieb nicht tber einen
Verriegelungsmechanismus verfugt.

(3) Die LK RLS-Klemme wird nur zur Einstellung und fir das Zurlicksetzen im Notfall verwendet. Wahrend des
normalen Betriebs darf sie nicht bestromt werden.
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6.4 Verdrahtung des Notausschaltkreises

Der Antriebsbetrieb wird gestoppt, wenn der externe Not-Aus-Schalter oder der Not-Aus-Schalter der
Teaching Box aktiviert wird.

(1) Beispiel Schaltkreis 1- einzelner Controller mit Teaching Box
Wenn der Controller erkennt, dass die Teaching Box angeschlossen ist, wird die Ausschaltung der
Teaching Box aktiviert.

Teaching Box
(3 m-Kabel) Controller
an die Teaching
Stopp- Box angeschlossen
Schalterr— - | s
| ! > o soll
oy H, | - stoppen |
| nicht an Teaching |
Controller i Box angeschlossen !
Eingangsspannungs- PTTTTTTTTTmTTTTme
versorgung externer Notausschaltkreis PWR
ot (3) EMG
- (2) M 24V &
Controller (1) C 24V @ ov @
Eingangs- 24D
spannungs- Spannungsversorgungsstecker
versorgung 0V
AWarnung

Der Stopp-Schalter der Teaching Box ist nur fiir den Controller wirksam, an den sie angeschlossen ist.
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(2) Stopp (Relaiskontakt (1))
Wenn das System, in dem der Controller installiert ist, Gber einen Not-Aus-Schaltkreis fur das
gesamte System verfligt, oder wenn das System mehrere Controller mit individueller
Spannungsversorgung hat, sind Relaiskontakte zwischen der 24 VDC-Spannungsversorgung des
Controllers und der EMG-Klemme des Spannungsversorgungssteckers erforderlich.

(Schaltkreisbeispiel)
24 VDC ov
Entriege-
lungsschalter Ry
— @ [ ] ( ] L J
L -1 ‘ L
Stopp =
Schalter ..
v
Ry: Relais U Funkenldschung
|
| Spannungsversorgungsstecker 1
Ry (3) EMG ([l LK RLS (6)
(2) M 24V s
C_ontroller (1) C 24V @ oV (4)
Eingangs-
24 VD
spannungs-
versorgung ov

Spannungsversorgungsstecker 2

Ry (3) EMG (31 LK RLS (6)
(2) M 24V O
C_ontroller (1) C 24V (o) ]I OV (4)
Eingangs- 24 VD
spannungs-
versorgung 0V

Spannungsversorgungsstecker 3

Ry g ;"’;jv ([l LK RLS (6)
Controller @
(1) C 24V
Eingangs- (o3 JIT, oV )
24 VD
spannungs-
versorgung OV

/N\Achtung

Wenn der Befehl zum Abschalten eingeht, stoppt der Controller mit max. Verzégerung und der Motor
wird ausgeschaltet.
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(3) Abschaltung Motor-Spannungsversorgung (Relaiskontakt (2))
Wenn ein Schaltkreis zur externen Abschaltung der Motor-Spannungsversorgung erforderlich ist,
dann ist ein Relaiskontakt zwischen der 24 VDC-Spannungsversorgung des Controllers und der M
24 V- und EMG-Klemme des Spannungsversorgungssteckers notig.

(Schaltkreisbeispiel)
24 VDC ov
Entriegelungs-
schalter Ry
iy o 1
w
Stopp
Schalter / Funkenléschung
1
1
' Spannungsversorgungsstecker 1
1
(3) EMG LK RLS (6)
Ry  @)ymo2av 8
C_ontroller ., (1) C 24V ST ov @
Eingangs- 24 VDG
spannungs-
versorgung OV

Spannungsversorgungsstecker 2

(3) EMG LK RLS (6
Ry  omaav 8 ©
Controller [
_ (1) C 24V @I ov @
Eingangs- 24 VDG
spannungs-
versorgung OV

Spannungsversorgungsstecker 3

(3) EMG LK RLS (6
Ry @) M 24v | 8 ©
C_ontroller K (1) C 24av (e [IT oV 4
Eingangs- 24 VDG
spannungs-
versorgung 0V
/M\Warnung

(1) Ein Relaiskontakt zwischen der 24 VDC-Spannungsversorgung des Controllers und der M24V-
und EMG-Klemme des Spannungsversorgungssteckers ist erforderlich. Das Schalten sollte nur im
Stillstand erfolgen. Ansonsten kann der Antrieb eine unerwartete Bewegung ausfiihren, was zu
einem Defekt des Controllers aufgrund von unkontrollierter regenerativer Energie fihren kann.

(2) Nicht die Ruckkehr zur Referenzposition (SETUP-Eingang ein) durchfiihren, wenn die Motorantriebs-
Spannungsversorgung (M24V) nicht angeschlossen ist.

Der Controller kann die korrekte Ausgangsposition nicht finden, wenn der Befehl zur Riickkehr zur
Ausgangsposition bei unterbrochener Motorantriebs-Spannungsversorgung (M24V) eingeht.

(3) Der LK RLS-Klemme keine Spannung zufiihren, wenn die Motorantriebs-Spannungsversorgung

(M24V) unterbrochen ist.




7. LED-Display

7.1 LED-Display

Fir ndhere Angaben zum LED-Status siehe nachstehende Tabelle.

LED Details
Der Spannungs- OFF Spannung wird nicht zugefuhrt
PWR | versorgungsstatus N . N
wird angezeigt. grine LED leuchtet | Spannung wird zugefiihrt
ALM Bedingung des OFF Normalbetrieb
Controller-Alarms rote LED leuchtet | Alarm wird erzeugt
Die Controller-Betriebsspannung wird nicht
OFF .
zugefuhrt.
Bedingung des grine LED leuchtet | normaler Betrieb
MS Controllers grune LED blinkt | Einstellungsfehler
rote LED blinkt korrigierbarer Fehler
rote LED leuchtet | nicht korrigierbarer Fehler
Die Controller-Betriebsspannung wird nicht
OFF zugefihrt oder die IP-Adresse wurde nicht
eingestellt.
Zeigt den griine LED leuchtet | EtherNet/IP-Kommunikation wurde hergestellt.
NS | Kommunikationssta Ty :
. . EtherNet/IP-Kommunikation wurde nicht
tus des EtherNet/IP.| ~ grune LED blinkt 1 oot
rote LED blinkt EtherNet/IP-Verbindungszeitliberschreitung
rote LED leuchtet | IP dupliziert
BUS-IN-Seite (P1): keine Verbindung, keine
OFF o
_ Aktivitat
L/A1 | Link/Act griine LED leuchtet | BUS-IN-Seite (P1): Verbindung, keine Aktivitét
grune LED blinkt | BUS-IN-Seite (P1): Verbindung, Aktivitat
OFF BUS-OUT-Seite (P2): keine Verbindung, Aktivitat
L/A2 | Link/Act grune LED leuchtet | BUS-OUT-Seite (P2): Verbindung, keine Aktivitat
grine LED blinkt | BUS-OUT-Seite (P2): Verbindung, Aktivitat

7.2 LED- und Controller-Status

Nahere Angaben zum LED- und Controller-Status finden Sie in der nachfolgenden Tabelle.

LED-Bezeichnung
Controller-Status
PWR ALM MS NS
Bei normaler Funktion der ) ) grune LED grune LED
EtherNet/IP-Kommunikation leuchtet leuchtet
Controller-Alarm erzeugt LED I_e uchtet rote LED - -
nicht leuchtet
Motor- Controller-Systemfehler grine LED rote LED ) )
Controller | erzeugt leuchtet leuchtet
Controller-EEPROM wird grine LED ) ) )
beschrieben blinkt
-: Das LED-Display ist instabil
&Achtung
Beim Schreiben von Daten auf das EEPROM (blinkende PWR LED (griin)) darf weder die Eingangs-
Spannungsversorgung des Controllers abgeschaltet noch das Kabel geldst/angeschlossen werden.
*Es besteht die Mdglichkeit fehlerhafter / korrupter Daten (Schrittdaten, Parameter)
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8. Betriebsarten

8.1 Uberblick

Fir dieses Produkt gibt es zwei Betriebsarten. In der ersten Betriebsart erfolgt der Betrieb per
Schrittdaten-Eingabe (,Betrieb per Schritt-Nr.“). Bei Verwendung dieser Betriebsart kdnnen die im
Produkt gespeicherten Schrittdaten durch Ausgabe spezifischer Befehle iber das Netz ausgefihrt
werden. In der zweiten Betriebsart erfolgt der Betrieb Giber die Eingabe numerischer Daten (,Betrieb per
numerischem Befehl®). Bei Verwendung dieser Betriebsart werden die numerischen Daten (z. B.
Position, Geschwindigkeit usw.) basierend auf den bereits eingestellten Schrittdaten geandert.

8.2 Betrieb per Schrittdaten-Eingabe

In dieser Betriebsart werden die Speicherbits, die den Eingangs-/Ausgangsanschluss-Signalen
entsprechen (z. B. DRIVE, INP), unter Verwendung eines Masters (SPS) im EtherNet/IP-Netz
gelesen/geschrieben.

Wenn ein Betrieb auf voreingestellten Schrittdaten basiert, wahlen Sie die Schrittdaten-Nr. aus den
Ausgabedatenbits der EtherNet/IP-Kommunikation und aktivieren Sie das DRIVE-Signal.

Siehe 13.2 Vorgehensweise beim Betrieb per Schrittdaten-Eingabe (S.52).

8.3 Positions-/Geschwindigkeitsiiberwachung

Liest die aktuelle Position und die aktuelle Geschwindigkeit zu Uberwachungszwecken aus.
Siehe 9. Speicherabbildung (S.32) fir die aktuelle Position und Geschwindigkeit.

8.4 Betrieb per Eingabe numerischer Daten

Wenn numerische Daten in Verbindung mit der Geschwindigkeit, Position usw. des Antriebs gesendet
werden, fiihrt der Antrieb diese Daten aus, sofern diese innerhalb des zulassigen Wertebereichs liegen.
Bei dem Controller der Serie JXC91 kdnnen alle Schrittdaten-Elemente (Betriebsart, Geschwindigkeit,
Position, Beschleunigung, Verzégerung, Schubkraft, Schaltpunkt, Schubgeschwindigkeit, Positionierschub,
Bereich 1, Bereich 2, Positionierbreite) durch numerische Werte befohlen werden.

Bevor der Antrieb Schrittdaten oder numerische Daten ausfihren kann, missen vorbereitende
MaRnahmen getroffen werden (z. B. Servo einschalten und Rickkehr zur Referenzposition) .

Siehe 13.3 Vorgehensweise beim Betrieb per Eingabe numerischer Daten (S.57).
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9. Speicherabbildung

9.1 Speicherzuordnung
(1) Zuordnung des Eingangsbereichs

@®Zuordnung des Eingangsbereichs der iibergeordneten Vorrichtung

(3\?; srzt) Eingangsdaten
0 Eingangsanschluss, dem die Signale zugeordnet werden
1 Controller-Informationsflag
2 aktuelle Position (untere Ziffern)
3 aktuelle Position (obere Ziffern)
4 aktuelle Geschwindigkeit
5 aktuelle Schubkraft
6 Zielposition (untere Ziffern)
7 Zielposition (obere Ziffern)
8 Alarm 1, 2
9 Alarm 3, 4
10 Reserve
11 Reserve
12 Reserve
13 Reserve
14 Reserve
15 Reserve
16 Reserve
17 Reserve
-32-
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(2) Zuordnung des Eingangsbereichs der libergeordneten Vorrichtung

@®Word0: Signale, die dem Eingangsanschluss zugeordnet sind

Word

Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

OouTo

OouT1

OouT2

OouT3

OouT4

ouTS

Wenn bei Betriebsstart der DRIVE-Eingang ausgeschaltet
wird, dann wird die von dem DRIVE-Signal ausgefihrte
Schrittdaten-Nr. Gber eine Kombination von OUTO bis
OUTS5 (Binarzahl) aufgefrischt/aktualisiert.

z. B. (Schrittdaten-Nr. 3 wird ausgegeben)

OUT5 | OUT4 | OUT3 | OUT2 | OUT1 | OUTO
OFF OFF OFF OFF ON ON

/NAchtung

(1) Wenn RESET eingeschaltet wird, werden diese Signale
ausgeschaltet.
(2) Bei einem Alarm geben diese Signale die Alarmgruppe aus.
(3) Wahrend des Schubbetriebs schalten sich diese
Signale aus, wenn der Antrieb die definierte
Schubbreite tberfahrt.

BUSYJ

Dieses Signal ist wahrend der Antriebsbewegung
eingeschaltet (wahrend des Positionierbetriebs usw.).

/NAchtung

Wahrend des Schubbetriebs ohne Bewegung (keine
Bewegung aber der Antrieb erzeugt die Schubkraft) ist
BUSY ausgeschaltet.

SVRE

Wenn der Servomotor ausgeschaltet ist, ist SVRE
ausgeschaltet. Wenn der Servomotor eingeschaltet ist, ist
SVRE eingeschaltet.

10

SETON

Wenn der Antrieb sich im Status SETON befindet
(Bestimmung der Positionsinformation), schaltet sich dieses
Signal ein.

Wenn der Positionsstatus nicht bestimmt wird, schaltet sich
dieses Signal aus.
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Wort

Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

11

INP

Die Bedingung, in der der INP-Ausgang eingeschaltet ist,
hangt von der Antriebsaktion ab.

- Zurlick zur Referenzposition

Schaltet sich am Ursprung innerhalb von * ,werkseitige
In-Position” im Grundparameter ein.

- Wahrend des Positionierbetriebs

Schaltet sich ein, wenn die aktuelle Position innerhalb von
»Schrittdaten-Position * Positionierbereich® liegt.

- Wahrend des Schubbetriebs

Schaltet sich ein, wenn die Schubkraft den in den
Schrittdaten als ,Trigger LV* eingestellten Wert

Uberschreitet.
AAchtung

Nach Abschluss des Schubbetriebs bleibt das
INP-Ausgangssignal selbst bei einer automatischen
Umschaltung in den Energiesparmodus eingeschaltet.
Wenn die Bewegung erneut aus dem gestoppten
Schubvorgang startet, wird der Schubvorgang mit der
normalen Schubkraft wiederholt.

Beispiel: Die Kraft in den Schrittdaten betragt 100 %

»Irigger LV* in den Schrittdaten betragt 80 %,

Der Energiesparmodus des Antriebs ist auf 40 %

eingestellt.(*1)

*1 Die Energiespar-Einstellungen sind je nach
Antriebsmodell unterschiedlich.
Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs fir
weitere Informationen.

Schubkraft A
%) INP(ON)

100
80 q------f----------
Energiesparmodus

Trigger LV

40

Zeit

12

AREA

Wenn der Antrieb in den Ausgangsbereich zwischen Area2
und Area1 in den Schrittdaten gelangt, schaltet sich dieses
Signal ein.

Der Einstellbereich des AREA-Ausgangs ist je nach den
aktiven Schrittdaten unterschiedlich.

13

WAREA

Wenn sich der Antrieb innerhalb des Ausgangsbereichs von ,W
Bereich-Ausgangssignal 1 und W Bereich-Ausgangssignal 2" in
den Grundparametern befindet, schaltet sich dieses Signal ein.

14

ESTOP

Wahrend der Aktivierung des Stopp-Schalters der Teaching
Box ist dieses Signal eingeschaltet. Im normalen Betrieb ist es
ausgeschaltet. Die Synchronisierung erfolgt zum Eingangs-
signal fir das EMG-Signal am Controllerstecker PWR.

15

ALARM

Dieser Alarm wird erzeugt, wenn Probleme mit dem Antrieb
oder dessen Steuerstatus auftreten. OFF, wenn keine Alarme
anstehen.

ON, wenn ein Alarm ansteht.
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Die nachfolgende Tabelle zeigt die Anderungen des Ausgangssignals in Bezug zum Controller-Status.

Ausgangssignale Motor- OUTO bis
Status BUSY INP SVRE bremse SETON 5
gg\’,‘vtég'l';;abges"ha'tet [SVOFF] ohne OFF | OFF | OFF |verriegelt| OFF OFF
Controller eingeschaltet [SVON] ohne Bewegung | OFF OFF ON egter:te OFF OFF
wahrend der Riickkehr zur Referenzposition ON OFF ON egter:f OFF OFF
Antrieb an Referenzposition. bei Abschluss entrie-
von [SETUP] OFF ON(*1) ON gelt ON OFF
wahrend der Bewegung im entrie-
Positionier-/Schubbetrieb ON OFF ON gelt ON ON(x2)
Antrieb angehalten [HOLD]. OFF OFF ON egter:te ON ON(+2)
bei Abschluss des Positionierbetriebs OFF | ON(+4) | ON egter:f ON ON(*2)
Stopp wegen Schubvorgang einer Nutzlast entrie-
im Schubbetrieb OFF ON ON gelt ON ON(x2)
Stopp wegen Erfassung einer Nutzlast im OFF OFF ON entrie- ON OFF
Schubbetrieb gelt
Servo ist OFF nach Ruckkehr zur )
Referenzposition OFF | OFF(%4) OFF |verriegelt ON ON(*3)
EMG-Signalstopp aus dem CN1-Stecker
nachdem der Antrieb zurlck auf der OFF | OFF(*4) OFF |verriegelt ON OFF
Referenzposition ist

*1 Ausgang schaltet sich ein, wenn der Antrieb in den Grundparametern innerhalb des als ,werkseitige

In Position® definierten Bereichs liegt.

x2 Ausgang wird bei Ubertragung von (ON — OFF) des DRIVE-Eingangssignals aktualisiert.

*3 Vorheriger Status wird beibehalten.

*4 Ausgang schaltet sich ein, wenn sich der Antrieb in ,In position“ der Schrittdaten befindet.

@®Word1: Controller-Informationsflag

Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
0-3 (nicht verwendet) -
4 READY READY sc_:haltet sich ein, wenn kein Alarm bei Servo ON
1 erzeugt wird. READY-Flag schaltet sich ein.
5 (nicht verwendet) -
6-15 (nicht verwendet) -

@®Word2, 3: Aktuelle Position

Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
” Die aktuelle Antriebsposition wird durch ein Vielfaches von
2 0-15 akiuelle P_osmon 0,01 mm ausgedrickt, wenn numerische Daten gelesen
(untere Ziffern) werden kénnen. (*5)
3 0-15 aktuelle Position Beispiel: 800,00 [mm] (80000 d=13880 h) wird ausgegeben

(obere Ziffern)

aktuelle Position (untere Ziffern) = 3880 h
aktuelle Position (obere Ziffern) = 0001 h

*x5 Siehe 20. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S.83) fir die Verarbeitung der Daten.

@®Word4: Aktuelle Geschwindigkeit

Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
Die aktuelle Geschwindigkeit wird durch ein Vielfaches von
aktuelle 1 mm/s ausgedrickt, wenn numerische Daten gelesen
4 0-15 Geschwindiakeit werden kénnen.
g Beispiel: 300 [mm/s] (300d=012Ch) wird ausgegeben
aktuelle Geschwindigkeit = 012Ch
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@®Word5: aktuelle Schubkraft

Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
Die aktuelle Schubkraft wird durch ein Vielfaches von 1 %
5 0-15 aktuelle Schubkraft | ausgedrickt, wenn numerische Daten gelesen werden
kénnen.

@®Word6, 7: Zielposition

Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
6 0-15 Zielposition Lo . i i L
(untere Ziffern) Die Zielposition dgs Antriebs wird dL_Jrch ein Vielfaches von
- — 0,01 mm ausgedrtickt, wenn numerische Daten gelesen
7 0-15 Zielposition werden konnen. (1)
(obere Ziffern)
@®Word8, 9: Alarm
Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
Der Alarmcode wird als 3-stellige Dezimalzahl angezeigt,
wenn die gelesenen numerischen Daten giltig sind und ein
0-7 Alarm 1 Alarm erzeugt wird. (1)
Der zuletzt erzeugte Alarmcode wird als Alarm 1
8 ausgegeben. Der Alarm wird durch einen anderen Alarm
aktualisiert. Der Code der in der Vergangenheit erzeugten
Alarme wird in der Reihenfolge 1 — 2 — 3 — 4 verschoben.
8-15 Alarm 2 Wenn die Anzahl erzeugter Alarme den max. Alarmausgang
der einzelnen Modi Ubersteigt, wird der am weitesten
zurlickliegende Alarm aus dem Speicher geléscht.
Beispiel: Erzeugung eines Alarms in der Reihenfolge (1) —
0-7 Alarm 3 (5)
Alarm 1 ] 5 3 4 5
letzter Alarm M @ ) @ ®)
o Alarm 2 0 > M) >@ P> 6 > @
Alarm 3 0 0 (1) ) (3)
Alarm 4 0 0 0 (1) (2)
8-15 Alarm 4 * (1) bis (5) in der Tabelle steht fiir die erzeugten Alarmcodes.
Siehe ,15.2. Alarme und Fehlersuche (S.63)“ fir
detaillierte Informationen zu Alarmen.

