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Dieses Handbuch ist ein Erganzungsdokument zur Bedienungsanleitung und ist guiltig for:

Typ Bestellnummer
SE-Power Profibus Interface 50036340
SE-Power Profinet Interface 50445640

Version dieser

- SE-Power FS Profibus-Profinet-Handbuch vers. 5.2 de.01.06.2022
Dokumentation:

f} Vorsicht!
A Da es sich bei diesem Handbuch um ein Erganzungsdokument zur

Bedienungsanleitung handelt, ist dieses Dokument allein nicht ausreichend fiir
den Einbau und die Inbetriebnahme des Gerates.

Bitte beachten Sie hierzu auch die Hinweise unter:
1.1 Dokumentation
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1 Allgemeines

1.1 Dokumentation

Zu den Servoreglern der Reihe SE-Power sind umfangreiche Dokumentationen vorhanden.
Dabei gibt es Hauptdokumente und Erganzungsdokumente.

Die Dokumente enthalten Sicherheitshinweise die beachtet werden missen.
Hauptdokument:

vorliegend Dokumentation / Beschreibung

0 = SE-Power FS Bedienungsanleitung

Beschreibt die technischen Daten, die Geratefunktionen, die Anschliisse und
Stecker Belegungen, sowie die Handhabung der Servoreglerfamilie SE-Power
FS.

Es richtet sich an Personen, die sich mit dem Servoregler SE-Power FS
vertraut machen wollen.

Vorsicht!

Die Bedienungsanleitung ist das Hauptdokument und vor der Installation und der
Inbetriecbnahme von allen Geraten der Baureihe ,SE-Power” zwingend
durchzulesen.

Erganzungsdokumente zur Bedienungsanleitung:

vorliegend Dokumentation / Beschreibung

O = SE-Power FS Kurzinstallationsanleitung

Diese Anleitung liegt den Geraten SE-Power FS bei der Auslieferung bei und
stellt einen Auszug aus der Bedienungsanleitung dar. Die darin enthaltenen
Installationsanweisungen stellen sicher, dass sie den Servoregler einfach in
Betrieb nehmen kénnen.

O = SE-Power FS STO-Handbuch

Beschreibung der technischen Daten und der Geratefunktionalitat sowie
Hinweise zur Installation und Betrieb des Sicherheitsmoduls STO.
] =  SE-Power FS MOV-Handbuch

Beschreibung der technischen Daten und der Geratefunktionalitat sowie
Hinweise zur Installation und Betrieb des Sicherheitsmoduls MOV.

I = SE-Power Software-Handbuch

Beschreibung der Software SE-Commander mit den einzelnen
Funktionen.

Profibus/Profinet DE B SE-Power FS B 01.06.2022 ® V5.2 7-84



vorliegend

Dokumentation / Beschreibung

= SE-Power CANopen-Handbuch

Beschreibung des implementierten CANopen Protokolls gemaf CiA DSP402
und DS301.

=  SE-Power FS PROFIBUS/PROFINET-Handbuch

Beschreibung der implementierten PROFIBUS-DP und PROFINET
Protokolle, der technischen Daten und der Geratefunktionalitit sowie
Hinweise zur Installation und Betrieb der Feldbus-Schnittstellen-Module ,SE-
Power Profibus Interface” und ,SE-Power Profinet Interface”.

=  SE-Power EtherCAT-Handbuch

Beschreibung der Feldbusanschaltung mit EtherCAT unter Verwendung des
CoE (CANopen over EtherCAT) Protokolls, der technischen Daten und der
Geratefunktionalitat sowie Hinweise zur Installation und Betrieb des Feldbus-
Schnittstellen-Moduls ,SE-Power EtherCAT Interface®.

= SE-Power FS Programmierbeispiel Profibus Siemens S7 V5.5

Beschreibung zur Konfiguration und Programm vom Programmierbeispiel
Profibus fur Siemens S7 V5.5.

= SE-Power FS Programmierbeispiel Profibus Siemens S7 TIA V12

Beschreibung zur Konfiguration und Programm vom Programmierbeispiel
Profibus fur Siemens S7 TIA V12.

= SE-Power FS Programmierbeispiel Profinet Siemens S7 TIA
V13/V14

Beschreibung zur Konfiguration und Programm vom Programmierbeispiel
Profinet fur Siemens S7 TIA V13.1 und V14.0.