*1 Siehe 20. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S.83) fir die Verarbeitung der Daten.
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(3) Zuordnung des Ausgangsbereichs

@Von iibergeordneten Vorrichtungen zum Controller

((3\1;{)5':) Ausgangsdaten
0 Ausgangsanschluss, dem die Signale zugeordnet werden
1 Steuerung des Flags des Controllers/der numerischen Daten
2 Bewegungsart/Start-Flag
3 Geschwindigkeit
4 Zielposition (untere Ziffern)
5 Zielposition (obere Ziffern)
6 Beschleunigung
7 Verzégerung
8 Schubkraft (Schub-Sollwert)
9 Trigger LV
10 Schubgeschwindigkeit
11 Schubkraft
12
13 AREA 1
14
15 AREA 2
16 . :
17 »In-Position“-Toleranzbereich

(4) Von uibergeordneten Vorrichtungen zum Controller (Details)

@®Word0: Ausgangsanschluss, dem das Signal zugeordnet wird

Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
0 INO . . . . N .
Die Schrittdaten-Nr. fur den Antriebsbefehl wird tber eine
Kombination aus INO bis 5 (Binarzahl) spezifiziert.
1 IN1
Beispiel: Es wurde die Schrittdaten-Nr. 3 zugeordnet.
INS | IN4 | IN3 | IN2 | IN1 INO
2 IN2
OFF | OFF | OFF | OFF | ON | ON
0 3 IN3
/!\Achtung
Vor dem Betriebsbefehl (DRIVE schaltet sich ein) muss die
4 IN4 Schrittdaten-Nr. per Signal definiert werden.
Andernfalls ist es moglich, dass der Antrieb mit anderen
Schrittdaten betrieben wird als erwartet.
5 INS
- Bitte immer ausgeschaltet lassen.
- Bitte immer ausgeschaltet lassen.
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Word

Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

HOLD

Wenn der HOLD-Eingang wahrend des Betriebs eingeschaltet
ist, wird die Geschwindigkeit mit dem max. Verzégerungswert,
der als Grundparameter eingestellt ist, verringert, bis der Antrieb
stoppt. Der Hub wird angehalten, so lange HOLD eingeschaltet
ist und wenn HOLD ausgeschaltet wird, startet der Antrieb den
Verfahrvorgang Giber den verbleibenden Hub.

*Wenn DRIVE oder SETUP eingeschaltet ist
DRIVE Halten (HOLD)

oder IN - —---__ e Gl
SETUP OFF

Geschwindigkeit

AAchtung

(1) Wenn HOLD eingeschaltet ist, darf SETUP, DRIVE,
JOG+/JOG- oder Start-Flag nicht eingeschaltet werden. Der
Antrieb kann eine unerwartete Bewegung ausfiihren.

(2) Die Ausgangssignale werden wahrend aktivierter
Haltefunktion unguiltig.

SVON

Das SVON-Signal schaltet den Servomotor ein.
Wenn SVON eingeschaltet ist, schaltet sich der Servomotor ein.
Wenn SVON ausgeschaltet ist, schaltet sich der Motor aus.

AAchtung

(1) Wenn SVON eingeschaltet ist, bewegt sich der Antrieb
moglicherweise 2 bis 3 mm, um die Regelgenauigkeit zu
optimieren.

(2) Wenn SVON ausgeschaltet ist, DRIVE und SETUP ausschalten.

10

DRIVE

Wenn DRIVE eingeschaltet wird, scannt das System die Eingénge
INO bis IN5 und startet den Betrieb des Antriebs.

Wenn dieses Signal ausgeschaltet ist, wird die Nummer des aktiven
Schrittes Uber die Signale OUTO bis OUT5 ausgegeben.

11

RESET

Signal zum Zuriicksetzen des Alarms und des Betriebs.

Nach dem RESET wird die Geschwindigkeit mit dem max.
Verzdgerungswert, der als Grundparameter eingestellt ist,
verringert, bis der Antrieb stoppt.

INP und OUTO bis OUT5 schalten sich aus (wenn der Antrieb jedoch
innerhalb des In-Position-Bereichs stoppt, schaltet sich der INP ein).

12

SETUP

Wenn SVRE eingeschaltet ist, wird der SETUP-Betrieb
(Ruckkehr zur Ausgangsposition) durchgefiihrt. Wahrend des
SETUP-Betriebs schaltet sich BUSY ein und nach Abschluss des
SETUP-Betriebs schalten sich SETON und INP ein.

13

JOG(-)

Handbetrieb in (-)-Richtung.

Bewegt sich bei eingeschaltetem Signal. Stoppt bei
ausgeschaltetem Signal.

Wenn FLGTH (Signal fur das Umschalten von Hand- und
Tippbetrieb) eingeschaltet ist, erfolgt die Bewegung zur (-)-Seite
zum Zeitpunkt des ,JOG(-)“-Signals.

INP-Ausgang, OUTO bis 5 sind nach Beginn des Hand-/
Tippbetriebs ausgeschaltet. INP-Ausgang, OUTO bis 5 werden nach
Abschluss des Hand-/Tippbetriebs nicht eingeschaltet.

14

JOG(+)

Der Betrieb ist wie bei JOG(-). Einzig und allein ,-* wird zu ,+*

15

FLGTH

Zum Umschalten der Funktion (Hand- und Tippbetrieb) des
JOG-Signals ,JOG(-)* und ,JOG(+)*.

Der Tippbetrieb startet, wenn dieses Signal eingeschaltet ist und
wenn das JOG-Signal eingeschaltet ist.

Der Handbetrieb startet, wenn dieses Signal ausgeschaltet ist. Der
Wert des Tippbetriebs wird tiber den Betriebsparameter eingestellt.
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@®Word1: Steuerung des Flags des Controllers/der numerischen Daten

Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
0 % (nicht verwendet) -
||| ceseminareis. D e g
g egrenzung variiert je nach Antriebsart.
2 |3 (nicht verwendet) -
[2]
3 § (nicht verwendet) -
4 Bewegungsart
5 |8 Geschwindigkeit
1 6 § Position
7 % Beschleunigung
8 5 Verzogerung _ _ _
9 p Schubkraft Wenn der Betrieb per Eingabe numerischer Daten
10 g Trigger LV befohle_n wird, kbnnen _di_e Wgrte geandert werden,
5 wenn die Sollwerte aktiviert sind.
11 £ Schubgeschwindigkeit
12 | = Stellkraft
13 |% AREA 1
14 | AREA 2
15 In-Position
@®Word2: Bewegungsart/Start-Flag
Word | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
Datenlbertragungsflag bei Befehlseingang per Eingabe
0 Start-Flag g_um_erischer Daten. Ausschalten wahrend des Wartens auf
ie Ubermittlung. Einschalten, wenn numerische Daten an
5 den Controller Ubermittelt werden. *1
1-7 (nicht verwendet) -
8-9 Bewegungsart 1: ABS (Absolut) 2:INC (Relativ) =2
10-15 (nicht verwendet) -

@®Word3: Geschwindigkeit

Word

Bit

Bezeichnung

Signalbezeichnung

Eingabebereich kleinste Einheit

3

0-15

Geschwindigkeit

1 ~ Grundparameter
,max. Geschwindigkeit*

1 mm/s

@®Word4, 5: Zielposition

Bezeichnung

Word | Bit | Signalbezeichnung Eingabebereich Kleinste Einheit
4 0-15 | Zielposition (untere Ziffern) Grundp?rameter ) 0,01 mm
5 0-15 | Zielposition (obere Ziffern) | ,Hub (-)* - ,Hub (+)* =*3

@®Word6: Beschleunigung

Word

Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

6

0-15

Beschleunigung

1 ~ Grundparameter
»,max. Beschleunigung® *1

1 mm/s?

*1 Die Daten werden gesendet, wahrend das Start-Flag aktiviert wird. Bei einer Anderung der
numerischen Daten bei aktiviertem Start-Flag werden dementsprechend die geanderten Daten
gesendet, was einen unerwarteten Betrieb zur Folge haben kann.
Warten Sie nach einer Anderung der numerischen Befehlsdaten, bis die SPS die Bearbeitung
abgeschlossen hat und aktivieren Sie dann das Start-Flag.

*2 Keine anderen Werte als [1(ABS)] und [2(INC)] eingeben.

*3 Siehe 21. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S.83) fir die Verarbeitung der Daten.
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@®Word7: Verzégerung

Word Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

7 0-15

Verzdgerung

1 ~ Grundparameter
-max. Verzogerung* *1

1 mm/s?

@®Word8: Schubkraft

Word Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

8 0-15

Schubkraft

(Schub-Sollwert)

*1

1%

@®Word9: Trigger LV

Word Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

9 0-15.

Trigger LV

*1

1%

@®Word10: Schubgeschwindigkeit

Word Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

10 0-15

Schubgeschwindigkeit

*1

1 mm/s

@®Word 11: Stellkraft

Word Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

11 0-15

Stellkraft

*1

1%

@®Word12, 13: AREA 1

Bezeichnung

Word | Bit Signalbezeichnung - - : : :
Eingabebereich kleinste Einheit
12 0-15 | AREA 1 (Bereich; untere Ziffern) Grundparameter
: . - . 0,01 mm
13 | 0-15 | AREA 1 (Bereich; obere Ziffern) | ,Hub (-)* - ,Hub (+)* 1 %2

@®Word14, 15: AREA 2

Bezeichnung

Word | Bit Signalbezeichnung
Eingabebereich kleinste Einheit
14 0-15 | AREA 2 (Bereich; untere Ziffern) Grundparameter
- - - ; 0,01 mm
15 | 0-15 | AREA 2 (Bereich; obere Ziffern) | .Hub (-)* - ,Hub (+)* #1 %2
@®Word16, 17: In-Position
. . . Bezeichnung
Word | Bit Signalbezeichnung
Eingabebereich kleinste Einheit
16 0-15 In-Position (untere Ziffern)
*1 %2 0,01 mm
17 0-15 In-Position (obere Ziffern)

*1 Je nach Antriebsmodell gelten unterschiedliche Begrenzungen flir die Eingabewerte. Siehe
Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
*x2 Siehe 21. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S.83) fir die Verarbeitung der Daten.
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10. Einstellungen und Dateneingabe

Um den Antrieb auf eine bestimmte Position zu verfahren, missen die Betriebsmuster mithilfe eines PCs
(mit der Controller-Software) oder der Teaching Box eingestellt werden. Die ber die Software
eingegebenen Einstelldaten werden im Controller-Speicher gespeichert.

Die Schrittdaten kdnnen tber explizite Meldungen per Ethernet/IP eingestellt werden. Siehe 4.4
EtherNet/IP-Objekt (S.22).

Sowohl die Controller-Software als auch die Teaching Box kénnen in zwei verschiedenen Modi betrieben
werden (,Easy Mode® und ,Normal Mode*).
Der Modus kann in Abstimmung auf den gewtinschten Vorgang gewahlt werden.

+,Easy Mode*
Zur Inbetriebnahme des Antriebs im ,Easy Mode*® sind nur einige wenige Einstellungen erforderlich.
Diese werden Uber die Controller-Software und die Teaching Box eingegeben.
* Die Kombination der erforderlichen Einstellungen ist je nach Antriebstyp unterschiedlich.
(Auswahl von Datenkombinationen mdglich.)

,Normal Mode*
Im ,Normal Mode" ist eine detailliertere Einstellung als im ,Easy Mode“ mdglich (Bedingungen flir
Antrieb und Controller usw.).
In diesem Modus kénnen drei verschiedene Einstelldaten geandert werden: ,Schrittdaten®,
»Grundparameter” und ,Parameter fiir die Riickkehr zur Referenzposition®.

10.1 Schrittdaten

~Schrittdaten” sind Einstelldaten, die die Antriebsbewegung definieren. Mit diesem Controller kénnen
insgesamt 64 Schrittdaten (12 Attribute pro Schritt) verarbeitet werden. Die einzelnen Schrittdaten
werden wirksam, sobald sie im Controller gespeichert sind.

Beispiel: Schrittdaten auf dem PC-Bildschirm (Controller-Software) [Normal Mode]

Gesch- Schub-

. ” : . Schub- X .| Stell-

Pos Bewe- win- | Position | Beschleuni- | Verzégerung Kraft Trigger LV |geschwin- Kraft Area 1|Area 2|In pos
. 2

gungsart |digkeit| (mm) | gung mm/s? mm/s % % digkeit % (mm) | (mm) | (mm)

mm/s ° [mm/s] °
0 absolut 100 20,00 1000 1000 0 0 0 100 | 18,00 | 22,50 | 0,5
1 absolut 50 10,00 1000 1000 70 60 5 100 6,0 12,0 1,5
63 | absot | 20 | 500 | 500 500 | o | o | o |10/ 30]80]12
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Schrittdaten-Details

Bezeichnung

Teaching

Controller- Bereich Beschreibung
Software Box
(TB)
Pos. Schritt-Nr. 0 bis 63 Zahl der Schrittdaten.
Spezifiziert das Koordinatensystem fiir die Zielposition.
Software TB SPS Details
3 verschiedene leer deaktivieren| 0 Schrittdaten nicht wirksam.
Bewegungs- | Bewegungs- ) I " L s
art art (Siehe Tabelle absolut | Absolut 1 Die Zielposition wird |m.\'/erhalt.n|.s zur
rechts.) absoluten Referenzposition definiert.
. . Die Zielposition wird relativ zur
relativ Relativ 2 aktuellen Position definiert.
Gesch- Gesch- . e . " N
windigkeit windigkeit 1 Die Geschwindigkeit fir die Bewegung zur Zielposition. (Einheit: mm/s)
Grundparameter
Position Position »Hub (-)* - Die Zielposition (Einheit: mm)
LHub (+)"
1~ Grund-
Besch- Besch- parameter Dient dem Einstellen der Beschleunigung zum Erreichen der
leunigung leunigung »max. Verfahrgeschwindigkeit. (Einheit: mm/sz)
Beschleunigung ’ ’
/ Verzdégerung*“
1~ Grund-
Verzo- Verzo- prer:;axmeter Dient dem Einstellen der Verzégerung der Verfahrgeschwindigkeit bis
- Anhalten. (Einheit: z
gerung gerung Beschleunigung zum Anhalten. (Einheit: mm/s®)
/ Verzégerung®
Einstellung zur Definition des Schubbetriebs oder des
Positionierbetriebs.
Fir den Schubbetrieb spezifiziert der Wert die Kraft als Prozentsatz
der max. Kraft (Einheit: %).
* Die max. Kraft ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe
Bedienungsanleitung und Nennkraft des Antriebs.
Wert Bewe- Details
gungsart
Schubkraft Schubkratt *1 I Der Antrieb bewegt sich auf die
Positionier- . . I
0 . Position, die unter ,Position
betrieb e
spezifiziert wurde.
Der Antrieb bewegt sich auf die
Position, die unter ,Position“
1 bis . spezifiziert wurde, und fihrt dann
100 Schubbetrieb einen Schubvorgang mit einer Kraft
aus, die die eingestellte Kraft nicht
Ubersteigt.
mNur im Schubbetrieb wirksam
(bei einem Wert der ,Schubkraft® zwischen 1 und 100).
Mit dieser Einstellung werden die Bedingungen definiert, bei der der
Trigger LV | Trigger LV | +1 INP-Ausgang eingeschaltet wird. Wenn der Antrieb eine Kraft Gber

diesem Wert erzeugt, schaltet sich INP ein.

Dieser Parameter ist auf den Wert der Schubkraft oder niedriger
eingestellt. (Einheit: %)

Fur den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht berticksichtigt.
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Schub-
gesch-
windigkeit

Schub-
gesch-
windigkeit

*1

sNur im Schubbetrieb wirksam
(bei einem Wert der ,Schubkraft® zwischen 1 und 100).
Definiert die Geschwindigkeit der Bewegung im Schubbetrieb. Bei
zu hoher Geschwindigkeit kann der Antrieb oder das Werkstlick
aufgrund einwirkender Stol3krafte beschadigt werden. Daher muss
ein Wert eingegeben werden, der innerhalb des fiir den Antrieb
zulassigen Bereichs liegt.
Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs flir den geeigneten
Geschwindigkeitsbereich.
Fir den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht berlcksichtigt.

Stellkraft

Stellkraft

#1

Einstellung zur Definition des max. Drehmoments wahrend des
Positionierbetriebs. (Einheit: %)

Einen Wert eingeben, der innerhalb des flir den Antrieb zuldssigen
Bereichs liegt.

(Einheit: %)

Siehe Bedienungsanleitung des Antriebs fur den geeigneten Wert.

Area 1

AREA 1

Grundparameter
,2Hub (=) -
»HuUb (+)"

Area 2

AREA 2

Grundparameter
,2Hub (=) -
»HuUb (+)"

Einstellung zur Definition der Bedingungen, bei denen das

AREA-Ausgangssignal (Bereich) eingeschaltet wird (Einheit: mm).

Wenn die aktuelle Position innerhalb des Bereichs zwischen Area1

und Area? liegt, wird der AREA-Ausgang eingeschaltet.

* Wenn Area1 > Area2, dann wird der Alarm ,Step Data ALM1“ aktiviert.
(Wenn ,Areal” = ,Area2“ = 0, wird kein Alarm erzeugt, sondern der
AREA-Ausgang wird ausgeschaltet.)

In Position

In Position

*1

Die Funktionen sind im Schubbetrieb und im Positionierbetrieb
unterschiedlich.

* Positionierbetrieb: Positionierbereich (Einheit: mm)

* Schubbetrieb: Schubdistanz (Einheit: mm)

Bewegungs-

art Details

Mit dieser Einstellung werden die Bedingungen

definiert, bei der der INP-Ausgang eingeschaltet

wird.

Wenn der Antrieb in den Bereich der Zielposition

kommt, wird INP eingeschaltet.

(Keine Anderung der werkseitigen Einstellung

erforderlich.)

Wenn ein Signal vor Abschluss des

Positionierbetriebs erforderlich ist, muss dieser

Wert gréRer sein.

* Der INP-Ausgang wird eingeschaltet.
Zielposition - In Position < Antriebsposition <
Zielposition + In Position

Positionier-
betrieb

Einstellung zur Definition der Schubdistanz des
Antriebs wahrend des Schubbetriebs. Wenn der
Antrieb diese Schubdistanz Uiberschreitet, wird der
Schubbetrieb unterbrochen. Bei Uberschreiten der
Schubdistanz wird INP nicht eingeschaltet.

Schubbe-
trieb

*1 Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs
fur weitere Informationen.
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10.2 Grundparameter

»Grundparameter” sind die Daten, mit denen die Betriebsbedingungen des Controllers, des Antriebs
usw. definiert werden.

Details der Grundparameter

Aktivierung: ,m“ = wirksam, sobald sie im Controller gespeichert sind.

,0“ = wird nach Controller-Neustart wirksam.

-~ = Parameter kann nicht gedndert werden (fester Wert).

Bezeichnung

. . Schrei
Controller- | Teaching Bereich Beschreibung ben
Software Box
Controller ID | Controller ID | 1 bis 32 Elnstelllung der Param'eter der Identifikationsnummer (Achse) o
der seriellen Kommunikation.
Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
10 pattern IO pattern fester Wert (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.) -
Der Wert sollte 64 sein (Standard).
. . Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
Acceleration | Acceleration L ! A
. ) (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)
/deceleration | /deceleration | fester Wert - . . -
Definiert den Parameter fiir die trapezoide
pattern pattern ) "
Beschleunigung/Verzégerung.
S-motion S-motion fester Wert Dies ist der feste Wert fir diesen Controller.
rate rate (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.) .
Definiert die Grenze auf der positiven (+) Seite der Position.
(Einheit: mm)
Stroke (+) Stroke (+) *1 Kein grélerer Wert als [Stroke (+)] kann in das Feld ,Position“ bei "
der Einstellung der Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.
Definiert die Grenze auf der negativen (-) Seite der Position.
: 3 (Einheit: mm)
Stroke (-) Stroke (-) *1 Kein kleinerer Wert als [Stroke (-)] kann in das Feld ,Position“ bei .
der Einstellung der Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.
Definiert die max. Grenze der Geschwindigkeit. (Einheit: mm/s)
Maximum Maximum 1 Kein groRRerer Wert als [Max speed] kann in das Feld ,Speed*
velocity velocity bei der Einstellung der Schrittdaten-Parameter eingegeben "
werden.
Maximum Definiert die max. Grenze der Beschleunigung/Verzégerung
Maximum acceleration (ACC/DEC). (Einheit: mm/sz)
acceleration ) *1 Kein groRRerer Wert als [Max ACC/DEC] kann in das Feld [
/Deceleration " . . .
speed speed L#Accel“ (Beschleunigung) bei der Einstellung der
P Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.
Definiert den Bereich zur Aktivierung des INP-Ausgangs, wenn
Default In Default In . . N -
osition osition *1 sich der Antrieb nach der Riickkehr zur Referenzposition [
P P innerhalb dieses Bereichs befindet. (Einheit: mm)
Definiert die Antriebsposition nach der Riickkehr zur
Referenzposition. (Einheit: mm) In den Beispielen links
mDas ORIG-Offset ist 0 (mm). sind die
‘I_ Antriebspositionen nicht
T - unterschiedlich, der
| M | :Antrleb | Referenzpunkt, den der
Die Position, die der Controller nach der Riickkehr Controller erkennt, ist
zur Ausgangsposition identifiziert (0 mm). jedoch nach der
mDas ORIG-Offset ist 100 (mm). Riickkehr zur
ORIG offset | ORIG offset | 1 S Referenzposition .
T unterschiedlich.
M| 'Antrieb |
Die Position, die der Controller nach der Rickkehr zur Ausgangsposition
identifiziert (100 mm).
AAchtung
Bei Anderung des Werts fiir ,ORIG-Offset* miissen ,Hub
(+)“ und ,Hub (-)* im Grundparameter gepriift werden.
Maximum Maximum
pushing pushing *1 Max. Kraft flr den Schubbetrieb. (Einheit %) ]
force force
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Zum Einstellen des Bereichs, innerhalb dessen die Parameter
und Schrittdaten geandert werden kdnnen.
1. Grundparameter + Schrittdaten (Grundparameter +

Para protect | Para protect | 1 bis 2 Parameter Riickkehr zur Referenzposition + Schrittdaten)
2. Grundparameter (Grundparameter + Parameter Riickkehr
zur Referenzposition)
Definiert den Status der Freigabetaste der Teaching Box.
Enable SW | Enable SW | 1 bis 2 1. aktiviert
2. deaktiviert
. . Zeigt an, ob die Antriebsart mit dem Controller kompatibel ist.
Unit name Unit name fester Wert (Die Einstellung darf nicht geandert werden.)
Einstellung zur Definition der Bedingungen, bei denen das
Grundp?rameter WAREA-Ausgangssignal eingeschaltet wird [Einheit: mm]
W-AREAT | W-AREAT | ,Hub ()" - . | Wenn die aktuelle Position innerhalb des Bereichs zwischen
AHUD (+)" | dem W-AREA1 und W-AREA2 liegt, wird der
WAREA-Ausgang eingeschaltet.
Grundparameter * Wenn W-AREA1 >W-AREA2, wird der Alarm ,Parameter
W-AREA2 W-AREA2 Hub (-)* - ALM* aktiviert. Es wird jedoch kein Alarm erzeugt, wenn
' Hub (+)° W-AREA1 = W-AREA2 = 0 und der WAREA-Ausgang wird
’ ausgeschaltet.
ORG . Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
Correct Link Offset fester Wert (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.)
Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
Sensortype | Sensor type | fester Wert (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.)
. . Dies ist der feste Wert flir diesen Controller.
Option 1 Option 1 fester Wert (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)
Undefine Undefine foster Wert Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
No. 11 No. 11 (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.)
Undefine Undefine fester Wert Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
No. 12 No. 12 (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)

*1 Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs

fir weitere Informationen.
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10.3 Parameter Riuckkehr zur Referenzpositi

on

Der ,Parameter Rickkehr zur Referenzposition“ bestimmt die Einstelldaten fir die Rickkehr zur

Referenzposition.

Details Parameter Riickkehr zur Referenzposition

Aktivierung: ,m“ = wirksam, sobald sie im Controller gespeichert sind.
,O" = wird nach Controller-Neustart wirksam.
» -+ = Parameter kann nicht gedndert werden (fester Wert).
Bezeichnung
. . Schrei
Controller- | Teaching Bereich Beschreibung ben
Software Box
Zum Einstellen der Richtung der Riickkehr zur
ORIG ORIG . Referenzposition.
o . 1 bis 2 o
direction direction 1.CW
2. CCW
Return to Einstellung der Rickkehr zur Referenzposition.

origin mode

ORIG mode 1 bis 2 1. Schubbetrieb Referenzposition [Stopp] (]
2. Endlagenschalter Referenzposition [Sensor]

Schubkraft-Stufe, auf der die Referenzposition eingestellt

ORIG limit ORIG limit *1 . n
wird.
. . Dies ist der feste Wert fir diesen Controller.
ORIGtime | ORIGtime | fester Wert (+ Die Einstellung darf nicht gesindert werden.) -
ORIG ORIG 1 Die zulassige Geschwindigkeit fir die Bewegung zur .
speed speed Referenzposition.
ORIG Die Beschleunigung und Verzégerung wahrend des
ACC/DEC ORIGACC | +1 Verfahrens zur Referenzposition. "
Creep Creep Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
fester Wert . . . -
speed speed (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.)
Einstellung des ORIG-Sensors.
ORIG ORIG 0 bis 2 0. Der Referenzposition-Sensor ist nicht wirksam [deaktiviert].
sensor sensor 1. Der Referenzposition-Sensor ist N.O. Ausfiihrung. [N.O]. "

2. Der Referenzposition-Sensor ist N.C. Ausfiihrung [N.C.]

Did not
detect -
Origin L —
sensor ) Dies ist der feste Wert flir diesen Controller.
switch fester Wert L . .. -
when S (* Die Einstellung darf nicht geédndert werden.)
. direction
returning to
ORIG.
Undefine Undefine fester Wert Dies ist der feste Wert flir diesen Controller. i
No. 21 No. 21 (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.)

*1 Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Bedienungsanleitung des jeweiligen Antriebs

fir weitere Informationen.
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11. Vorgange

11.1 Riuickkehr zur Referenzposition

Nach Eingabe der Einstelldaten muss vor dem Start des Positionier- oder Schubbetriebs die Rickkehr
zur Referenzposition durchgeflhrt werden, um auf diese Weise die Referenzposition zu definieren.
(Dadurch wird die Referenzposition bestatigt.)

mRUckkehr zur Referenzposition

Der Antrieb bewegt sich bei Einschalten der Spannungsversorgung ausgehend von der
Ursprungsposition in die Richtung der Referenzposition (*Richtung ist je nach Antrieb unterschiedlich):
Siehe (1) in der Abb. unten.

Wenn der Antrieb das Ende der Verfahrgrenze erreicht, steht er eine kurze Zeit still. Der Controller
erkennt die Position als das Ende der Verfahrgrenze des Antriebs. Der Antrieb bewegt sich dann mit
niedriger Geschwindigkeit in die entgegengesetzte Richtung zur Richtung der Rickkehr zur
Referenzposition: Siehe (2) in der Abb. unten.

Die Position nach der Verfahrbewegung ist die Referenzposition.

Befehl zur Riickkehr zur Referenzposition| — [Verfahrbewegung in die Richtung der |

leingestellten Referenzposition| — [Verfahrbewegung stoppt | — [Rlickwartsbewegung | —

Einstellung der Referenzposition|

Beispiel: Beispiel fiir die Riickkehr zur Referenzposition

Grundparameter
Last ,Def In Position*
|\. | | | | Antrieb
Motor —i@|\] | o | L4
2,
Antriebsende Referenzposition | urspriingliche
(1) """"" Position
/NAchtung

Diese Richtung ist je nach Antrieb unterschiedlich.

11.2 Positionierbetrieb

* Der Schrittdaten-Wert fiir die ,Schubkraft® ist auf O eingestellt.
Der Antrieb bewegt sich auf die Zielposition, die unter dem Schrittdaten-Wert ,,Position” spezifiziert
wurde.

*Positionierbetrieb (Referenz) *Positionierbetrieb [Geschwindigkeit/Position]

1
1
. (Referenz)
]
Schrittdaten '
,In Position* | "
Antrieb Last e X ,In Position
ntri Schrittdaten " | ; ' Geschwindigkeit !
,Gesch- i ' <>
windigkeit" A ! !
--------------- > | |
M T 1 |
! ! ) 1
M | ! ! .
: A =
i I ! Position
1
—————————————————————— > ! /
Motor Referenzposition Zielposition ! Zielposition
]

— Schrittdaten ,Position”
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11.3 Schubbetrieb

Der Schubbetrieb ist aktiviert, wenn der Wert ,Schubkraft‘ in den Schrittdaten auf ,1 “ oder hoher

eingestellt ist.

Wie auch im Positionierbetrieb bewegt sich der Antrieb entsprechend den Schrittdaten-Einstellungen fir
~Position“ und ,Geschwindigkeit* und startet bei Erreichen der Zielposition den Schubvorgang.
Der Antrieb schiebt die Last mit einer Kraft, die den als max. ,Schubkraft® in den Schrittdaten

eingestellten Wert nicht Uberschreitet.

(1) Schubbetrieb erfolgreich durchgefiihrt.

Wahrend des Schubbetriebs schaltet sich der INP-Ausgang ein, wenn die Schubkraft wahrend des
Schubbetriebs Uber einen bestimmten Zeitraum hoéher ist, als der in den Schrittdaten als , Trigger LV*
spezifizierte Wert. Auch nach Abschluss des Schubbetriebs erzeugt der Antrieb weiterhin die in den

Schrittdaten eingestellte Kraft.

*Beispiel fir den Schubbetrieb

1

1

Schrittdaten i

In Position :

A :

Schrittdaten i |

Last ,Schubgeschwindigkeit Schub- |

. . i 1
Antrieb Schrittdaten [~ P ! 7 kraft !
.Gesch- i |

\ windigkeit 177" // !
_________ > : A !

M \0| —) |

)

1

--------------------- » | Schubbetrieb :

Motor X
Referenzposition Position des Schubstarts !

)

1

— Schrittdaten ,Position”

(2) Schubbetrieb nicht erfolgreich (Leerschub).

*Schubbetrieb (Geschwindigkeit/Position)

| Schubvorgang
Geschwindigkeit
' /
1
X, % R

' Position
Position des >
Schubstarts "

In Position

Wenn der Schubvorgang nicht abgeschlossen ist, nachdem der Antrieb den in den Schrittdaten
als Zielposition (Startpunkt des Schubvorgangs) definierten Bereich tGberfahrt, wird der Vorgang
abgeschlossen. In diesem Fall schaltet sich das INP-Ausgangssignal aus.

Geschwindigkeit

Yk

7
w

;

[

1

1

J

1

1

1

| !

1

| Position des Schubstarts | II
n

<>

Position

Position

(3) Bewegung des Werkstiicks nach Abschluss des Schubvorgangs

[1] Das Werkstlck wird in Schubrichtung bewegt.

Nach Abschluss des Schubbetriebs und bei kleiner werdender Reaktionskraft des Werkstlicks
bewegt der Antrieb sich mdglicherweise mit einer geringeren Kraft, als der fur ,Trigger LV* in

den Schrittdaten eingestellten.

In diesem Fall schaltet sich das INP-Ausgangssignal aus und der Antrieb bewegt sich
entsprechend des Kraftegleichgewichts innerhalb des Positionierbereichs.

Wenn die Schubkraft tiber einen bestimmten Zeitraum wieder hoher ist, als der fur ,Trigger L

1

in den Schrittdaten spezifizierte Wert, wird der INP-Ausgang wieder aktiviert.

Geschwindigkeit

yal

| Schubvorgang |

n
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[2] Bewegung des Werkstlicks in die entgegengesetzte Richtung zur Schubrichtung (Der Antrieb
wird zurlickgeschoben, da die Reaktionskraft des Werkstlicks zu grof3 ist.)
Nach Abschluss des Schubvorgangs kann bei gesteigerter Reaktionskraft des Werkstlicks der
Antrieb zurlickgeschoben werden. In diesem Fall bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet
und der Antrieb wird wieder auf die Position zurlickgeschoben, an der die Reaktionskraft und die
Antriebs-Schubkraft ausgeglichen sind (wird zuriick in Richtung der Zielposition geschoben).
Wenn der Antrieb Uber die Zielposition hinaus zurtickgeschoben wird, wird der Alarm (ORIG

ALM) aktiviert.
Reaktionskraft
Geschwindigkeit Y | Reakionsiratt_ |

a
e K

V//ﬂ:\/\/\

W/

| | Position
| Position des Schubstarts | :' >

In Position

11.4 Controller-Eingangssignal-Ansprechzeit

Folgende Faktoren flihren zu einer verzégerten Ansprechzeit der Controller-Eingangssignale:

(1) Verzogerte Erfassung des Controller-Eingangssignals

(2) Verzégerung aufgrund einer Eingangssignal-Analyse

(3) Verzogerte Befehlsanalyse
Stellen Sie bei einer kontinuierlichen Signaleingabe das Zeitintervall zwischen den Signalen auf einen
Wert ein, der dem doppelten der Zeit des Kommunikationszyklus entspricht, da es ansonsten zu einer

verzogerten Signalverarbeitung durch die SPS und einer verzégerten Signalerfassung durch den
Controller kommen kann.

11.5 Methoden fiir eine Unterbrechung des Betriebs

Es gibt drei Methoden zur Unterbrechung des Betriebs und zum Stoppen des Antriebs wahrend des
Positionier- und Schubbetriebs, die im Folgenden beschrieben werden. Der Status andert sich nach
einem Stopp, daher muss die Methode entsprechend der Anwendung gewahlt werden.

*Stopp per EMG-Signal
Wenn das EMG -Signal wahrend des Betriebs ausgeschaltet wird, wird die Antriebsbewegung verzdgert
wird und der Antrieb stoppt Danach, schaltet sich der Motor aus und die Stopp-Position wird nicht
gehalten.
(Bei Antrieben mit Motorbremse die Stopp-Position durch die Motorbremse gehalten.)

*Stopp per RESET-Signal
Wenn das RESET-Signal wahrend des Betriebs eingeschaltet wird, wird die Antriebsbewegung
verzogert und der Antrieb stoppt Danach wird die Stopp-Position gehalten.
(Der Servo schaltet sich nicht aus.)

*Stopp per HOLD-Signal
Die Antriebsbewegung wird bis zum Antriebsstopp verzégert, wenn das HOLD-Signal wahrend des
Betriebs eingeschaltet ist.
(Der Servo schaltet sich nicht aus.)

AAchtung

Bei Stoppbefehl per EMG-Signal und RESET-Signal werden alle OUT-Signale ausgeschaltet.
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12. Betriebsbeispiele

12.1 Positionierbetrieb

Beispiel: Bewegung des Antriebs von der Referenzposition auf die Position 50 mm mit 100 mm/s.
(Befehl flr Schritt-Nr. 1)
Im Anschluss den Antrieb von der Position 50 mm auf die Position 100 mm verfahren, indem
der Antrieb 5 Mal hintereinander in Schritten von 10 mm mit einer Geschwindigkeit von 50
mm/s bewegt wird. (Schritt-Nr. 2)

m[Normal Mode] Schrittdaten-Beispiel

»Kraft- Schub
- u -
Gesch- Besch- ) Schub- | Grenz- Stell-
Bewegungs- win- | Position i Verzégerung gesch- Area 1|Area 2|In pos
Pos. L leunigung 2 kraft wert - . .| kraft
art digkeit, mm ) mm/s windigkeit mm | mm | mm
TG mm/s % Wert %
mm/s
%
1 absolut 100 50,00 1000 1000 0 0 0 100 0 0 0,1
2 relativ 50 10,00 1000 1000 0 0 0 100 0 0 0,1

rooToooomoomoooomoos 4" Flussdiagramm (Beispiel) "7

1
! 1
1
: Controller i
! ! [(1) Wahl/Eingabe Schritt-Nr. 1. (,INO* schaltet sich ein)|
| b Si_gr;.al- Kategorie || L
(2)(5)(10)(13)! ezeichnung : [2) ,DRIVE*“-Eingang einschalten,
| DRIVE ! _ :
) ! i [Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1|
> \ INO Eingang |! _
) (9) ! ' [(3) ,INP*“-Ausgang schaltet sich aus|
o |7 | l
) (6) : ! [(4) ,BUSY*-Ausgang schaltet sich ein|]
<+ ouro ! 11
(14) | ! [(5) .DRIVE*-Eingang schaltet sich aus]
| oumt . !
(15)(11)(7)(3) : Ausgang E (6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein. (,LOUT0“-Ausgang |
i INP ! schaltet sich ein)
(16)(12)(8)(4). : )
| BUSY | [(7) ,INP“-Ausgang schaltet sich ein]
1
e e e = 1 l
[(8) ,.BUSY-Ausgang schaltet sich aus]
Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 1 eingestellten
Position ist abgeschlossen.
r---- Betrieb (Beispiel) |f---- | 1
(9) Wahl/Eingabe Schritt-Nr. 2. ,INO* ausschalten
und ,IN1“ einschalten.
Last Antrieb

!
—»{(10) ,DRIVE“-Eingang einschalten

il SO e P

ng| e

Start der Bewegung auf eine Position auf 10 mm Entfernung |
von der aktuellen Position.|

!
[(11) ,INP“-Ausgang schaltet sich aus|

|
[(12) ,BUSY"-Ausgang schaltet sich ein|

------------- » |- »
5-Mal 1*1
0mm 50 60 100 mm [(13) ,DRIVE*Eingang schaltet sich aus|
Referenzposition Endposition

!
(14) Ausgang Schritt-Nr. 2 schaltet sich ein. (,OUT1“-Ausgang |
"""""""""""""""""""""" schaltet sich ein)

l
[(15) ,INP“-Ausgang schaltet sich ein/

!
[(16) ,BUSY-Ausgang schaltet sich aus.

|[Abschluss der Bewegung auf 10 mm Entfernung |

*1 ,SVRE", ,SETON" missen eingeschaltet sein.
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12.2 Schubbetrieb

Beispiel: Bewegung des Antriebs von der Referenzposition auf die Position 100 mm mit 100 mm/s. (Fur
diesen Vorgang wird die Schrittdaten-Nr. 1 verwendet.)
Ab der Position 100 mm startet der Antrieb den Schubbetrieb mit einer Geschwindigkeit von 10 mm/s

und einer Kraft von max. 50 %.
(Die Schubdistanz betragt max. 5 mm.)

Der Antrieb bewegt sich dann von der Position aus, an der der Schubvorgang abgeschlossen wurde (an

der INP eingeschaltet wurde) mit 50 mm/s auf die

Position 50 mm.