Diese Dokume

www.afag.com
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nte stehen zum Download auf unserer Homepage zur Verfugung:
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1.2 Dokumentation Gber PROFIBUS und PROFINET

PROFIBUS (PROcess FleldBUS) und PROFINET (PROcess Fleld NETwork) sind von der
PROFIBUS Nutzerorganisation e.V. erarbeitete Standards. Die vollstdndige Beschreibung der
Feldbussysteme ist in den folgenden Normen zu finden:

IEC 61158 ,,Digital data communication for measurement and control — Fieldbus for use
in industrial control systems*: Diese Norm gliedert sich in mehrere Teile und definiert die
.Fieldbus Protocol Types“. Unter diesen ist PROFIBUS als Type 3 und PROFINET als Type
10 spezifiziert. PROFIBUS existiert in zwei Auspragungen. Darunter findet sich PROFIBUS-
DP fir den schnellen Datenaustausch in der Fertigungstechnik und Gebaudeautomatisierung
(DP = Dezentrale Peripherie). In dieser Norm wird auch die Einbettung in das ISO/OSI-
Schichtenmodell beschrieben.

IEC 61784-2 ,,Industrial communication networks - Profiles - Part 2: Additional fieldbus
profiles for real-time networks based on ISO/IEC 8802-3 (IEC 61784-2:2014) “: In dieser
Norm werden ganz allgemein die Echtzeitklassen (RTC — Realtime Class) anhand der
Reaktionszeit definiert.

Weitere Informationen, Kontaktadressen etc. sind unter www.profibus.com zu finden.

Weiterfihrende Dokumentation zum Einsatz von PROFIBUS-DP und PROFINET:

1. PROFIBUS-DP
Grundlagen, Tipps und Tricks fir Anwender
Manfred Popp
Huthig-Verlag, Heidelberg 1998

2. Dezentralisieren mit PROFIBUS-DP
Aufbau, Projektierung und Einsatz des PROFIBUS-DP mit Simatic S7
Josef Weigmann, Gerhard Kilian
Siemens, Erlangen/Minchen 1998

3. Der neue Schnelleinstieg fir PROFIBUS DP
Von DP-VO0 bis DP-V2
Manfred Popp
PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., Karlsruhe 2002

4. PROFIdrive — Profile Drive Technology,
Vers. 3.1,
PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., Karlsruhe

5. IEC 61158 - Feldbus fir industrielle Leitsysteme

6. Industrielle Kommunikation mit PROFINET
Manfred Popp
PROFIBUS Nutzerorganisation e.V., 2014
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2 Verwendete Symbole

i Information

Wichtige Informationen und Hinweise.

>

Vorsicht!
Die Nichtbeachtung kann hohe Sachschaden zur Folge haben.

GEFAHR!
Die Nichtbeachtung kann Sachschaden und Personenschéaden zur Folge

haben.

>

>

Vorsicht! Lebensgefahrliche Spannung.
Der Sicherheitshinweis enthalt einen Hinweis auf eine eventuell auftretende
lebensgefahrliche Spannung.

3 Sicherheit

3.1 Allgemeine Hinweise

Vorsicht!

Es gelten die Sicherheitshinweise der Bedienungsanleitung.

>

Die Bedienungsanleitung ist das Hauptdokument und ist vor der Installation und
der Inbetriebnahme von allen Geraten der Baureihe ,SE-Power FS* unabhangig
der Ausfiihrung zwingend durchzulesen.
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4 Verkabelung und Steckerbelegung

4.1 PROFIBUS
4.1.1 Anschlussbelegungen

Das PROFIBUS-Interface

ist bei der Geratefamilie SE-Power durch ein optionales

Technologie-Steckmodul realisiert. Es ist normalerweise werksseitig bereits gesteckt, kann
aber auch nachgerustet werden.

Der PROFIBUS-Bus-Anschluss ist gemall EN 50170 als 9-polige DSUB-Buchse (am
Technologie-Steckmodul) ausgefihrt.

©
< o)1 Shield
+5V ®e n.c
n.c. L i
o "N ° B-Leitung (RxD/TxD-P)
A-Leitung (RxD/TxDn I;l, : ° RTS/LWL
" % GND 5V
Q}

Abbildung 1. PROFIBUS-Steckverbinder fir SE-Power

PROFIBUS-Verkabelung

Aufgrund der sehr hohen mdglichen Baudraten empfehlen wir ausschlief3lich
die Verwendung der standardisierten Kabel und Steckverbinder. Diese sind
teilweise mit zusatzlichen Diagnosemdglichkeiten versehen und erleichtern im
Storungsfall die schnelle Analyse der Feldbus-Hardware.

Folgen Sie bei dem Aufbau des PROFIBUS-Netzes unbedingt den
Ratschlagen der géngigen Literatur bzw. den nachfolgenden Informationen
und Hinweise, um ein stabiles, storungsfreies System zu erhalten. Bei einer
nicht sachgemafen Verkabelung kdnnen wahrend des Betriebs Stérungen auf
dem PROFIBUS auftreten, die dazu fiihren, dass der Servoregler aus
Sicherheitsgriinden mit einem Fehler abschaltet.

Profibus/Profinet DE B SE-Power FS B 01.06.2022 ® V5.2
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4.1.2 Terminierung und Busabschlusswiderstédnde

Jedes Bussegment eines PROFIBUS-Netzwerkes ist mit Busabschlusswiderstanden zu
versehen, um Leitungsreflexionen zu minimieren, ein nahezu konstantes Lastverhalten am
Bus zu gewabhrleisten und ein definiertes Ruhepotential auf der Leitung einzustellen. Die
Terminierung erfolgt jeweils am Anfang und am Ende eines Bussegments.

Das PROFIBUS-Modul der Geratefamilie SE-Power hat diese Abschlusswiderstande auf dem
Modul integriert, so dass keine externe Beschaltung (spezielle Stecker) notwendig ist. Diese
konnen uber die zwei DIP-Schalter auf dem Modul zugeschaltet werden (Schalter auf ON).

d Bus-Abschlusswiderstande

||]:L In die Technologiemodule der Geratefamilie SE-Power sind DIP-Schalter
integriert, die das Zuschalten von Bus-Abschlusswiderstdnden bei Bedarf
ermdglichen.

Eine externe Beschaltung ist ebenfalls moglich. Die fir die extern beschalteten
Abschlusswiderstdnde bendétigte Versorgungsspannung von 5 V wird am PROFIBUS-
Anschluss des Moduls (siehe  Steckerbelegung) zur  Verfligung  gestellt.

O
|T_L Eine fehlerhafte Busterminierung ist eine haufige Fehlerursache bei Stérungen.

Ist die eingestellte Baudrate > 1,5 MBaud mussen aufgrund der kapazitiven Last des
Teilnehmers und der somit erzeugten Leitungsreflexion Stecker mit integrierten
Langsinduktivitaten (110 nH) verwendet werden.

4.1.3 Busleitung
PROFIBUS-Kabel:

SIMATIC NET, PB FC Standard Busleitung, 2-adrig und geschirmt, Spezialaufbau fur
Schnellmontage, 20 m.

Hersteller: SIEMENS
Bestell-Nr.:  6XV1 830-0EN20
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4.2 PROFINET

4.2.1 Anschluss- und Anzeigeelemente am Technologiemodul

O afag

Das PROFINET-Interface ist bei der Geratefamilie SE-Power durch ein optionales
Technologie-Steckmodul mit zwei RJ45 Buchsen realisiert. Es ist normalerweise werksseitig
bereits gesteckt, kann aber auch nachgeristet werden.

Abbildung 2: Anschluss- und Anzeigeelemente am PROFINET Modul

LED ‘Status ‘Bedeutung

SF

ACT-LED
LNK-LED
SF-LED
BF-LED

PROFINET
Schnittstelle

Aus

@
@ - 3]
] [
= 3]
2 \E
(1] i
LI
= (8
2 g
;

Keine Systemfehler

Leuchtet rot

Watchdog timeout

Kanaldiagnose

Allgemeine oder erweiterte Diagnose
Systemfehler

Blinkt rot (1Hz fiir 3 s)

PROFINET Gerate-ldentifikation

BF

Aus

Keine Busfehler

Leuchtet rot

Keine Konfiguration
Fehler am physikalischen Link
Kein physikalischer Link

Blinkt rot (2 Hz)