(FUr diesen Vorgang wird die Schrittdaten-Nr. 2 verwendet.)

m[Normal Mode] Schrittdaten-Beispiel

Gesch- Besch- Verzé- | Schub. [PKraft:Gren| Schub- o,
Bewegungs{ win- |Position . zwert“ gesch- Area 1|Area 2|In pos
Pos. L leunigung gerung kraft S | kraft
art digkeit mm 2 3 Wert windigkeit mm mm mm
mm/s mm/s % %
mm/s % mm/s
0 - - - - - - - - - -
1 absolut 100 100,00 1 000 1 000 50 40 10 100 0 0 5
2 absolut 50 50,00 1 000 1000 0 0 0 100 0 0 0,1
P mmmmmmmmmmmmmmme e
! i Flussdiagramm (Beispiel) "7
! Controller :
! : [(1) Wahl/Eingabe Schritt-Nr. 1. (,INO* schaltet sich ein)|
| Signal- - i}
(2)(5)(10)(13)! bezeichnung | Kategorie i [2) ,DRIVE*-Eingang einschalten]
—»| DRIVE !
(1) i i | [Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1|
> , INO Eingang |! = ! -
o (9) . ' | [(3) LINP“-Ausgang schaltet sich aus.|
! 1
[ — IN1 L
) (6) | i [(4) ,,BUSY“-AL;sgang schaltet sich ein|]
<+———| outo ! I
(14) ! ! [(5) ,DRIVE“-Eingang schaltet sich aus.|
¢ OUT1 ! l
(15)(11)(7)(3) : Ausgang | (6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein. (,OUT0*]
< oA INP i | |Ausgang schaltet sich ein)|
(16)(12)(8)(4): !
< | BUSY ' Bewegung mit niedriger Geschwindigkeit nach Passieren
e oo ! | der Position* in Schritt-Nr. 1.
I
|Werkstiick mit der spezifizierten Schubkraft schieben.|
I Schritt-Nr. 1 Schubbetrieb (Beispiel) |} !
:r i (7) Der INP-Ausgang schaltet sich ein, wenn die Kraft den Wert
! Last Antrieb i des Trigi;er LV Gberschreitet.
i Motor '
i ’—‘L‘ --- -‘—| | [(8) ,BUSY-Ausgang schaltet sich aus
1 1 1
1 1 1
| M | |“::> ® ! Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 1
i ' eingestellten Position wurde erfolgreich abgeschlossen.
' Schubbetrieb mit ! )
' ‘ “““““““““““ > ‘ Schubkraft ! (9) Wahl/Eingabe Schritt-Nr. 2. (,INO“ ausschalten,
' 0 mm 100 mm ! und ,IN1“ einschalten.)
1 ™ 1 l
! Ref
| Referenzposton . \ | [70).DRIVE~Eingang einschalten]
. I
.—" Schritt-Nr. 2 Positionierbetrieb (Beispiel) “. [Start Beweglung auf Position von Schritt-Nr. 2
1 1
| | [(11) ,INP*-Ausgang schaltet sich aus]
| Last , | 1
! Antrieb ! - -
| Motor nine ' [(12) ,BUSY*“-Ausgang schaltet sich ein/
1 : *1
E |\°| j ‘/ ! [(13) ,DRIVE*“-Eingang schaltet sich aus|
| | -
! | | i (14) Ausgang Schritt-Nr. 2 schaltet sich ein. (,LOUT1*]
! ‘ < ! lAusgang schaltet sich ein)|
[ 1 l
i 50 mm i [(15) ,INP“-Ausgang schaltet sich ein|
! Endposition Schub-Abschlussposition | . -
: : [(16) ,BUSY-Ausgang schaltet sich aus||
1 ] l
""""""""""""""""""""""" Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 2 |
eingestellten Position ist abgeschlossen.|

*1 ,SVRE", ,SETON" missen eingeschaltet sein.
-51-



13. Hinweise zur Bedienung

13.1 Uberblick iiber den Betrieb

Beschreibt den Betrieb der einzelnen Funktionen aus Abschnitt 8. Betriebsarten (S.31).

13.2 Vorgehensweise beim Betrieb per Schrittdaten-Eingabe

Siehe nachfolgende Angaben zum ,Prozess® und zum ,Ablaufdiagramm® flr Details zur Rickkehr zur
Referenzposition, den Betriebsarten und dem Signal-Timing. Siehe 9.1 Speicherzuordnung (S.32) fur
die Speicherzuordnung der Signale.

[1] Spannungsversorgung ON und Riickkehr zur Referenzposition

- Vorgehensweise - - Ablaufdiagramm -
(1) Schalten Sie die Spannungs-
versorgung ein. Ablaufdiagramm/Rckkehr zur Referenzposition
“ ai S 24V
(2) ,SVON* einschalten. pannungsversorgung oy
ON
(3) ,SVRE" schaltet sich ein. Engangs: | >N OFF
i H i i signal
* Die Zeit bis zum Einschalten 9 SETUP i :

des [SVRE]-Ausgangs ist je

nach Antrieb und BUSY e oN

Anwendungsbereich ! 1

unterschiedlich. Ausgangs- SVRE a
* Der Antrieb mit Motorbremse signal SETON /

ist entriegelt. ol 11
INP T
(4) ,SETUP* einschalten. W

(5) ,BUSY* schaltet sich ein. Motorbremse
(Antrieb startet den Betrieb.) —d )

~—+ wird gehalten

= cntriegelt

Nach dem Einschalten von
,BUSY"“ wird ,SETUP*
ausgeschaltet.

Geschwindigkeit ; 0 mm/s

zurlick zur Referenzposition

(6) ”SETON“ und ”INP“ SChaIten Das INP-Signal ist eingele.chalet, wénn die:
sich ein aktuelle Position innerhalb des Bereichs ,in
. . position* der Schrittdaten liegt.
Die Ruckkehr zur
Referenzposition ist
abgeschlossen, wenn sich ,INP*
einschaltet.
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[2] Positionierbetrieb

- Vorgehensweise -

(1) Die Schrittdaten-Nr. eingeben.
(INO bis IN5) .
(2) ,DRIVE" einschalten.

( Keines der ausgegeben OUT-
und INP-Signale wird
bericksichtigt.)

Spezifizierte Schrittdaten-Nr.

scannen (von ,INO“ bis ,IN5%).

(3) ,BUSY* schaltet sich ein.
(Die Positionierbewegung startet.)
* Nach Einschalten von ,BUSY*
wird die Schrittdaten-Nr.
ausgegeben, wenn ,DRIVE*
ausgeschaltet wird (von den
Ausgangen OUTO bis OUT5).

(4) Wenn ,INP“ eingeschaltet wird
und ,BUSY" sich ausschaltet, ist
der Positionierbetrieb
abgeschlossen.

- Ablaufdiagramm -

H Schrittdaten-Nr. eingeben.-i i Schrittdaten-Nr. lesen. _!
_________ == g 2Tt s
Spannungs- - -
versorgung Y ]
0 =
INO e d
bis 5 0 b
SVON | ]
Ein- mehralsdasvDo elte 1
g?ngsl' delzIKom[?unikat%%s- iAusgabe der -E
signa Kuszen, Schrittdaten-N
DRIVE ¥ > Locraarntt
L4
AN i —=
oo Z NP
e e P—
BUSY ioericksichigen :
A
Aus- | SVRE b
gangs- ‘1
signal r
SETON \
i
N [,
R A
S
F] [
Motorbremse / ,':
HE
] ]
\/ 1] \
Geschwindigkeit U
Positionier- :
betrieb ¢ '
1 J
' '
', !
]
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[3] Schubbetrieb
- Vorgehensweise -

(1) Die Schrittdaten-Nr. eingeben.
(INO bis IN5)

(2) ,DRIVE* einschalten.
(,INP* schaltet sich aus.)
—Schrittdaten-Nr. scannen

(von INO bis IN5).

(3) ,BUSY* schaltet sich ein,

wenn der Schubvorgang

startet.

* Nach Einschalten von ,BUSY*
wird die Schrittdaten-Nr.
ausgegeben, wenn ,DRIVE®
ausgeschaltet wird (von den
Ausgangen OUTO bis OUTS).

(4) Wenn ,INP* eingeschaltet wird
und ,BUSY* sich ausschaltet,
ist der Schubvorgang
abgeschlossen.

(Der Antrieb erzeugt eine Kraft,
die groRer ist, als der in den
Schrittdaten fir , TriggerLV*
eingestellte Wert.)

[4] HALTEN (HOLD)
- Vorgehensweise -
(1) Wahrend des Betriebs (,BUSY*

ist eingeschaltet), ,HOLD® einschalten.

(2) ,BUSY* schaltet sich aus.
(Antrieb stoppt.)

(3) ,HOLD* ausschalten.

(4) ,BUSY* schaltet sich ein.
(Antrieb startet wieder.)

- Ablaufdiagramm -

1 Schrittdaten-

Zw
)
=
2.
=
o
o
o
@
?

1Nr. eingeben. | r. lesen.
[ A T .
v 7 24V
Spannungsversorgung\‘ ! oV
INO (T ON
. OFF
. bis 5 | ! A
Elngangs- SVON mehr als das Doppelte §  ___________
Signa| der Kommuriikations- 11 1Ausgabe der H
Zykluszeit Y 1 ISchrittdaten-Nr. s -
DRIVE <> | I S i : -
N AT '
i
outo  Z Z ZIN_ 7 7 7 P o
e N Y
BUSY joericksichigen! ]
3
A -
Ausgangs- SVRE T .
signal Y -
SETON i ]
INP ; ; ; ! -
. - triegelt
Motorbremse Fooyo|erred
! 4 [ wird gehalten
/o
] \
] 1
(] ]
] )
Geschwindigkeit e 10 mm/s
Schubbetrleb,: '
' l
D’ l
! )

recaamcasaccsaaaa -/
\

Das INP-Signal schaltet sich ein, wenn
: die Schubkraft den ,Trigger LV“-Wert in
1den Schrittdaten tberschreitet.

- Ablaufdiagramm -

O

Eingangs- ON
i HOLD I I
signal — = OFF
Ausgangs- - A ON
signal BUSY —I Verzt')ge?bj‘ng AI—. OFF
3 Startpunkt‘ﬂ g
i i
v i :
Geschwindigkeit: g R 0 mm/s
HOLD wahrend des Betriebs
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[5] Zuriicksetzen (Reset)

-Vorgehensweise- [Zuriicksetzen
des Verfahrvorgangs]

(1) Wahrend des Betriebs (BUSY-
Ausgang ist eingeschaltet)
RESET wird eingeschaltet.

(2) BUSY-Ausgang, Ausgang OUTO
bis OUT5 ist ausgeschaltet.

(3) Die Antriebsbewegung wird bis
zum Stopp verzdgert (geregelt).

-Vorgehensweise- [Zuriicksetzen
des Alarms]

(1) Alarm wird erzeugt

- Ablaufdiagramm - Zuriicksetzen

Eingangs- _I_ ON
signal | RESET OFF
OUTO bis 5~ 3 ON
y Y OFF

Ausgangs- ON
signal BUSY _I ‘i‘;‘ I— OFF

INP i ON

1Y OFF

Verzégerung
Geschwindigkeit Startpunkt 0 mm/s

. * INP ist eingeschaltet, wenn die Stopp-Position innerhalb des Bereiches

»In Position*® liegt.

-Ablaufdiagramm- Zuriicksetzen des Alarms

Eingangs- _I_ ON
( ALARM-Ausgang schaltet sich ein. 3| sional ~ |RESET L - OFF
Die Alarmgruppe wird an OUTO bis OUT3 OUTO bis 3 —] ON
ausgegeben. Ausgangs- q OFF
Der Alarmcode wird ausgegeben. sane ALARM rATaFrNir-d_erZ-ﬂr 8’F“F
Fir die Prifung und Details des Speichers (EPFPE PR
siehe 9. Speicherabbildung (S.32)
| 15.1 Alarmgruppensignale (S.62 )
15.3 Alarme und GegenmaRnahmen (S.63)
(2) ,RESET" einschalten
(3) LALARM® schaltet sich aus,
OUTO bis OUT3 schalten sich
aus. (Der Alarm ist deaktiviert.)

[6] Stopp

- Vorgehensweise - - Ablaufdiagramm -

(1) Wahrend des Betriebs (,BUSY* ist Spannunasversoraun 24V
eingeschaltet), ,EMG* ausschalten. panning ung ov
(Stopp-Befehl) Not-Aus I 8,’:\1:

(2) [ESTOP* schaltet sich ein. e JEVCIY - on

A
(3) ,,S\L;E\E(: scﬂa::e: S!CE aus. (Antrieb stoppt.) BUSY %ﬁ I t‘}z - N
schaltet sich aus. _h_pﬁla i
” i — -
* Der Antrieb mit Motorbremse ist verriegelt. SVRE H },f 3_‘1_1_' -
i ; il
ir Y T -
(4) EMG" einschalten (Befehl zur Ausgangs-| S2TON ‘fg ;‘f;" i -
Stopp-Entriegelung). signal 1} 1 — -
INP ii ; i: | i 4 -
) iy -
(5) .ESTOP* schaltet sich aus. ALARM E*,,i i 3, y -
~SVRE" schaltet sich ein. v q -
* Der Antrieb mit Motorbremse ist entriegelt. ESTOP J' -
entriegelt
Zustand der Motorbremse wird gehalten

Verzégerung{ f‘ R | R A, -

Startpunkt & Emamaldos Goraaredorn |

Geschwindigkeit "\ | {1F Shva srossraer_____|

0 mm/s

Not-Aus wiahrend des Betriebs

* Wenn ,EMG" ausgeschaltet ist, wird Stopp aktiviert.
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[7] Bereich-Ausgang

- Vorgehensweise -

eBetrieb Schrittdaten-Nr. 1

(1) Die Schrittdaten-Nr. eingeben.
(INO bis IN5)

(2) ,DRIVE* einschalten.

— Empfang der Schrittdaten-Nr.

1 (aus Eingang INO bis IN5).

(3) ,BUSY" schaltet sich ein.
(Antrieb startet den Betrieb.)
»INP“ schaltet sich aus.

* Nach Einschalten von
,BUSY* wird die
Schrittdaten-Nr. 1 (,OUTO®
bis ,OUT5%) ausgegeben,
wenn ,DRIVE*
ausgeschaltet wird.

(4) ,AREA*® der Schrittdaten-Nr. 1
schaltet sich ein. (auf einem
Abstand von 150 mm vom
Ursprungspunkt)

(5) ,BUSY* schaltet sich aus.
(Antrieb stoppt.)
,INP* schaltet sich ein.

eBetrieb Schrittdaten-Nr. 2

Ablaufdiagramm
Ausgangsposition: 50 mm

Betrieb der Schrittdaten-Nr.1: Position:

Betrieb Schrittdaten-Nr. 2:  Position:

200 mm AREA1 bis AREA 2:

100 mm AREA 1 bis AREA 2:

Betrieb der
:Berelohs liegt, ist das INP-Signal e|ngeschaltet : Schrittdaten-Nr. 1
‘

1Ansonsten ist das Signal ausgeschaltet.

INObis 5 -~ T— ] |
H gt gl
Elngang- ?Nehr als das Doppelte ‘*‘
signal "4 d&r Kommunikatjons- 3 H
DRIVE PN Izaduszeit PR I §
o < Do 1
. " y_t >R
ouTo I\ }ﬁi\ N ¥ {E\
bis5 g iVAD Vg
BUSY | berticksichtigen; ; o
gtglig?ng ; I ';IQE_BF_UEKS.'C.hl'Q‘ifl?
—_—
INP I y ! ¥ H
i , ; 7
AREA ‘o X ] ¢
1 |
] T

170 mm 130 mm

Betrieb der

Schrittdaten-Nr. 2

Wenn slch die akiuelle Position innerhalb von {

Area1 und Area2 in den Schrittdaten beﬁndet
|st das AREA-Signal eingeschaltet.
Ansonsten istdas Signal ausgeschaltet.

(6) Schrittdaten-Nr. (,INO“ bis ,IN5%) eingeben.

(7) ,DRIVE" einschalten.

— Schrittdaten-Nr. 2 (,INO* bis ,IN5“) lesen.

(8) ,AREA" schaltet sich aus.

,BUSY* schaltet sich ein. (Antrieb startet den Betrieb.)

,INP“ schaltet sich aus.

150 bis 250 mm

130 bis 170 mm

ON
OFF

ON
OFF

* Nach Einschalten von ,BUSY* wird die Schrittdaten-Nr. 2 (OUTO bis OUT5) ausgegeben, wenn

-,DRIVE® ausgeschaltet wird.

(9) ,AREA® der Schrittdaten-Nr.
Ursprungspunkt)

(10) ,AREA®“ der Schrittdaten-Nr. 2 schaltet sich aus.

Ursprungspunkt)

2 schaltet sich ein.

(11) ,BUSY-Ausgang schaltet sich aus. (Antrieb stoppt.)

.INP“ schaltet sich ein.
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13.3 Vorgehensweise beim Betrieb per Eingabe numerischer Daten

Beispiel: In den Positionsparameter der spezifizierten Schrittdaten 50,00 [mm] eingeben und den Antrieb
starten. Fir andere numerisch spezifizierte Parameter (Geschwindigkeit, Beschleunigung/
Verzdgerung) aulier der Position werden die Werte entsprechend des verwendeten
spezifizierten Schrittes eingestellt.

Vor dem Start des Betriebs per Eingabe numerischer Daten sicherstellen, dass der Servo
eingeschaltet und die Rickkehr zur Referenzposition abgeschlossen ist.

(1) Bestétigen, dass Word2, bit0: Ablaufdiagramm/Betrieb per Eingabe numerischer Daten
(Startflag = OFF)
OFF eingeben, wenn Word2, bit0: 24V
Startflag = ON. oV

i““\
. 7] ZZ77
(2) Geben Sie die zu spezifizierende INO bis H” 7 o

Spannungsversorgung

Schrittdaten-Nr. iber Word0: INO S OFF
bis IN5(bit 0 bis 5) ein SVON }
Beispiel: Spezifizieren Sie -
dfb?t%hlrrl\}gjjct)e'\?_Nr' 1 DRIVE (DRIVE-Signal wird nicht verwendet) OI-:F
bit1 bis 5:IN1 bis IN5S=OFF Eingar;g- i-~11) pnd)
Hierbei handelt es sich um die signa Start-Fl i o] imehr als das Doppelte
Grund-Schritt-Nr., die ar-riag L:u (;3\»1}3?%332?{’ e L )

verwendet wird.
Flag fiir numerische i /// /72
Dateneingabe
4

(3) Word1, bit4 bis 15: Spezifiziert

o
die numerischen Eingangsflags Daten (Position) H 9 Z 2 77 7/
zur Steuerung der numerischen —

Daten, die eingegeben werden ON
sollen. Schalten Sie fiir den Flag BUSY I I OFF
relevanten Parameterbit ein, der A -
numerisch in den spezifizierten Ausganad T -
Schritt eingegeben werden sigr?al : SVRE ‘-‘ -
muss. Schalten Sie den fiir den } ON
Flag relevanten Parameterbit SETON H i
aus, der nicht numerisch (iz)M { -
eingegeben werden muss. 17 -
Beispiel: Nur [Position] des INP 7] Ly )
Eingangsflags der numerischen -

Daten wird durch eine Nummer Motorbremse H )

— Word1, bit6=0N, entriegelt
Word1, bit4 bis 5, 7 bis

15=0FF. Geschwindigkeit

(4) Word2, bit8 bis 9:
Eingabemethode und
numerische Parameterdaten fir
Word4, Word5 0 bis 15.

Bsp.) Eingabe [Position] 50,00 [mm].
5000 [0,01 mm]=(00001388) h
—Word4: Zielposition(L) = (1388)h

Word5: Zielposition (H) = (0000)h

0 mm/s

(5) Geben Sie das Flagbit fir die numerische Dateneingabe und die numerisch spezifizierten
Parameterdaten ein und im Anschluss Word2, bit0: Startflag = ON.
Die Daten fur den Betriebsbefehl werden mit aktiviertem Startflag Gbermittelt.

(6) Wahrend des Antriebsbetriebs wird Word0: BUSY=0ON ausgegeben.

(7) Wenn der Antrieb die Zielposition erreicht hat, wird Word0: INP=ON ausgegeben.
(Siehe Abschnitt .INP“ (S.34) fur die Signal-Einschaltbedingungen)
Wenn der Antriebsbetrieb abgeschlossen ist, wird Word0: BUSY=OFF ausgegeben.
Der Abschluss des spezifizierten Vorgangs wird bestatigt, wenn sowohl Word0O: INP=ON als auch
Word0: BUSY=OFF gleichzeitig gelten.
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14. Optionen

14.1 Antriebskabel [max. 5 m]

LE-CP-o-o (1 (2)
_ [Signalbezeichnung| Klemmennummer Kabelfarbe | Klemmennummer
N A B-1 e braun 2
Kabellange (L) .j A A1 e rot 1
B B-2 e orange 6
1 1,5m B A2 e gelb 5
COM-A/COM B-3 e grin 3
3 3m COM-B/ - A3 e blau 4
5 5m , (3)
_f\_l_)_s_ ?I:]_I rT_l}D g Kabelfarbe | Klemmennummer
) . Vce B-4 e . braun 12
Antriebskabel-Ausfihrung ® GND A4 e o X0 — schwarz 13
. A B-5 e s — rot 7
- | Robotikkabel A At e X000 p— 5
S | Standardkabel B B-6 e 000X orange 9
B A6 &—f————/VVVi—r schwarz 8
O * - 3
Antriebsseite Controller-Seite
14,2
@8) K@
I =
SEY I A ’ 5576
N ; ; i 7] 1.(3)2
(=2 I S ,,E
‘ < 5 16
(30,7) L
14.2 Antriebskabel [8 bis 20 m]
(1) (2
LE-C P- U Signalbezeichnung| Klemmennummer Kabelfarbe | Klemmennummer
A B-1 e braun 2
Kabelldnge (L) A A1l e rot 1
B B-2 e orange 6
8 8m~* B A2 e gelb 5
* COM-A/COM B-3 e grin 3
A 10m COM-B/ - A3 e blau 4
B 15m* , ()
C 2 0 * ép?_g_h_l _rm E‘I__\n g Kabelfarbe | Klemmennummer
m Vce B-4 e . XXXX - braun 12
* Fertigung auf Bestellung GND A4 e . : schwarz 13
) ) ) ) . A B-5 e : rot 7
* Nur die ,Ausfliihrung mit Robotikkabel A A5 e .' )OOO( - schwarz 5
kann gewshlt werden. B B-6 e r )OOO( — orange 9
B A6 @ b vt schwarz 8
R ] - 3
. . Controller-Seite
Antriebsseite
(9 5,5)
a1 (1)B1
. - I
] N I
] :I | S
A6 B6 \ (@ 6,3)
« >
(30,7) L
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14.3 Antriebskabel fiur Ausfilhrung mit Motorbremse [max. 5 m]