Es werden keine Daten Ubertragen

LNK

Aus

Kein Link vorhanden

Leuchtet grin

Link vorhanden

ACT

Aus

Keine Ethernet Kommunikation
vorhanden

Leuchtet orange

Ethernet Kommunikation vorhanden

Blinkt orange

Ethernet Kommunikation aktiv
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Tabelle 1: PROFINET-LEDs
4.2.2 Pinbelegung
Buchse Pin Nr. Bezeichnung Beschreibung
1 RX- Empfangersignal-
2 RX+ Empfangersignal+
| — |3 TX- Sendesignal-
— |4 - -
——— |5 - -
s—orfy |6 TX+ Sendesignal+
7 - -
8 - -
Tabelle 2: Pinbelegung der PROFINET-Schnittstelle

4.2.3 Busleitung

Ein PROFINET-Kupferkabel ist typischerweise ein 4-adriges, geschirmtes Kupferkabel. Wie in

Standard-Ethernet-Anwendungen ist die

Uberbrickbare Entfernung bei

Kupferverkabelungen auf 100 m zwischen Kommunikationsendpunkten begrenzt. Diese
Ubertragungsstrecke ist als PROFINET-End-to-end-link definiert.

Herstellererklarung vor.

PROFINET-Verkabelung
In Automatisierungsanlagen sind ausschlie3lich PROFINET-Kabel zu

verwenden. Fur ein PROFINET-Kabel liegt eine entsprechende

Die gemeinsame Verlegung von Energieleitungen und Kupferverkabelungen
zur Kommunikation unterliegt Vorschriften, um den elektromagnetischen
Einfluss der Energieleitungen auf die Kommunikationsleitungen zu minimieren.

Folgen Sie bei dem Aufbau des PROFINET-Netzes unbedingt den
Ratschlagen der géngigen Literatur bzw. den nachfolgenden Informationen
und Hinweisen, um ein stabiles, stérungsfreies System zu erhalten.
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5 Grundlagen: PROFIBUS-DP, PROFINET und PROFIdrive

Im Technologie-Steckmodul des Servoreglers SE-Power FS kann entweder ein PROFIBUS
oder ein PROFINET Einsteckmodul verwendet werden. Wie die folgende Abbildung 3 zeigt,
hat die Auswahl der Feldbustechnologie keinen Einfluss auf die Steuerung der Anwendung.
Die Steuer- und Kontrolldaten der Anwendung werden Uber die aktive Feldbus- und
Ubertragungstechnologie an den Feldbus weitergeleitet.

-

Anwendungsprofile (PROFlenergy,PROFIsafe, PROFIdrive)
z.B. Metronix Standard Telegramm basierend auf PROFIdrive

Kommunikationsprotokoll Kommunikationsprotokoll
PROFIBUS-DP PROFINET
|
Ubertragungstechnologie Ubertragungstechnologie
z.B. RS485 Ethernet

~

PROFINET-Schichten

Anwender-Schicht

PROFIBUS-Schichten

Abbildung 3: Vergleich PROFIBUS und PROFINET

In den folgenden Kapiteln wird kurz auf die grundlegenden Eigenschaften von PROFIBUS-DP
und PROFINET eingegangen. AnschlieBend wird das Afag-spezifische Anwendungsprofil,
basierend auf PROFIdrive vorgestellt.

5.1 Ubersicht PROFIBUS-DP

Das Kommunikationsprotokoll DP (DP = Dezentrale Peripherie) ist fur den schnellen
Datenaustausch in der Feldebene konzipiert. Hier kommunizieren zentrale
Automatisierungsgerate, wie SPS, PC oder Prozessleitsysteme (ber eine schnelle serielle
Verbindung mit dezentralen Feldgeraten wie E/A, Antriebe, Ventile, Messumformer oder
Analysegeréte. Der Datenaustausch mit den dezentralen Geraten erfolgt vorwiegend zyklisch.
Die daflr bendétigten Kommunikationsfunktionen sind durch die DP-Grundfunktionen
(Leistungsstufe DP-V0) festgelegt.