LE-CP- O = B- O (1 [Signalbezeichnung| Klemmennummer (2) Kabelfarbe | Klemmennummer
T T A B-1 e braun 2
. A A1 e rot 1
Kabellange (L) o B B2 e orange 6
B A2 e gelb 5
1 1.5m COM-A/COM B-3 e griin 3
3 3m COM-B/ - A3 e blau 4
5 5 m AbSChirmUng Kabelfarbe Klemmennummer
Vce B-4 e 7 ”\""; C O O( “ ; braun 12
GED A-4 & i P » schwarz 13
A B-5 e : XXXX : : rot 7
Antriebskabel-Ausfiihrung e— A A5 & : schwarz 6
B B6 e — 0 orange 9
- Robotikkabel B A6 e W ______ schwarz 8
(4) [, S— 3
S | Standardkabel
Signalbezeichnung [Klemmennummer|
Motorbremse (+) B-1 e )Oooi rot 4
Motorbremse (-) A1 o schwarz 5
Sensor (+) B-3 .——XXXX—" braun 1
. . Sensor (-) A-3 @ blau 2
Antriebsseite Controller-Seitﬁ
(@8) 14,2
~~~~~ / @0
| AT E=p-
— |
I
3 I A A e | =
“““ @5.7) 3 T@
+—P < >
(30,7) L (11)
14.4 Antriebskabel fiir Ausfiihrung mit Motorbremse [8 bis 20 m]
LE-C P- O = B (1)SignalbezeichnungKlemmennummer (2) Kabelfarbe | Klemmennummer
A B-1 o braun 2
. A A1l e rot 1
Kabelldnge (L) B B-2 e orange 6
B A2 e gelb 5
8 8 m = COM-A/COM| B3 e griin 3
A 10 m * COM-B/ - A3 e blau 4
B 15 m =* Abschirmun Kabelfarbe | Klemmennummer
C 20 m * Vce B-4 e - ‘ + braun 12
- GND A4 e — >OOO< : schwarz 13
* Fertigung auf Bestellung N - I I
A B-5 e T L )OOO< : . rot 7
* Nur die ,Ausfiihrung mit Robotikkabel” é A5 e i schwarz 6
kann gewahlt werden. B B-6 Lo ' orange 9
B A6 @ ; schwarz 8
= 0 a8
“ T g
[SignalbezeichnunglKlemmennummer| rot 4
Motorbremse B-1 & schwarz 5
(+) ot XXXX braun 1
Motorbremse A1 e blau 2
o . XK .
Antriebsseite Sensor (+) B-3 Controller-Seite
Sensor (-) A-3
(2 5,5)
AL (1) Bt \ (/@6,3)
F = —_~ e
H RS JL ; 3 WA
s A\ | §é |
A1 BT Nz [—F
1 -~ |
A3 ﬂl ‘B3 gz 77777 | | L3 SS |
(4) (@5.7)
«—>| <
(30,7) L
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14.5 Controller-Einstellset

LEC - W2

Controller-Einstellset @—

Inhalt

(1) Controller-Software (CD-ROM)
(2) Kommunikationskabel

(3) Umsetzer

(4) USB-Kabel

Umgebungsbedingungen

PC/AT-Umsetzer mit WindowsXP, Windows7 oder Windows 8 mit USB1.1-oder
USB2.0-Anschluss.
* Windows, WindowsXP und Windows?7 sind eingetragene Marken der Microsoft Corporation.

/N\Achtung

Die letzte Version der Controller-Software muss verwendet werden.
Ein Software-Upgrade kann von der SMC-Website heruntergeladen werden. http://www.smcworld.com/

14.6 Adapterkabel

P5062-5 (Kabellange: 0,3 m)

[] B 3 |

14.7 Spannungsversorgungsstecker

Details des Spannungsversorgungssteckers

JXC-CPW ®6 @ Pos. | Klemme Funktion Beschreibung der Funktion
QD 1 Cc24v Spannungs- Positive Steuerungsspannung.
versorgung (+)
Dca2av @ ov Positive Spannung fiir die Spannungs-
% gﬁ;v % ?}I{CIIRLS 2 M24V z\:l-c))torspannung zufuhr des Antriebsmotors iber den
Controller.
3 EMG Stopp (+) Positive Spannung fiir Stopp-Signal
4 oV gemeinsame Negative gemeinsame Spannung fur
Spannung (-) M24V, C24V, EMG und LK RLS.
5 - NC
. Positive Spannung fir Entriegelung
6 LK RLS | Entriegelung (+) der Motorbremse.
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14.8 Teaching Box

—

SV Teaghg BOX lLE

LEC-T1-30GoO

Teaching Box oj L Freigabetaste
Kabellange _ | ohne
3 3m Freigabetaste
. S mit integrierter
Originalsprache — Freigabetaste
E | Englisch e Stopp-Schalter
J | Japanisch G mit Stopp-Schalter
(2)
102 Pos. Anzeige Funktion
(1) Flussigkristalldisplay (mit
/m mnmm[LE\ LCD Hintergrundbeleuchtung)
(2) . Ring zum Aufhangen der Teaching
- Ring Box
Kontrollierter Stopp wird durch
. (3) Driick Verriegeln aktiviert
/ ) ricken zum Verriegeln aktiviert.
@ q \ rT Stopp-Schalter Die Verriegelung durch Drehen im
@@ Yz = Uhrzeigersinn 1&sen.
@ (4) Stopp-Schutz Schutz fir den Stopp-Schalter
@ Schalter, der den ungewollten
@@)S (5) Betrieb der
(@& ®] Freigabetaste Hanqbetrleb—Testfunktlon
[elfllie] (Option) verhindert.
P * Nicht fir andere Funktionen
(8) anwendbar, wie z. B.
8 Datenanderung
(6) | Schlusselschalter | Eingangsschalter
(7) Kabel 3 m Lange
Stecker Stecker zum AnschlieRen an CN4
(8) des Controllers
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15. Alarm fiur Motorsteuerung

Die Details des Alarms kénnen mithilfe eines PCs (Controller-Software) oder der Teaching Box geprift
werden.

* Siehe Anleitungen der Controller-Software oder Teaching Box fur Einzelheiten zum Alarm.

Wenn ein Alarm erzeugt wird, fihren Sie zunachst eine Fehlersuche durch und beheben Sie den Fehler,
bevor Sie den Alarm deaktivieren. Siehe hierzu Kapitel ,15.2 Alarme und GegenmaRnahmen“ (S.63).
Es gibt zwei Alarmtypen. Der erste ist die Alarmgruppe B bis D, die durch Eingabe des RESET-Signals
zurlickgesetzt werden kann. Der zweite ist die Alarmgruppe E, die nur durch einmaliges Abschalten der

Spannungsversorgung (24 VDC) zurlickgesetzt werden kann.

15.1 Remote-l/O-Signalausgabe fiir Alarmgruppe

Dieses Produkt gibt ein Signal zur Unterscheidung des Alarmtyps aus, wenn ein Alarm erzeugt wird.
Die Alarme werden in 4 Gruppen unterteilt. Wenn ein Alarm erzeugt wird, wird er iber OUTO bis 3

ausgegeben.

Die nachfolgende Tabelle zeigt den Zusammenhang zwischen der Alarmgruppe und der
Remote-1/O-Signalausgabe (OUTO bis OUT3).

Remote-1/O-Signalausgabe
Alarmgruppe
ALARM OouTo ouT1 ouT2 OouT3
Alarmgruppe B IN OFF ON OFF OFF
Alarmgruppe C IN OFF OFF ON OFF
Alarmgruppe D IN OFF OFF OFF ON
Alarmgruppe E IN OFF OFF OFF OFF

Wenn ein Alarm erzeugt wird, wird SVRE oder SETON entsprechend des Alarminhalts ausgegeben

(siehe unten).

Remote-1/O-Signalausgabe

Alarmgruppe Starten eines Testlaufs
SVRE SETON

Alarmgruppe B | keine Anderung | keine Anderung RESET eingeben

Alarmgruppe C | keine Anderung | keine Anderung RESET eingeben

Alarmgruppe D OFF keine Anderung RESET eingeben, dann SVON.
Die Steuerungs-Spannungsversorgung ist
Alarmgruppe E OFF OFF ausgeschaltet.

— Spannungsversorgung wieder einschalten

- Vorgehensweise fur die Wiederaufnahme des Betriebs, wenn die Alarmgruppe D erzeugt wurde -

Prozess 1 Alarmgruppe D wird erzeugt — ,SVRE" wechselt zu OFF (Servo ist OFF)

Prozess 2 RESET eingeben — (Alarm wird aufgehoben) — nach der Eingabe von SVON schaltet,
SVRE auf ON (Servo ist ON)
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15.2 Alarme und GegenmaRnahmen

Bezeich-

Teaching
nung der Box- Gru- Alarm
Controller- Bezei deakti- Alarminhalt/GegenmaRnahme
ezeich- | ppe .
Software hung vieren
(Code) *1
<Bedingung>Die Schrittdaten sind fiir folgende Bedingungen nicht korrekt
(einstellbarer Bereich)
(1) Area1 <Area2
(Wenn sowohl Area1 als auch Area2 gleich 0 sind, wird der Alarm
nicht aktiviert.)
(2) Trigger LV < Schubkraft
Falscher Schritt- (3) Min. Geschwindigkeit des Antriebs < Schubgeschwindigkeit <
Wert der daten Geschwindigkeit
Antriebs- ALMA1 B RESET | (4) Schubgeschwindigkeit < max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs
daten (Step data (5) Schubkraft = min. Schubkraft des Antriebs
(01-048) ALM1) (6) Grundparameter ,max. Schubkraft® 2 min. Schubkraft des Antriebs
(7) Grundparameter ,max. Schubkraft‘ 2 Grenzwert
<Gegenmalinahme> Einstellung der Schrittdaten und Grundparameter andermn
AAchtung
Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fir die
max./min. Schubkraft/Geschwindigkeit des Antriebs.
<Inhalt> Der Grundparameter ist unter folgenden Bedingungen nicht korrekt:
(einstellbarer Bereich)
(1) Stroke(-) < Stroke (+)
(2) W-Area 1 < W-Area 2
falscher (*Wenn sowohl W-Area1 als auch W-Area2 gleich 0 sind, wird der
Para- Parameter Alarm nicht aktiviert.)
meterwert ALM B RESET (3) max. Schubkraft < max. Schubkraft des Antriebs
(01-049) <Gegenmafnahme> Einstellung der Grundparameter andern.
AAchtung
Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs fiir die max.
Schubkraft des Antriebs.
<Inhalt> Bei einem Vorgang flr eine spezifische Schrittdaten-Nr. Ist die
angeforderte Schrittdaten-Nr. nicht registriert. (Wenn der Betriebsbefehl
per SPS eingeht, wird dieser Alarm je nach Eingangssignal-Intervall und
Haltezeit der Signale aktiviert.)
Die Schritt- | o Lt <Gegenmaflnahme>
datensind | L. o (1) Priifen, ob ,Operation* (Betrieb) in den Schrittdaten ,Blank (Invalid
nichtinder | \ \1o B | RESET data)“ (leer, ungiiltiger Wert) ist. Keine anderen Werte als
Liste (Step data ,1(ABS)* und ,2(INC)* eingeben.
registriert. ALM2) (2) Stellen Sie bei einer kontinuierlichen Signaleingabe das Zeitintervall
(01-051) zwischen den Signalen auf einen Wert ein, der dem doppelten der
Zeit des Kommunikationszyklus entspricht, da es ansonsten zu einer
verzdgerten Signalverarbeitung durch die SPS und einer verzdgerten
Signalerfassung durch den Controller kommen kann.
Siehe 13.2[2] Positionierbetrieb (S.53)
<Inhalt> Der Antrieb Gberfahrt die in den Grundparametern ,Stroke (+)*
und ,Stroke (-)“ eingestellte Hubgrenze, wenn der angeforderte Vorgang
durchgeflhrt wird. (Inklusive Handbetrieb nach Rickkehr zur
Der Referenzposition)
eingestellte <GegenmalRnahme> Sicherstellen, dass die Grundparameter ,Stroke (+)*
Hub liegt Hub- Hnd ,,S.troke (-)* mit der in den Schrittdaten eingestellten Verfahrdistanz
auBerhalb | 9enze B | RESET Ubereinstimmen.
der (Stroke /NAchtung
Hubgrenze. limit) Wenn die Betriebsart der Schrittdaten ,relative koordinierte
(01-052) Bewegung“ ist, notieren Sie die Position des Betriebsstarts und die

Verfahrdistanz. Dieser Alarm wird erzeugt, wenn die Position bei
Spannungszufuhr auRerhalb des Hubbereichs liegt. Bewegen Sie den
Schlitten innerhalb des Hubbereichs und fihren Sie Spannung zu.
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<Inhalt> Dieser Alarm wird erzeugt, wenn bei dem Betrieb per

Eingabe numerischer Daten der folgende Parameter auerhalb

des einstellbaren Bereichs liegt. (einstellbarer Bereich)

(1) Areal < Area2
(Wenn sowohl Area1 als auch Area2 gleich 0 sind, wird der
Alarm nicht aktiviert.)

(2) Trigger LV < Schubkraft

(3) Min. Geschwindigkeit des Antriebs < Schubgeschwindigkeit <
Geschwindigkeit

A:?c:mmen- RESET (4) Schgbgeschwindigkeit < max. Schubgeschwindigkeit des
tar 3A ein- Antriebs . .
058 geben (5) Schubkraft 2 min. Schubkraft des Antrlgbs
(_01-058) (6) Grundparameter ,max. Schubkraft‘ = min. Schubkraft des
Antriebs
(7) Grundparameter ,max. Schubkraft = Schaltpunkt
<GegenmaBnahme>Einstellung der Grundparameter andern.
A/Achtung
Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs flr
die max. Schubgeschwindigkeit, min. Schubkraft und min.
Geschwindigkeit des Antriebs.
<Inhalt> Dieser Alarm wird erzeugt, wenn Schrittdaten mit einer
nicht registrierten Schrittdaten-Nr. spezifiziert werden oder wenn
die Werte wahrend des Betriebs per Eingabe numerischer Daten
im ,Movement MOD" auRerhalb des Bereichs liegen. (Wenn der
Betriebsbefehl nicht per SPS eingeht, wird dieser Alarm je nach
Eingangssignal-Intervall und Haltezeit der Signale aktiviert.)
Alarm <GegenmaBnahmen>
_Kommen- RESET | (1) Prifen, ob der ,Movement MOD* der Schrittdaten nicht
tar 3D ein- .Leer (deaktiviert) ist oder andere Werte als [1(ABS)] und
_061 geben [2(INC)] wahrend des Betriebs per Eingabe numerischer
(01-061) Daten eingegeben werden.
(2) Eine Prozessverzogerung der SPS oder
Scanning-Verzogerung des Controllers kann auftreten. Stellen
Sie sicher, dass zwischen den Eingangssignalen ein zeitlicher
Abstand von mindestens dem 2-Fachen der
Kommunikationszykluszeit besteht.
Siehe 13.2[2] Positionierbetrieb (S. 53)
<Inhalt> Der Antrieb Uberfahrt die in den Grundparametern
~otroke (+)* und ,Stroke (-)‘eingestellte Hubgrenze, wenn der
angeforderte Vorgang wahrend des Betriebs per Eingabe
numerischer Daten durchgefiihrt wird.
<Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass die Grundparameter
Alarm »Stroke (+)“ und ,Stroke (-)“ mit der in den Schrittdaten
Kommen- RESET | eingestellten Verfahrdistanz Gibereinstimmen.
tar 3E ein- A/Achtung
_062 geben | "Wenn die Betriebsart der Schrittdaten ,relative koordinierte
(01-062) Bewegung" ist, notieren Sie die Position des Betriebsstarts
und die Verfahrdistanz.
Dieser Alarm wird erzeugt, wenn die Position bei
Spannungszufuhr auBerhalb des Hubbereichs liegt.
Bewegen Sie den Schlitten innerhalb des Hubbereichs und
fihren Sie Spannung zu.
Die
ReaKtiops- <Inhalt> Der Antrieb wird im Schubbetrieb aus der Ursprungsposition des
kraft ist im Schubbetriebs zurlickgeschoben.
Schub-
betrieb Schub-
aullerhalb | ALM
des (Pushing RESET
Bereichs. ALM) <Gegenmaflnahme> Die Distanz zwischen der Ursprungsposition des
Die Schubbetriebs zum geschobenen Objekt vergroflern. Alternativ kann die
Position ist Schubkraft erhéht werden.
instabil.
(01-096)
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Die Riickkehr
zur Referenzo-

<Inhalt> Rickkehr zur Referenzposition wird nicht innerhalb der

psition wurde REFEREN eingestellten Zeit abgeschlossen.
nicht innerhalb | ZPOS.-AL
. RESET
der einges- M (ORIG
tellten Zeit ALM) <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen vorhanden
abgeschlossen. sind, die die Antriebsbewegung einschranken.
(01-097)
Drive ist <Inhalt> Die Rickkehr zur Referenzposition, der Positionierbetrieb,
eingeschaltet Schubbetrieb oder Handbetrieb wird bei ausgeschaltetem Servomotor
wenn SVRE Servo OFF RESET angefordert.
:asttjsgeschaltet ALM <GegenmafRnahme> Die Einstellung andern, damit die Anforderung
(Oi-098) dieser Vorgange mit eingeschaltetem Motor (SVON-Eingang ON) erfolgt.
Qrive iSth ltet <Inhalt> Ein Positionier- oder Schubbetrieb wird angefordert, bevor die
agﬁﬁng? (;:'N Verfahr-ALM RESET Rickkehr zur Referenzposition abgeschlossen ist.
fattjsgeschaltet (Drive ALM) <Gegenmalnahme> Die Einstellung andern, damit diese Vorgange nach
'(%i_ogg) Abschluss der Rickkehr zur Referenzposition angefordert werden.
<Inhalt> Der Alarm wird erzeugt, wenn der Ruickkehrparameter die
nachfolgend genannten Bedingungen 1, 2 erfillt.
Parametereinstellung der Riickkehr zur Referenzposition
Der Senspr REFEREN Modus fiir Ruckl_(e_hr zur ORIG-Sensor
wurde bei der ZPOS - Referenzposition
Rickkeh ' i
oo 2| sens.- 1 | Schubbetrieb -Sensor N.O. Ausfiihrung [N.O]
Referenz- ALM RESET Referenzposition [Stopp]
position +Der Referenzposition-Sensor ist
. ORIG
(ORIG) nicht (Sens 2 Engleig?;:;h:;(;;n [Sensor] nicht wirksam. [deaktiviert] oder
erkannt. ALM) P *Sensor N.O. Ausfiihrung [N.O]
(01-103) * Ein Alarm wird bei dem o.g. Status erzeugt, wenn der Sensor nicht im
Antrieb eingebaut ist.
<Gegenmalinahme> Die Sensorinstallation und die Einstellungen des
Parameters fir die Rickkehr zur Referenzposition prifen.
. <Inhalt> Die Motorgeschwindigkeit Gberschreitet aufgrund einer extern
Uber- einwirkenden Kraft o. A. die spezifizierte Grenze.
D!ed('BekscTh t hmahﬁlg RESET | <Gegenmalnahme> Daflir sorgen, dass die Motorgeschwindigkeit die
windigeit ha one SVON max. Geschwindigkeit des Antriebs nicht lbersteigt.
den Sollwert Gesch- ain-
Uberschritten | windigkeit geben /N\Achtung
(01-144) (Over Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fiir die max.
speed) Geschwindigkeit des Antriebs.
<Inhalt> Die Motor-Versorgungsspannung ist wahrend [SVON] auf3erhalb
des zulassigen Bereichs.
<GegenmalRnahme> Sicherstellen, dass die Motorspannung (M 24 V)
des Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.
Die Motor- AAchtung
Versor- Ub Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet,
gungs= t er RESET kann es wahrend der Beschleunigung/Verzdgerung zu einem
Zﬁzr;r:_ung 1S :/Ip;g?ung SVON Spannungsabfall kommen. Dies hat einen Alarm zur Folge.
halb des (Over ein- <Inhalt> Der Alarm kann je nach Betriebsmethode des Antriebs durch die
Sollwert- motorVol) geben regenerative Spannung ausgeldst werden.
bereichs. <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass die Betriebsbedingungen
(01-145) innerhalb der Spezifikationen liegen.
/N\Achtung
Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs fir die
Betriebsmethode des Antriebs.
Die Uber- . . . .
<Inhalt> Die T t d b des Leist teils d
Controller-Tem | miig RESET ant?ouers:?st ezzTEi:;ur in der Umgebung des Leistungsteils des
peratur Gber- hohe SVON :
;CTlreltiLden. h Teimp% elnt; <Gegenmafnahme> Das System optimieren, um sicherzustellen, dass
(001 j/\1/36)ere|c ) _rl_ael;:p() ver geben die Temperatur in der Umgebung des Controllers angemessen ist.

-65-
% S\VC




<Inhalt> Die Steuerungs-Versorgungsspannung im Controller liegt
aulerhalb des Sollwertbereichs.

<Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass die Steuerungsspannung (C 24
V) des Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.

AAchtung

Die . Bei einer gemeinsamen Spannungsversorgung fur Steuerung und
Controller- Uber- Motor oder bei Verwendung einer einschaltstrombegrenzten
Versorgungs- | spannung RESET Spannungsversorgung kann wéhrend der
spannung ist | Steue- in- Beschleunigung/Verzdgerung ein Spannungsabfall auftreten, der einen
R SVON ein
auBerhalb des | rung geben Abfall der Versorgungsspannung zur Folge haben kann.
Sollvyert- (Over <Inhalt> Der Alarm kann je nach Betriebsmethode des Antriebs durch die
:’gﬂi’;ﬁ CrtiVol) regenerative Spannung ausgeldst werden.
<Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass die Betriebsbedingungen
innerhalb der Spezifikationen liegen.
/N\Achtung
Siehe Bedienungsanleitung oder Katalog des Antriebs flr die
Betriebsmethode des Antriebs.
Die <Inhalt> Der kumulierte Stromwert am Ausgang Ubersteigt den
Stromgrenze | Uberlast RESET spezifizierten Wert - - -
wurde (Over SVON ein- | <GegenmaBnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen
iiberschritten. | load) geben vorhanden sind, die die Antriebsbewegung einschranken. Sicherstellen,
(01-148) dass die Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung
innerhalb des flr den Antrieb spezifizierten Bereichs liegen.
Die Zielposition| o, .0 of <Inhalt> Die eingestellte Position wurde nicht innerhalb des festgelegten
wurde nicht ehler-AL Zeitraums erreicht.
innerhalb des M (P RESET
festgelegten p 'I( dosn SVON ein- | <GegenmaRnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen vorhanden
Zeitraums aile eben sind, die die Antriebsbewegung einschranken. Sicherstellen, dass die
ALM 9
erreicht. ) Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung innerhalb des
- fur den Antrieb spezifizierten Bereichs liegen.
(01-149) p g
Steuerun <Inhalt> Die Verbindung zu hoher geschalteten Geraten (z. B. PC oder
Kommuni- g Befehl Teaching Box) ist unterbrochen.
kations- ALM RESET <Inhalt> Die Verbindung zu héher geschalteten Geréten (z. B. PC oder
fehler. (Ctrl SVON ein- | Teaching Box) ist unterbrochen.
(01-150) Comm geben Bei einem Kommunikationsfehler der PC oder der Teaching Box kann
ALM) der Alarm zurlickgesetzt werden, nachdem diese wieder angeschlossen
wurden.
Die
Spannungs- | <Inhalt> Stérung in der Kommunikation mit dem Encoder.
Encoder- versorgung
Encoder-
Alarm des
Fehler
(01-192) (Encoder Controllers
ALM) aus- und <GegenmaRnahme> Anschluss des Antriebskabels priifen.
wieder
einschalten.
Die <Inhalt> Motorphase wird nicht innerhalb der eingestellten Zeit gefunden.
Motorphase Spannunas- (Wenn der Motor nach dem Einschalten der Spannungszufuhr zum
wird n?cht vsrsor ur? ersten Mal eingeschaltet wird (SVON eingeschaltet), muss sich der
innerhalb der Polaritat des 9UNG | Antrieb zunachst ein wenig bewegen, um die Motorphase zu finden.
eingestellten nicht Controllers Wenn diese Motorbewegung jedoch nicht ausgefiihrt werden kann, wird
9 gefunden dieser Alarm aktiviert.)
Zeit gefunden. aus- und
(01-193) wieder <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen
cinschalten vorhanden sind, die die Antriebsbewegung einschranken und im
" | Anschluss den Motor einschalten (SVON eingeschaltet).
Die
Der Spannungs- | <Inhalt> Der Ausgangsstrom des Stromkreises ist tibermafig hoch.
Ausgangsstro | Uber- versorgung
m hat den strom des
Sollwert (Over Controllers <Gegenmalfinahme> Sicherstellen, dass kein Kurzschluss in den
Uiberschritten. | current) aus- und Antriebskabeln, Steckern usw. vorliegt.
(01-194) wieder Priufen, ob die Kombination aus Antrieb und Controller kompatibel ist.
einschalten.
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Die

<Inhalt> Uberlauf des Positions-Fehlerzahlers im Controller.

Spannungs-

Uberlauf des | Fehler versorgung

Fehler- Uberlauf des <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen

z3hlers (Err Controllers | vorhanden sind, die die Antriebsbewegung einschranken.

(01-196) overflow) aus- und Sicherstellen, dass die Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und
wieder Verzdgerung innerhalb des flr den Antrieb spezifizierten Bereichs
einschalten. | liegen.

Die
_ Spannungs- <Inhalt> Stérung des EEPROM.
z;]eicher- Speicher versorgung
. -ALM des

fehler ist

aufgetreten. (Memory Controllers | <GegenmaRnahme> Bitte SMC kontaktieren. (Die Anzahl der

(01-197) ALM) aus- und EEPROM-Schreibvorgange ist auf ca. 100 000 begrenzt.)
wieder
einschalten.

Die <Inhalt> Funktionsstérung der CPU.
Spannungs- | (Mdglicher Ausfall der CPU oder der umliegenden Schaltkreise oder
versorgung | Funktionsstérung der CPU aufgrund elektromagnetischer

CPU-Fehler | CPU- des Storsignale.)

(01-198) Fehler Controllers
aus- und <Gegenmalinahme> Wenn der Alarm selbst nach erneuter
wieder Spannungszufuhr nicht deaktiviert werden kann, SMC kontaktieren.
einschalten.

*1 Wenn ein Alarm erzeugt wird, werden die 3-stellige Zahlen hinter [-] in dieser Tabelle [(Code)] im [Alarmcode] in
Byte16-19 im Eingangsbereich der Speicherabbildung gespeichert. Die Zahlen des Alarmcodes in dieser Tabelle
werden in Dezimalzahlen angegeben.

-67-




16. VorsichtsmaRnahmen bei Verdrahtung und Kabeln

AWarnung

(1) Vor dem Einstellen, der Montage oder Veranderungen an der Verdrahtung stets die
Spannungsversorgung des Produkts abschalten.
Andernfalls kann es zu Elektroschock, Fehlfunktionen und Schaden kommen.

(2) Die Kabel nicht entfernen. AusschlieBlich spezifizierte Kabel verwenden.
(3) Kabel oder Stecker nicht bei anliegender Spannung anschlieBen oder entfernen.

AAchtung

(1) Stecker sicher anschlieBen. Auf die korrekte Polaritit achten und den Klemmen keine Spannung
zufiihren, die nicht den in der Gebrauchsanweisung spezifizierten Werten entspricht.

(2) Stecker sicher anschlieBen.
Die korrekte Verdrahtung und Polaritat der Stecker sicherstellen.

(3) Treffen Sie geeignete MaBnahmen gegen Rauschen.
Rauschen in Signalleitungen kann zu Fehlfunktionen flhren.
Als Gegenmalinahme die hoch und Niederspannungsleitungen trennen und die Verdrahtung
verklrzen usw.

(4) Driahte und Kabel nicht zusammen mit Netzanschluss- bzw. Hochspannungskabeln verlegen.
Andernfalls kdnnen Interferenzen und Spannungsspitzen von diesen Kabeln ausgehen, die zu
Fehlfunktionen des Produkts flihren konnen. Die Kabel des Produkts getrennt von Netzanschluss-
und Hochspannungskabeln verlegen.

(5) Sicherstellen, dass keine Kabel von der Antriebsbewegung beschéadigt werden kénnen.

(6) Fiir den Betrieb miissen alle Kabel gesichert sein. Die Kabel an der Anschlussstelle in den
elektrischen Zylinder nicht tiber scharfe Kanten biegen.

(7) Die Kabel nicht biegen, knicken, verdrehen. Die Kabel keiner externen Krafteinwirkung
aussetzen. Nicht mit Giber scharfe Kanten gebogenen Kabeln betreiben.
Andernfalls besteht das Risiko von Elektroschock, Kabelbruch, Kontaktfehler und Kontrollverlust
Uber das Produkt.

(8) Das aus dem Produkt herausragende Motorkabel vor der Verwendung in Position fixieren.
Das Motorkabel ist kein Robotikkabel und kann beschadigt werden, wenn es bewegt wird.
Daher darf Bereich A (siehe Zeichnung unten) nicht in einer biegsamen Leitung platziert werden.

Stecker Antriebskabel
Robotikkabel

Motorkabel \ (hochflexibles Kabel)
| =y ¥ \ —

e N I Bt
A

(9) Wird das Antriebskabel wiederholt gebogen, ein ,,Robotikkabel“ wahlen. Kabel nicht in einer
biegsamen Leitung mit einem kleineren Radius als dem spezifizierten verlegen (kleinster
Biegeradius: 50 mm).

Wenn Standardkabel wiederholt gebogen werden, kénnen Elektroschock, Kabelbruch, Kontaktfehler
und Kontrollverlust Uber das Produkt die Folge sein.

P W

(10) Die korrekte Verdrahtung des Produkts liberpriifen.
Durch einen Isolationsfehler (Interferenzen mit anderen
Schaltkreisen, unzureichende Isolierung zwischen Anschlussklemmen usw.) kann eine zu hohe
Spannung oder ein zu hoher Strom in den Controller gelangen und Schaden verursachen.

(11) Die Geschwindigkeit / Schubkraft konnen je nach Kabelldnge, Last und
Montagebedingungen usw. variieren.
Bei einer Kabelldnge von tuber 5 m wird die Geschwindigkeit / Schubkraft max. um 10 % pro 5 m
reduziert. (Bei einer Kabellange von 15 m max. 20 % Reduktion.)

SFASI ASTASI AT A ASIASI AP B

Transport

AAchtung
(1) Das Produkt nicht am Motor oder an den Kabeln halten oder hangen lassen.
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17. Elektrische Antriebe/Allgemeine Sicherheitshinweise
17.1 Konstruktion und Auswahl

AWarnung

(1) Lesen Sie die Gebrauchsanweisung vor der Verwendung des Produkts.
Eine unsachgemalle Handhabung/Bedienung entgegen den Anweisungen der Gebrauchsanweisung
kann Schaden und einen Betriebsausfall des Produkts zur Folge haben.
Jegliche Schaden, die auf eine derartige unsachgemale Verwendung zuriickzufiihren sind, werden
nicht von der Garantie abgedeckt.

(2) Es besteht die Gefahr von gefahrlichen, abrupten Bewegungen des Produkts, wenn gleitende
Teile der Anlage durch externe Krifte verdreht werden o. A.
In solchen Fallen besteht Verletzungsgefahr, z. B. durch ein MitreiRen der Hande oder Fiil3e in die
Anlage, oder die Anlage selbst kann beschadigt werden. Daher ist die Anlage so zu konzipieren,
dass derartigen Risiken vorgebeugt wird.

(3) Eine Schutzabdeckung wird empfohlen, um die Verletzungsgefahr so gering wie moglich zu halten.
Wenn ein angetriebenes Objekt und bewegliche Teile des Produkts sich nahe beieinander befinden,
besteht Verletzungsgefahr. Das System so konstruieren, dass Korperkontakt vermieden wird.

(4) Ziehen Sie alle feststehenden und angeschlossenen Teile fest, so dass sie sich nicht I6sen kénnen.
Wenn das Produkt mit hoher Geschwindigkeit betrieben oder an Orten mit starken
Vibrationserscheinungen aufgestellt wird, ist sicherzustellen, dass alle Teile fest angezogen bleiben.

(5) Ziehen Sie einen moéglichen Ausfall der Energieversorgung in Betracht.
Es sind Malknahmen zur Vermeidung von Verletzungen und Anlagenschaden im Falle eines
Stromausfalls zu treffen.

(6) Das Verhalten des gesamten Systems bei einem Not-Aus beriicksichtigen.
Das System so konzipieren, dass keine Gefahr von Personen- oder Sachschaden besteht, wenn die
Anlage durch einen manuellen Not-Aus bzw. infolge anomaler Bedingungen wie Stromausfall durch
das Auslésen einer Sicherheitseinrichtung angehalten wird.

(7) Die einzuleitenden Schritte bei einer Wiederinbetriebnahme nach einem Not-Aus oder einem
unvorhergesehenen Stillstand des Systems planen.
Das System so konzipieren, dass bei der Wiederinbetriebnahme keine Personen- oder Sachschaden
verursacht werden kénnen.

(8) Demontage und Modifikationen sind untersagt.
Zerlegen Sie das Produkt nicht und nehmen Sie keine Modifikationen, einschlief3lich nachtragliches
Bearbeiten, vor. Dies kdnnte zu Verletzungen und/oder Unfallen fihren.

(9) Das Stopp-Signal, die ,,EMG“-Klemme des Controllers und den Stopp-Schalter auf der
Teaching Box nicht fiir einen Not-Aus des Systems verwenden.
Das Stopp-Signal, die ,EMG*“-Klemme des Controllers und der Stopp-Schalter auf der Teaching Box
dienen der Verzdgerung und dem Anhalten des Antriebs. Das System mit einem
Not-Aus-Schaltkreis, der die entsprechenden Sicherheitsstandards erfillt, betreiben.

(10) Bei Einsatz in einer vertikalen Anwendung muss eine Sicherheitsvorrichtung eingebaut
werden.
Die Kolbenstange kann aufgrund des Werkstlckgewichts herabfallen.
Die Sicherheitsvorrichtung darf den normalen Betrieb der Maschine nicht behindern.

AAchtu ng

(1) Betreiben Sie das Produkt innerhalb des maximal zulassigen Hubbereichs.
Das Produkt wird beschadigt, wenn es mit einem Hub ber dem max. Hub betrieben wird. Siehe
technische Daten des Produkts.

(2) Wenn das Produkt wiederholt in Zyklen mit Teilhiiben betrieben wird, das Produkt min. alle 1
000 Hiibe einmal mit Vollhub betreiben.
Andernfalls kann sich die Schmierung abnutzen.

(3) Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen es iibermaBigen externen
Kraften oder StoRBen ausgesetzt ist.
Das Produkt kann beschadigt werden. Die Komponenten inklusive des Motors sind innerhalb
genauer Toleranzgrenzen gefertigt, so dass bereits eine leichte Verformung Funktionsstérungen oder
ein Festfahren verursachen kann.

(4) Wahrend des Betriebs ist die Riickkehr zur Referenzposition nicht moglich.
Diese Funktion kann wahrend des Positionier- oder Schubbetriebs nicht ausgefiihrt werden.
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(5) Siehe Angaben zu Signalgebern (Best Pneumatics Nr. 2), wenn ein Signalgeber eingebaut ist
und verwendet wird.

17.2 Montage

AWarnung

(1) Montage und Betrieb des Produkts diirfen erst erfolgen, nachdem die Gebrauchsanweisung
aufmerksam durchgelesen und ihr Inhalt verstanden wurde.
Bewahren Sie diese Anleitung fiir spatere Einsichthahmen an einem sicheren Ort auf.

(2) Ziehen Sie alle Gewinde mit den richtigen Anzugsdrehmomenten fest.
Fir die Montage des Produkts die Schrauben mit dem angegebenen Anzugsdrehmoment festziehen
(sofern nicht anders angegeben).

(3) Nehmen Sie keine Anderungen an diesem Produkt vor.
Anderungen an diesem Produkt kénnen die Lebensdauer des Produkts verkiirzen und es
beschadigen. Dies kann Verletzungen verursachen und andere Anlagen und Maschinenanlagen
beschadigen.

(4) Bei Verwendung einer externen Filhrung muss die Filhrungsachse parallel zur Antriebsachse
liegen.
Wenn die externe Fuhrung nicht parallel liegt, wird die Gewindespindel beschadigt oder weist starke
Verschleilterscheinungen auf.

(5) Bei Verwendung einer externen Fiihrung, befestigen Sie die beweglichen Teile des Antriebs
und die Last derart, dass sich die Last und die Fiihrung wéahrend des Hubes nicht behindern.
Die gleitenden Teile von Produktrohr oder Kolbenstange dirfen nicht durch Schlage mit anderen
Gegenstanden zerkratzt oder verbeult werden. Die Komponenten sind innerhalb genauer
Toleranzgrenzen gefertigt, so dass bereits eine leichte Verformung Funktionsstérungen verursachen
kann.

(6) Verhindern Sie durch regelmafiges Auftragen von Schmierfett, dass drehende Teile (Stifte
usw.) blockieren.

(7) Das Produkt erst dann verwenden, wenn sichergestellt wurde, dass es korrekt funktioniert.
Nach Montage- oder Reparaturarbeiten die Spannungsversorgung anschlieen und mithilfe
geeigneter Funktionskontrollen die korrekte Montage Uberpriifen.

(8) Kragtrager
Wird ein Antrieb mit hoher Geschwindigkeit betrieben, wahrend er an einer Seite fixiert und an der
anderen Seite frei ist (Ausfihrung mit Flansch, Fu®, Gabelgelenk, Direktmontage), kann die am
Hubende verursachte Vibration die Einwirkung eines Biegemoments auf den Antrieb verursachen,
was moglicherweise Schaden hervorruft. In einem solchen Fall ein Abstiitzelement verwenden, um
die Vibration des Antriebsgehauses zu unterdriicken oder die Geschwindigkeit verringern, damit der
Antrieb nicht vibriert. Ebenfalls ein Abstlitzelement installieren, wenn das Antriebsgehduse bewegt
oder wenn ein Langhub-Antrieb mit einem fixierten Ende horizontal installiert wird.

(9) Bei der Montage des Antriebs oder dem Werkstiickanbau keine hohen StoR- oder
Momentkrafte anwenden.

Eine externe Kraft, die das zulassige Moment Uberschreitet, kann Teile der Fihrungseinheit lockern,
den Gleitwiderstand erh6hen usw.

(10) Sehen Sie ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vor.

Lassen Sie gentigend Freiraum fir Instandhaltungs- und Inspektionsarbeiten.
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17.3. VorsichtsmafBnahmen

AWarnung

(1) Wahrend des Betriebs den Motor nicht beriihren.
Die Oberflache des Motors kann sich je nach Betriebsbedingungen auf eine Temperatur zwischen
90 °C und 100 °C erhitzen. Dieser Temperaturanstieg kann auch alleine durch den spannungs-
geladenen Zustand verursacht werden. Beriihren Sie den Motor nicht, wenn dieser in Betrieb ist, da
dies Verbrennungen verursachen kann.

(2) Die Spannungsversorgung sofort unterbrechen, wenn am Produkt abnormale Hitze, Rauch
oder Feuer usw. auftritt.

(3) Halten Sie den Betrieb sofort an, wenn abnormale Betriebsgerdausche oder Vibrationen auftreten.
Wenn es zu abnormalen Betriebsgerauschen oder Vibrationen kommt, ist das Produkt
madglicherweise nicht korrekt montiert. Wird das Produkt nicht zu Wartungszwecken angehalten,
kann das Produkt schwer beschadigt werden.

(4) Den rotierenden Bereich bzw. bewegliche Teile des Motors wiahrend des Antriebs nicht beriihren.

(5) Schalten Sie vor der Durchfiihrung von Einbau-, Einstell-, Inspektions- oder Wartungsarbeiten am
Produkt, Controller und an angeschlossenen Anlagen unbedingt die jeweiligen Spannungs-
versorgungen ab. Verriegeln Sie anschlieBend den Schalter, so dass nur die mit den Arbeiten
beschiftigte Person die Spannungsversorgung wieder herstellen kann oder installieren Sie einen
Schutzkontaktstecker o.A.

(6) Bei der Antriebsausfiihrung mit Servomotor (24 VDC) erfolgt der ,,Motorphasen-
Erfassungsschritt“ durch Eingabe des Servo-On-Signals, direkt nachdem der Controller
eingeschaltet wird. Beim ,,Motorphasen-Erfassungsschritt” wird der Tisch/Kolben um maximal
den Abstand einer Gewindesteigung bewegt. (Der Motor dreht sich in umgekehrte Richtung,
wenn der Schlitten auf ein Hindernis wie z. B. die End-Dampfscheibe trifft.) Den ,,Motorphasen-
Erfassungsschritt” bei der Installation und Verwendung dieses Antriebs beriicksichtigen.

AAchtung

(1) Die fiir die Verwendung gelieferte Kombination von Controller und Antrieb nicht andern.

Die Produktparameter werden werkseitig eingestellt. Bei einer Kombination der Endstufe mit einem
anderen Antrieb kann es zu einem Ausfall kommen.

(2) Uberpriifen Sie das Produkt vor dem Betrieb auf folgende Punkte.

a) Schaden an der Spannungsversorgungs- und Signalleitung

b) Uberprifen der Versorgungs- und Signalleitungen auf lose Anschlisse
c) Lose Montage von Antrieb/Zylinder und Controller/Endstufe

d) Fehlfunktion

e) Not-Aus des gesamten Systems

(3) Wenn mehrere Personen an der Arbeit beteiligt sind, vor Beginn derselben die Vorgehensweise,
Zeichen, MaBnahmen im Notfall und den Betriebsstart nach Durchfiihrung dieser MaBRnahmen
festlegen. AuBRerdem muss eine Person bestimmt werden, die die Arbeiten liberwacht und nicht
an der Ausfiihrung derselben beteiligt ist.

(4) Die tatsachliche Geschwindigkeit des Produkts kann durch die Nutzlast gedndert werden.
Bei der Produktauswahl die Kataloganweisungen in Bezug auf die Modellauswahl und die
technischen Daten beachten.

(5) Wahrend der Riickkehr zur Referenzposition keine Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand
zusatzlich zur transportierten Last zulassen.

Bei der Riickkehr zur Ausgangsposition durch Schubkraft, verursacht eine zusatzliche Kraft die
Verschiebung der Ursprungsposition, da sie auf dem erfassten Motordrehmoment beruht.

(6) Das Typenschild darf nicht abgenommen werden.

(7) Einen Betriebstest bei langsamer Geschwindigkeit durchfiihren. Den Betrieb mit der festgelegten
Geschwindigkeit starten, nachdem sichergestellt wurde, dass keine Storungen vorliegen.

[Erdung]

Warnung
(1) Den Antrieb korrekt erden.

(2) Die Erdung muss uber einen separaten Erdungsanschluss erfolgen. Eine separate Erdung der
Klasse D verwenden. (Erdungswiderstand maximal 100 Q)

(3) Die Erdungskabelliange so kurz wie moglich halten.

[Entpacken]

AAchtu ng

(1) Vergewissern Sie sich, dass das erhaltene Produkt mit der Bestellung libereinstimmt.
Wenn ein anderes als das bestellte Produkt installiert wird, kann dies Verletzungen oder Schaden zur
Folge haben.
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17.4 Betriebsumgebung

AWarnung

(1) Nicht in den folgenden Umgebungen verwenden:

1. Orte mit hohem Schwebstoffanteil.

2. Orte, an denen die Umgebungstemperatur auRerhalb des angegebenen Temperaturbereichs liegt
(siehe technische Daten).

3. Orte, an denen die Luftfeuchtigkeit auRerhalb des angegebenen Bereichs fir die Luftfeuchtigkeit
liegt (siehe technische Daten).

4. Orte, an denen atzende Gase, brennbare Gase, Salzwasser, Wasser und Dampf vorhanden sind.

5. Orte, an denen starke Magnet- oder Stromfelder entstehen.

6. Orte, an denen direkte Vibrations- oder Sto3krafte auf das Produkt wirken.

7. Staubige Bereiche oder Bereiche, die Wasserspritzern oder Oltropfen ausgesetzt sind.

8. Bereiche, die direkter Sonneneinstrahlung (UV-Strahlen) ausgesetzt sind.

9. Umgebungen auf einer Héhe von 1 000 uber NN oder héher. Die Warmestrahlung und die
Prifspannung nehmen ab.
Wenden Sie sich fur Details an SMC.

(2) Nicht in Umgebungen einsetzen, in denen das Produkt direkt dem Kontakt mit Fliissigkeiten
wie Schneidflissigkeit ausgesetzt ist.
Eine Kontamination des Produkts durch Schneiddl, Kiihimittel oder Olnebel kann einen
Produktausfall oder einen erhéhten Gleitwiderstand zur Folge haben.

(3) Eine Schutzabdeckung installieren, wenn das Produkt in einer Umgebung verwendet wird, die
Fremdkorpern, wie Staub, Schneidspanen und Schweispritzern ausgesetzt ist.
Spiel oder ein erhdhter Gleitwiderstand kann die Folge sein.
(4) Wenn das Produkt im direkten Sonnenlicht eingesetzt wird, sollte dieses abgeblockt werden.
(5) Schirmen Sie das Produkt ab, wenn eine Warmequelle in der Nahe ist.
Benachbarte Hitzequellen konnten einen Temperaturanstieg des Produkts bewirken, und der
Betriebstemperaturbereich kénnte iberschritten werden. Eine Schutzabdeckung o. A. vorsehen.

(6) Schmierol kann sich aufgrund der duBeren Umgebung und der Betriebsbedingungen
verringern, wodurch sich die Schmierleistung verschlechtert, was die Lebensdauer des
Produkts verkiirzt.

[Lagerung]
Warnung

(1) Das Produkt nicht an Orten lagern, an denen es in direkten Kontakt mit Regen oder
Wassertropfen kommt. Das Produkt nicht an Orten lagern, an denen es schadlichen Gasen
oder Fliissigkeiten ausgesetzt ist.

(2) Das Produkt an einem vor direkter Sonneneinstrahlung abgeschirmten Ort lagern, an dem
Temperatur und Luftfeuchtigkeit im vorgegebenen Bereich liegen (-10 °C bis 60 °C und bis
max. 85 %. Keine Kondensation, kein Gefrieren)

(3) Das Produkt wahrend der Lagerung keinen Vibrations- oder StoReinwirkungen aussetzen.
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17.5 VorsichtsmaBnahmen bei der Wartung

AWarnung

(1) Dieses Produkt darf nicht auseinandergebaut oder repariert werden.
Brandgefahr und Gefahr von Elektroschock.

(2) Uberpriifen Sie die Spannung vor einer Anderung oder Uberpriifung der Verdrahtung zunichst
mindestens 5 Minuten nach Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Es besteht Elektroschockgefahr.

AAchtu ng

(1) Die Wartungsarbeiten miissen den Angaben der Gebrauchsanweisung entsprechen.
Eine unsachgemafRe Handhabung kann Verletzungen und Schaden oder Fehlfunktionen der Gerate
und Ausristungen verursachen..

(2) Entfernen des Produkts
Wenn Gerate gewartet werden, (berprtifen, ob vorher MalRnahmen getroffen wurden, die ein Herabfallen
von Werkstiicken oder unkontrollierte Anlagenbewegungen verhindern. AnschlieRend die
Spannungsversorgung des Systems unterbrechen. Uberpriifen Sie bei der Wiederinbetriebnahme, ob
das Gerat normal funktioniert und sich die Antriebe in der korrekten Position befinden.

[Schmierung]

Achtung

(1) Das Produkt wird bei der Herstellung lebensdauergeschmiert und erfordert keine Schmierung
im Zuge der Wartungsarbeiten.
Bitte SMC kontaktieren, wenn Schmiermittel aufgetragen werden soll.

17.6 VorsichtsmaBnahmen fiir Antriebe mit Motorbremse

AWarnung

(1) Die Motorbremse nicht als Sicherheitsverriegelung oder eine Steuerung verwenden, die eine
Verriegelungskraft erfordert.
Die Motorbremse des Produkts ist konzipiert, um das Herunterfallen von Werkstlicken zu verhindern.

(2) Verwenden Sie bei Anwendungen mit vertikaler Montage das Produkt mit Motorbremse.
Wenn das Produkt nicht mit einer Motorbremse ausgestattet ist, bewegt es sich und das Werkstlick
fallt herunter, wenn die Spannungsversorgung unterbrochen wird. Wenn kein Antrieb mit
Motorbremse verwendet wird ist die Ausrustung als VorsichtsmafRnhahme entsprechend auszulegen.

(3) ,MaBnahmen zum Schutz gegen das Herunterfallen von Werkstiicken*“ bedeutet, dass
verhindert wird, dass das Werkstiick aufgrund seines Eigengewichts herunterfillt, wenn der
Betrieb des Produkt angehalten und die Spannungsversorgung unterbrochen wird.

(4) Das Produkt bei aktivierter Motorbremse weder StoRbelastungen noch starken Vibrationen
aussetzen.
Wenn externe Stol3belastungen oder starke Vibrationen auf das Produkt einwirken, verliert die
Motorbremse an Haltekraft, was den Gleitteil der Motorbremse beschadigen und die Lebensdauer
verkurzen kann. Das Gleiche geschieht, wenn die Motorbremse, verursacht durch eine Kraft, die iber der
Haltekraft des Produkts liegt, verrutscht, da dies den Verschleil’ der Motorbremse beschleunigt.

(5) Keine Fliissigkeiten, Ol oder Schmierfett auf die Motorbremse und die umliegenden Bereiche
auftragen. B
Werden Flussigkeiten, Ol oder Schmierfett auf den Gleitteil der Motorbremse aufgetragen, wird die
Haltekraft stark verringert.

(6) ,,MaBnahmen zum Schutz gegen das Herunterfallen von Werkstiicken“ treffen. Vor Montage-,
Einstellungs- und Wartungsarbeiten am Produkt sicherstellen, dass alle
Sicherheitsvorkehrungen getroffen wurden.

Wenn die Bremse bei vertikal montierten Produkten gel6st wird, kann das Werkstiick aufgrund
seines Eigengewichts herunterfallen.

(7) Wenn der Antrieb manuell betrieben wird (wenn das SVRE-Ausgangssignal ausgeschaltet
ist), der [LK RLS]-Klemme des Spannungsversorgungssteckers 24 VDC zufiihren.
Wird das Produkt mit aktivierter Motorbremse betrieben, wird der Verschleid der Gleitflache der
Motorbremse beschleunigt. Dies verringert die Haltekraft und die Lebensdauer des
Verriegelungsmechanismus.

(8) Der [LK RLS]-Klemme nicht kontinuierlich 24 VDC zufiihren.
Nur wahrend des normalen Betriebs der [LK RLS]-Klemme (Entriegelung der Motorbremse) eine
Spannung von 24 VDC zufiihren. Wenn der [LK RLS]-Klemme kontinuierlich Spannung zugefiihrt
wird, wird die Motorbremse gel6st und Werkstiicke kénnen bei Stopp (EMG) herabfallen.
/Siehe Gebrauchsanweisung des Controllers (Serie LEC) fur nahere Details zur Verdrahtung.
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18. Controller und Peripheriegerate/VorsichtsmaRnahmen

18.1 Konstruktion und Auswahl

AWarnung

(1) Die angegebene Versorgungsspannung beachten.
Fehlfunktionen und Schaden am Controller kdnnen die Folge sein.
Ist die zugeflihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last moglicherweise
aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht bewegt. Bitte tberprifen Sie vor der Verwendung
die Betriebsspannung.

(2) Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen Betriebsbereichsgrenzen betreiben.

Brand, Funktionsstérungen oder Beschadigungen des Antriebs kénnen die Folge sein. Lesen Sie vor
dem Gebrauch sorgfaltig die Spezifikationen.

(3) Installieren Sie einen Not-Aus-Schaltkreis.
Bitte installieren Sie den Notausschalter aul3erhalb des Gehauses, damit der Anlagenbetrieb
unverzuglich unterbrochen und die Spannungsversorgung abgeschaltet werden kann.

(4) Um moglicherweise durch einen Ausfall verursachte Schiaden und Fehlfunktionen dieses
Produkts zu vermeiden, ist es sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem
(Systembackup) vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der Bauteile und Anlage, ausfallsicheres
System usw.

(5) Wird bei unerwartet hoher Warme- oder Rauchentwicklung bzw. Feuerfangen usw. des
Produkts ein Brand oder die Gefahr von Personenschaden befiirchtet, ist sofort die
Spannungszufuhr fiir das Produkt und das System abzuschalten.

(6) Die Anzahl der Schreibvorgange im EEPROM des Controllers der Serie JXC91 ist auf
1 000 000 begrenzt.

Wird diese Grenze liberschritten, ist ein korrektes und zuverldassiges Schreiben nicht mehr
moglich.
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18.2 VorsichtsmaBRnahmen

AWarnung

(1) Das Innere des Controllers und den Controller-Stecker nicht beriihren.
Dies kann zu Elektroschock oder Schaden am Controller fuhren.

(2) Das Produkt nicht mit nassen Handen in Betrieb nehmen oder einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Elektroschocks.

(3) Das Produkt nicht verwenden, wenn es beschadigt ist oder ein Bauteil fehlt.
Elektroschock, Brand und Verletzungen kénnen die Folge sein.

(4) AusschlieBlich die spezifizierte Kombination von Controller und elektrischem Antrieb verwenden.
Andernfalls kénnen Antrieb oder Controller beschadigt werden.

(5) Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst oder geschlagen zu werden, wahrend
sich der Antrieb bewegt.
Es besteht Verletzungsgefahr.

(6) Die Spannungsversorgung fiir das Produkt erst einschalten, wenn sichergestellt ist, dass das
Werkstiick sicher in dem Bereich bewegt werden kann.
Die Bewegung des Werkstlicks kann einen Unfall verursachen.

(7) Das Produkt im bestromten Zustand und iiber einen gewissen Zeitraum nach dem
Ausschalten der Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Die hohen Temperaturen kdnnen Verbrennungen verursachen.

(8) Uberpriifen Sie vor Installations-, Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten die Spannung friihestens
fiinf Minuten nach dem Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Elektroschock, Brand und Verletzungen kénnen die Folge sein.

(9) Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen sie Staub, Metallstaub, Metallspanen
bzw. Wasser-, Ol- oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kénnten.
Es kann zu einem Ausfall oder Funktionsstérungen kommen.

(10) Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréats oder zu Fehlfunktionen kommen.

(11) Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen brennbare, explosive oder
korrodierende Gase, Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.
Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fiihren.

(12) Strahlungswéarme vermeiden, die von starken Warmequellen wie direkter
Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.
(13) Das Produkt nicht in Umgebungen mit extremen Temperaturschwankungen verwenden.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.

(14) Nicht an einem Ort einsetzen, an dem Spannungsspitzen erzeugt werden.
Wenn sich Gerate, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B. elektromagnetische Heber,
Hochfrequenzinduktionséfen, Motoren usw.) in der Nahe des Produktes befinden, kann dessen
interner Schaltkreis beschadigt oder zerstért werden. Keine Erzeuger von Spannungsspitzen
verwenden und auf ordnungsgemalfe Verdrahtung achten.

(15) Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es Vibrationen oder St6Ben ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.

(16) Bei Verwendung des Produkts mit einem Relais oder Elektromagnetventil miissen diese mit
einer integrierten Funkenloschung ausgestattet sein.
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18.3 Montage

AWarnung

(1) Den Controller und die Peripheriegerate auf feuerfestem Material installieren.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Nahe von entziindlichem Material kann ein Brand
entstehen.

(2) Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es Vibrations- und StoRkraften ausgesetzt ist.
Es kann zum Produktausfall und Funktionsstorungen kommen.

(3) Mit den geeigneten MaRnahmen sicherstellen, dass die Betriebstemperatur des Controllers
und der Peripheriegerate innerhalb der Spezifikationen liegen.

Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen oder Brand des Controllers und der Peripheriegerate
kommen.

(4) Den Controller und die Peripheriegerate nicht mit einem groBen elektromagnetischen Schiitz
oder sicherungslosen Schalter, der Vibrationen erzeugt, auf derselben Flache montieren. Auf
verschiedenen Flachen montieren oder den Controller und die Peripheriegeréte fern von
solchen Vibrationsquellen halten.

(5) Den Controller und die Peripheriegerate auf einer ebenen Flache installieren.
Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine ibermaRige Krafteinwirkung auf das
Gehause usw. Bewirken und somit Probleme verursachen.

18.4 Verdrahtung

AWarnung

(1) Das Kabel nicht beschéadigen, keine schweren Gegenstande darauf abstellen und nicht
quetschen. Anschlusskabel keinen wiederholten Biege- bzw. Zugbelastungen aussetzen.
Es besteht Elektroschock- und Brandgefahr und das Risiko eines Kabelbruchs.

(2) Auf eine korrekte Verdrahtung achten.
Eine fehlerhafte Verdrahtung kann je nach Schweregrad den Controller oder die Peripheriegerate
beschadigen.

(3) Keine Verdrahtung vornehmen, solange Spannung anliegt.
Der Controller oder die Peripheriegerate kbnnen beschadigt werden und Fehlfunktionen kénnen die
Folge sein.

(4) Das Produkt nicht an den Kabeln festhalten.
Dies kann zu Verletzungen oder Schaden am Produkt fihren.

(5) Drahte und Kabel nicht zusammen mit Netzanschluss- bzw. Hochspannungskabeln verlegen.
Andernfalls kann Rauschen oder induzierte Spannungsspitzen von den Netzanschluss- oder
Hochspannungsleitungen auf die Drahte des Controllers oder die Peripheriegerate Gbertragen
werden und Fehlfunktionen verursachen.

Die Kabel des Produkts getrennt von Netzanschluss- und Hochspannungskabeln verlegen.

(6) Die Isolierung der Verdrahtung tiberpriifen.

Durch einen Isolationsfehler (Interferenzen mit anderen Schaltkreisen, unzureichende Isolierung
zwischen Anschlussklemmen usw.) kann eine zu hohe Spannung oder ein zu hoher Strom in den
Controller gelangen und Schaden verursachen.
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18.5 Spannungsversorgung

AAchtung

(1) Verwenden Sie zwischen den Leitungen sowie zwischen Spannungszufuhr und Masse eine
Spannungsversorgung mit geringem Rauschen.
Bei starkem Rauschen verwenden Sie einen Isoliertransformator.

(2) Die Spannungsversorgungen fiir Controller und 1/0-Signal miissen getrennt sein und es darf
keine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung fiir sie verwendet werden.
Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet, kann es wahrend der
Beschleunigung oder Verzdgerung des Antriebs zu einem Spannungsabfall kommen.

(3) Treffen Sie deshalb geeignete Vorkehrungen, um Blitzschlagen vorzubeugen. Erden Sie den
Uberspannungsableiter getrennt von Controller und Peripheriegeriten.

18.6 Erdung

AWarnung

(1) Der Controller ist zu erden, um die Storfestigkeit zu gewahrleisten.
Andernfalls besteht Elektroschock- oder Brandgefahr.

(2) Verwenden Sie einen separaten Erdungsanschluss.
Erdung der Klasse D verwenden. (Erdungswiderstand maximal 100 Q)

(3) Der Erdungspunkt sollte so nah wie moglich am Controller liegen, um die Kabellange so kurz
wie moglich zu halten.

(4) Fiir den eher unwahrscheinlichen Fall, dass der Erdungsanschluss Storungen verursacht,
kann sie entfernt werden.

18.7 Wartung

AWarnung

(1) Fihren Sie regelméRige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht gelést haben.
Lose Schrauben oder Kabel kdnnen zu Funktionsstdérungen flhren.

(2) Fihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten einen geeigneten Funktionstest durch.
Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht bewegt usw.), den Betrieb des
Systems stoppen.
Andernfalls kann es zu einer unerwarteten Funktionsstérung kommen und die Sicherheit kann nicht
mehr gewahrleistet werden.
Zur Bestatigung der Sicherheit einen Not-Aus-Befehl eingeben.

(3) Den Controller und die Peripheriegerate nicht demontieren, modifizieren oder reparieren.

(4) Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder entziindlichen Stoffen halten.
Brand oder Explosion kénnen die Folge sein.

(5) Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an diesem Produkt nicht priifen.

(6) Sehen Sie ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vor.
Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fur Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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19. Fehlersuche

Treten Fehler bei diesem Produkt auf, dient folgende Tabelle zur Ermittlung der Fehlerursache. Wenn
keine der genannten Ursachen gefunden wird und der normale Betrieb durch Austauschen eines Teils

wieder aufgenommen werden kann, ist davon auszugehen, dass der Fehler im Produkt liegt.

Das Produkt kann u. U. durch die Betriebsbedingungen (Anwendung) beschadigt werden. Bitte setzen
Sie sich mit SMC in Verbindung, um geeignete MalRnahmen zu besprechen.

N
Das System

arbeitet nicht —
korrekt.

(e A

JA
NEIN

III’

LED leuchtet P

nicht.

Siehe Fehler 1.

<IIII

LED von MS oder NS W

leuchtet jedoch nicht

Siehe Fehler 2.

ist eingeschaltet, >
ununterbrochen grin. J

ALM LED >

leuchtet rot.

Siehe Fehler 3.

)

I

v

Es kann keine
Kommunikation mit dem >

Siehe Fehler 4.

Controller aufgebaut
werden. (LEC-W2)

A 4

Der Antrieb wird W
nicht betrieben. J

Siehe Fehler 5.

:IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII>

Wenden Sie sich flr
Details an SMC.
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Suchmethode und

Problem-| _— e . B (F
Nr Problem mogliche Ursache Identifizierung moglicher GegenmafRnahmen
: Ursachen
Priffen, ob PWR (griin) des | "¢ 9eignete Spannung und
. Netzleistung unter Beriicksichtigung
Controllers sich ausschaltet, . :
. der Gebrauchsanweisung des Antriebs
S wenn Spannung zugefuinrt und des angeschlossenen Controllers
pannungsversorgungs-Fehler wird, SVON ON befohlen g
wird oder der Antrieb in verwenden.
Betrieb ist — 3. Technische Daten (S.12)
1 L_ED leuchtet ) — 5. Externe Anschliisse (S.23)
nicht. Die Verdrahtung unter Berlicksichtigung
Den Spannungsversorgungs- der Gebrauchsanweisung des Controllers
fehlerhafte Verdrah stecker auf fehlerhafte vornehmen.
ehlerhafte Verdrahtung Verdrahtung, beschadigte — 5. Externe Anschliisse (S.23)
Drahte und Kurzschluss prifen. | — 6. CN1: Spannungsversorgungs-
stecker (S.25
(1) Einstellfehler . ) . .
. (1) Die Konfiguration korrekt einstellen.
MS: (2) Stopp des SPS-Betriebs ) .
. ) o (2) Die SPS in den RUN-Status
grune LED blinkt oder Kommunikation im
schalten.
Ruhezustand (Idle).
MS] Die Konfiguration korrekt einstellen.
) korrigierbarer Fehler Siehe Hardware-Konfiguration (S.19)
rote LED blinkt . )
fur Details.
[MS] Das Produkt nicht mehr verwenden.
rote LED nicht korrigierbarer Fehler Setzen Sie sich mit lhrem
ist eingeschaltet Vertriebshandler in Verbindung.
NS: OFF IP-Adresse nicht eingestellt Die IP-Adresse korrekt einstellen.
Uberpriifen Sie Folgendes und fiihren
Sie anschliefend einen Neustart
durch.
M N + Die Signalleitung aus der SPS ist
) S oder NS NS: Es ist keine Kommunikation korrekt angeschlossen.
2 'S_t griine LED blinkt hergestellt. » Die Kommunikationsgeschwindigkeit
eingeschaltet ;
) der SPS ist angemessen.
oder blinkt * Verdrahten Sie die
Kommunikationsleitung nicht in der
Nahe von Stérquellen.
Uberpriifen Sie Folgendes und fiihren
Sie anschliefend einen Neustart
durch.
+ Die Signalleitung aus der SPS ist
NS: o ) korrekt angeschlossen.
. Kommunikations-Timeout ) o o
rote LED blinkt * Die Kommunikationsgeschwindigkeit
der SPS ist angemessen.
* Verdrahten Sie die
Kommunikationsleitung nicht in der
Nahe von Stérquellen.
NS: . - " .
rote LED Die IP-Adresse wurde Setzen Sie die IP-Adresse zuriick, die
o dupliziert. noch nicht verwendet wurde.
ist eingeschaltet
Siehe Gebrauchsanweisung des
Wenn dies der Fall ist, die Controllers und treffen Sie
3 ALM leuchtet | Alarm wird erzeugt Alarmart in dieser Anleitung entsprechende MafRnahmen.
prufen. — 15. Alarm fiir Motorsteuerung
(S.62).
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Kommunikation-
sfehler
(LEC—W2)

USB-Treiber
nicht
installiert

Prifen, ob der USB-Treiber der
Umsetzungseinheit installiert ist.

Den USB-Treiber der
Kommunikationseinheit installieren.

Die Installation des USB-Treibers startet,
wenn die Kommunikationseinheit an den
PC angeschlossen wird. Der
Installationsvorgang wird in
sInstallationsvorgang der
LEC-W2-Einstellsoftware” beschrieben.

falsche
COM-Anschluss-
Einstellung

Sicherstellen, dass der korrekte
COM-Anschluss flr den
ACT-Controller eingestellt ist.

Der COM-Anschluss, der dem Controller
zugeordnet ist, ist je nach verwendetem PC
unterschiedlich. Die Nummer des
COM-Anschlusses mit dem an den PC
angeschlossenen Controller prifen.

Die COM-Anschlussnummer kann mit dem
Geratemanager des PCs Uberpruft werden.
Details zur Prufung und Einstellung des
COM-Anschlusses finden Sie in der
sInstallationsanleitung der
LEC-W2-Einstellsoftware”.

Anschluss-
fehler

Anschlussstatus prifen.

Sicherstellen, dass Motor-Controller (JXC)
= Kommunikationskabel =
Kommunikationseinheit = USB-Kabel = PC
angeschlossen ist. Die Kommunikation ist
beispielsweise nicht mdglich, wenn ein
Stecker beschadigt ist.

Sicherstellen, dass die
Spannungsversorgung des
Motor-Controllers (JXC) eingeschaltet ist.
Die Kommunikation kann bei
ausgeschalteter Spannungsversorgung
nicht hergestellt werden.

Bei Anschluss anderer Gerate als dem
Motor-Controller (JXC) (SPS und
Messgerate) an den PC, diese vor der
Priifung entfernen. (Es besteht die
Maoglichkeit, dass die Kommunikation mit
anderen Geraten zu Interferenzen im PC
fihrt.)

Kein Betrieb
moglich.

Entriegelungs-
fehler

Wenn der Entriegelungsschalter
ein- oder ausgeschaltet wird, ertont
ein Entriegelungsgerausch.

Wenn kein Gerausch der Entriegelung zu

héren ist, ist die Entriegelung

maoglicherweise beschadigt.

— Wenn das Problem fortbesteht, bitte
SMC kontaktieren.

Stérung der
externen
Ausriistung

Priifen, ob die an den Controller
angeschlossene SPS korrekt
funktioniert.

Einen separaten Testlauf des
Controllers durchfihren.

Siehe Gebrauchsanweisung des
Controllers und treffen Sie entsprechende
MaRnahmen.

— 9.1 Speicherzuordnung (S.32)

ungeeignete
Spezifikation

Prifen, ob die
Controller-Spezifikationen, die
Spannungsversorgung und die
Kombination aus Antrieb und
Controller korrekt sind.

Gegenmalnahmen gemaf dieser
Anleitung treffen.
— 3. Technische Daten (S.12)
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fehlerhafte
Verdrahtung

Ist die Verdrahtung korrekt angeschlossen?
Siehe Gebrauchsanweisung des Controllers
zur Prifung der Verdrahtung und stellen Sie
sicher, dass keine beschadigten Drahte oder
Kurzschlisse vorliegen.

Verdrahtung so korrigieren, dass der
Eingang/Ausgang der einzelnen Signale
korrekt ist.

— 5. Externe Anschliisse (S.23)

— 9.1 Speicherzuordnung (S.32)

Elektromagnetische
Stdrsignale

Die Erdung korrekt vornehmen.
Kabel nicht bindeln.

Siehe Gebrauchsanweisung des
Controllers und treffen Sie entsprechende
MaRnahmen.

— 3.4 Montage (S.16)

falsche Parameter

Priifen, ob die Parameterwerte korrekt sind.
Sicherstellen, dass die Kabel nicht gebiindelt
sind.

Gegenmalinahmen gemaf dieser
Anleitung treffen.
— 10. Einstellungen und Dateneingabe

(S.41)

Liegt ein zeitweiser Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung vor?

(Bei einem zeitweisen Spannungsabfall in
der Spannungsversorgung schaltet sich die
EMG-Klemme des

Es besteht die Mdglichkeit eines zeitweisen
Spannungsabfalls, wenn die Netzleistung
nicht ausreichend ist oder die
Spannungsversorgung

Spannungsabfall ) )
CN1-Spannungsversorgungssteckers aus einschaltstrombegrenzt ist.
und der Antrieb stoppt. Dieser Stopp wird Die Spannungsversorgung bei Bedarf
Der Betrieb jedoch deaktiviert, sobald die austauschen.
stoppt Spannungsversorgung wieder korrekt — 3. Technische Daten (S.12)
zeitweise. hergestellt ist.)
Prifen, ob der INP-Ausgang sich im
Schubbetrieb einschaltet. Vor dem Einschalten des
Fehler im (Wenn das INP-Ausgangssignal den Energiesparmodus das
Schubbetrieb. Abschluss des Schubbetriebs erkennt, INP-Ausgangssignal prifen.
kann die SPS den Abschluss des — 9.1 Speicherzuordnung (S.32)
Verfahrvorgangs nicht bestatigen.)
Priifen, ob die Controller-Spezifikationen, o
. ) ) Gegenmalinahmen gemaf dieser
Ungeeignete die Spannungsversorgung und die )
I - . Anleitung treffen.
Spezifikation Kombination aus Antrieb und Controller R
) — 3. Technische Daten (S.12)
korrekt sind.
Zwischen Eingangssignalen ein Intervall
von min. 15 ms (Empfehlung: 30 ms)
einhalten und den Signalstatus min. 15 ms
(Empfehlung: 30 ms) lang aufrechterhalten,
) . Das Timing des Signals aus der SPS in da es ansonsten zu einer verzogerten
Signal-Timing R . ) .
den Controller prifen. Signalverarbeitung durch die SPS und
einer verzogerten Signalerfassung durch
den Controller kommen kann.
— 11.4 Controller-Eingangssignal-
Ansprechzeit (S.49)
Im Schubbetrieb, die Riickkehr zur
Referenzposition mehrmals wiederholen, Mafnahmen treffen, um den korrekten
falsche um zu priifen, ob der Antrieb korrekt in die | Antriebsbetrieb wieder herzustellen (z. B.
i Referenzposition zurlickkehrt. Fremdkorper entfernen, die die
Referenzposition . e . .
Die Ruckkehr zur Referenzposition Antriebsbewegung behindern).
wiederholt durchfiihren, um die
Der Antrieb Referenzposition zu prifen.
bewegt sich Prifen, ob die Parameter-Werte und das . N .
. . ) Die Parameter andern und den Betrieb
nicht auf die Programm korrekt sind. riifen
korrekte falsche Parameter Die max. Geschwindigkeit, max. P . .
I ] . — 10. Einstellungen und Dateneingabe
Position. Beschleunigung und max. Verzdgerung

des Antriebs prifen.

(8.41)

Spezifikation nicht
geeignet

Priifen, ob die Controller-Spezifikationen,
die Spannungsversorgung und die
Kombination aus Antrieb und Controller
korrekt sind.

Gegenmalinahmen gemaf dieser
Anleitung treffen.
— 3. Technische Daten (S.12)
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Der Antrieb
bewegt sich nicht
korrekt.

Ist die Verdrahtung korrekt
angeschlossen?
Siehe Gebrauchsanweisung des

Verdrahtung so korrigieren, dass der
Eingang/Ausgang der einzelnen Signale korrekt

fehlerhafte . .
Controllers zur Prifung der Verdrahtung ist.
Verdrahtung L ) .
und stellen Sie sicher, dass keine — 5. Externe Anschliisse (S.23)
beschadigten Drahte oder Kurzschliisse — 9.1 Speicherzuordnung (S.32)
vorliegen.
Priifen, ob die Controller-Spezifikationen, o )
o ) ) Gegenmalnahmen gemaR dieser Anleitung
Spezifikation die Spannungsversorgung und die

nicht geeignet

Kombination aus Antrieb und Controller
korrekt sind.

treffen.
— 3. Technische Daten (S.12)

Das Timing des Signals aus der SPS in den

Zwischen Eingangssignalen ein Intervall von
min. 15 ms (Empfehlung: 30 ms) einhalten und
den Signalstatus min. 15 ms (Empfehlung: 30
ms) lang aufrechterhalten, da es ansonsten zu

Signal-Timing . einer verzdgerten Signalverarbeitung durch die
Controller priifen. ) . )
SPS und einer verzégerten Signalerfassung
durch den Controller kommen kann.
— 11.4 Controller-Eingangssignal-
Ansprechzeit (S.49)
Prifen, ob die Daten (Schrittdaten,
Die Daten Parameter) korrekt geschrieben werden. Die korrekten Daten (Schrittdaten, Parameter)

wurden nicht

Die
Controller-Eingangsspannungsversorgung

erneut eingeben und den Betrieb testen.

— 3.2 Bauteile (S.13)

Die
Geschwindigkeit
wurde nicht
erreicht

korrekt
espeichert nicht abschalten und das Kabel nicht — 10. Einstellungen und Dateneingabe
gesp ' entfernen, wahrend die Daten (s.41)
geschrieben werden (LED blinkt griin).
Prifen, ob die Parameterwerte korrekt ) . )
) Die Parameterwerte dndern und den Betrieb
falsche sind.
. Lo testen.
Parameter Die max. Geschwindigkeit und max. A A
] ) . — 10. Einstellungen und Dateneingabe (S.41)
Beschleunigung des Antriebs prifen.
Priifen, ob eine trapezoidale
Beschleunigung/Verzdgerung fir den - . . )
) ) . o ) Die Einstellung andern, um die Verfahrdistanz zu
Betriebsmuster | Antriebsbetrieb programmiert ist. Bei

nicht geeignet.

einem derartigen Betrieb wird der Antrieb
maoglicherweise verlangsamt, bevor er die
max. Geschwindigkeit erreicht.

verlangern oder die Beschleunigung zu steigern.
— 10. Einstellungen und Dateneingabe (S.41)

Spezifikation
nicht geeignet

Prifen, ob die Controller-Spezifikationen,
die Spannungsversorgung und die
Kombination aus Antrieb und Controller
korrekt sind.

Gegenmalnahmen gemaR dieser Anleitung
treffen.
— 3. Technische Daten (S.12)

Spannungs-
abfall

Liegt ein zeitweiser Spannungsabfall in
der Spannungsversorgung vor?

(Bei einem zeitweisen Spannungsabfall in
der Spannungsversorgung schaltet sich
die EMG-Klemme des
CN1-Spannungsversorgungssteckers aus
und der Antrieb stoppt. Dieser Stopp wird
jedoch deaktiviert, sobald die
Spannungsversorgung wieder korrekt
hergestellt ist.)

Es besteht die Mdglichkeit eines zeitweisen
Spannungsabfalls, wenn die Netzleistung nicht
ausreichend ist oder die Spannungsversorgung
einschaltstrombegrenzt ist.

Die Spannungsversorgung bei Bedarf
austauschen.

— 3. Technische Daten (S.12)
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20. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten

Es gibt zwei Datentypen: 1-Byte-Daten, 1-Wort-Daten und 2-Wort-Daten.
Die Verarbeitung von 1-Byte-Daten, 2-Wort-Daten und negativen Daten wird nachfolgend beschrieben.

(1) 1-Byte-Daten
Es folgen Beispiele fir 1-Byte-Daten mit Alarm-Code.
Beispiel: Eingabedaten ,Alarm 1“: Beim Lesen der Alarmcodedaten von Word8.

Beispiel: Wenn der Alarm in der Reihenfolge ,Schrittdaten-ALM2“ und ,Servo OFF ALM*
erzeugt wurde.

Der Alarmcode von ,Alarm 1“ stimmt mit dem unteren 8 Bits von Word8 Gberein.

Beim Lesen der Daten von Word8 wird 33 62 h in hexadezimal ausgedriickten Daten empfangen.
Somit ist ,Alarm 1“ 62 h und der Alarminhalt ist ,Servo OFF ALM*.

Die Lesedaten werden unten dargestellt.

Alarm 2 Alarm 1 (am weitesten zurlickliegend)
Word8 | 33h | 62h |

Bit15 Bit8 Bit7 Bit0

(2) 2-Wort-Daten
Es folgt ein Beispiel fir 2-Wort-Daten mit der Zielposition.
Beispiel: Ausgabedaten ,Zielposition“: Bei Eingabe von 700,00 mm Daten an Word4 bis Word5.
Die ,Zielposition“ wird in Schritten von 0,01 mm angegeben.

Der Wert, mit dem 700,00 mm ausgedriickt wird, ist 70000 in Dezimalzahlen und 00011170h in
Hexadezimalzahlen.

Das Senden der Daten 0001 1170 h wird nachfolgend dargestellt.

Zielposition
Word4 1170h
Word5 0001h
Bit15 Bit0

(3) Negativwert-Daten
Es folgt ein Beispiel fir Negativwert-Daten.
Das Beispiel stellt 2-Wort-Negativwert-Daten dar.
Beispiel: Ausgabedaten ,Zielposition“: Bei Eingabe von -700,00 mm (negativer Wert) Daten an
Wort4 bis Wort5.

Die ,Zielposition* wird in Schritten von 0,01 mm angegeben.

Negative Werte werden iiber das Zweierkomplement kodiert.

Der Wert, mit dem -700,00 mm ausgedrtickt wird, ist -70000 in Dezimalzahlen und 00011170h
in Hexadezimalzahlen.

Das Senden der Daten FFFE EE90 h wird nachfolgend dargestelit.

Zielposition
Word4 EE90h
Word5 FFFEh
Bit15 Bit0
-83-
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21. Definitionen und Terminologie

Begriff \

Definition

Kommunikationsgeschwindigkeit

Datenubertragungsgeschwindigkeit eines Netzwerks (z. B.
Feldbus-Netzwerk).

Die Geschwindigkeit wird von tibergeordneten Vorrichtungen
bestimmt (SPS usw.). Die Einheit ist Bit pro Sekunde (bps).

Zykluszeit der Kommunikation

Hierbei handelt es sich um den Zyklus zum Senden der Daten
von den Master- zu den Slave-Einheiten (Controller JXC91).

D |DLR

Gerateebene-Ring

Fuhrt eine schnelle Umschaltung zu einer redundanten
Kommunikationsroute aus, wenn innerhalb eines
Ringnetzwerks ein Problem auftritt.

Ethernet

Die gangigste LAN-Technologie, die durch die Norm
IEEE802.3 standardisiert wurde.

EDS

Ermdglicht die Konfiguration eines Geréats fir ein
EtherNet/IP-Netzwerk mithilfe der SPS-Software.
Die Datei beschreibt den Datenaustausch, die
Gerateinformationen und die unterstitzten
EtherNet/IP-Merkmale.

F | Feldbus

Ein industrielles Kommunikationssystem, das mithilfe eines
definierten Protokolls Daten zwischen den Geraten in einem
Netzwerk Ubermittelt. In einem typischen
Automatisierungssystem dient ein Feldbusnetzwerk dem
Austausch von Daten zwischen einem SPS-Master und den
Antrieben/Sensoren.

[ IP-Adresse

Eine eindeutige Adresse, die das Gerat in einem Netzwerk
identifiziert. Diese Adresse wird auch logische Adresse
genannt, wahrend die MAC-Adresse auch physische Adresse
genannt wird.

M | MAC-Adresse

Hierbei handelt es sich um eine physische Adresse, die
eindeutig einem Hardwaregerat in einem Netzwerk
zugeordnet ist.

Diese Adresse wird vor Auslieferung permanent in das Gerat
geschrieben.

Die Abkirzung steht fur ,speicherprogrammierbare

P | SPS Steuerung®, ein digitaler Computer fir die Automatisierung
von elektromechanischen Prozessen.
Anschlusskonfiguration des Feldbus-Netzwerks.
. Driickt aus, wie die einzelnen Klemmen und
T | Topologie

Steuerungskomponenten angeschlossen sind.
Typisch sind Stern-, Linear- und Ring-Topologien.

Handelsmarke

Die Unternehmens-, System- und Produktbezeichnung, die in diesem Dokument beschrieben werden,
sind eingetragene Handelsmarken der einzelnen Unternehmen. TM und (R) werden in diesem

Dokument nicht angegeben.
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