Ausgerichtet an den speziellen Anforderungen der unterschiedlichen Einsatzgebiete wurde DP
Uber diese Grundfunktion hinaus stufenweise um spezielle Funktionen erweitert, so dass DP
heute in drei Leistungsstufen DP-VO, DP-V1 und DP-V2 vorliegt, wobei jede Stufe tiber einen
speziellen Schwerpunkt verfiigt. Die wichtigsten Inhalte der drei Stufen sind:

DP-VO Diese Stufe stellt die Grundfunktionalitaten von DP zur Verfiigung. Dazu

gehoren der zyklische Datenaustausch sowie die stations-, modul- und
kanalspezifische Diagnose.
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DP-V1 Diese Stufe enthalt Ergdnzungen mit Ausrichtung auf die
Prozessautomatisierung, vor allem den azyklischen Datenverkehr fur
Parametrierung, Bedienung, Beobachtung und Alarmbehandlung
intelligenter Feldgerate, parallel zum zyklischen Nutzdatenverkehr. Das
erlaubt den Online-Zugriff auf Busteilnehmer tber Engineering Tools.
Weiterhin enthalt DP-V1 Alarme. Dazu gehdren unter anderem der
Statusalarm, Update-Alarm und ein herstellerspezifischer Alarm.

DP-V2 Diese Stufe enthalt weitere Erganzungen und ist vorrangig auf die
Anforderungen der Antriebstechnik ausgerichtet. Durch zuséatzliche
Funktionalitaten wie isochroner Slavebetrieb und Slavequerverkehr u.a.
kann DP-V2 damit auch als Antriebsbus zur Steuerung schneller
Bewegungsablaufe in Antriebsachsen eingesetzt werden.

Diese Leistungsstufe erfordert eine entsprechende Hardware. Die
Steuerungen der Zielanwendungen der Geratefamilie SE-Power verfligen
derzeit nicht Uber diese Hardware. Eine Unterstiitzung von DP-V2 ist
daher nicht vorgesehen.

Die Leistungsstufen von DP sind in der IEC 61158 ausflhrlich spezifiziert.

Jedes DP-System besteht aus unterschiedlichen Geratetypen, wobei drei Arten unterschieden
werden: DP-Master Klasse 1, DP-Master Klasse 2 und DP-Slaves. Mit DP kénnen Mono- und
Multi-Master Systeme realisiert werden. Dadurch wird ein hohes Maf an Flexibilitdt bei der
Systemkonfiguration ermdéglicht. Es kbnnen maximal 126 Gerate (Master oder Slaves) an
einem Bus angeschlossen werden.

Die umfangreichen Diagnosefunktionen von DP ermdglichen eine schnelle
Fehlerlokalisierung. Die Diagnosemeldungen werden (ber den Bus Ubertragen und beim
Master zusammengefasst.

Beim DP-Master Klasse 1 (DPM1) handelt es sich um eine zentrale Steuerung, die in einem
festgelegten Nachrichtenzyklus Informationen mit den dezentralen Stationen (Slaves) zyklisch
austauscht. Typische DPM1-Geréate sind z.B. speicherprogrammierbare Steuerungen (SPS)
oder PCs.

DP-Master Klasse 2 (DPM2) sind Engineerings- Projektierungs- oder Bediengerate. Sie
werden bei der Inbetriebnahme und zur Wartung und Diagnose eingesetzt, um die
angeschlossenen Gerate zu konfigurieren, Messwerte und Parameter auszuwerten sowie den
Geratezustand abzufragen. Ein DPM2 muss nicht permanent am Bussystem angeschlossen
sein.

Ein Slave ist ein Peripheriegerat (E/A, Antrieb, etc.), welches Prozessinformationen einliest
und/oder Ausgangsinformationen zum Eingriff in den Prozess nutzt. Slaves sind im Bezug auf
die Kommunikation passive Gerate, sie antworten nur auf eine direkte Anfrage von einem
DPM1 oder DPM2.

Die Ubertragung von Daten mit dem Dienst DP-VO erfordert auf den Seiten von Master und
Slave die Festlegung, wie viele Daten tbertragen werden und welche Bedeutung die Daten
besitzen. Bei der Projektierung der PROFIBUS-Anschaltung muss der Anwender daher diese
Festlegung treffen. Erst dann sollte die Parametrierung der Feldbus-Anbindung auf beiden
Seiten erfolgen.
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5.2 Ubersicht PROFINET 1O
5.2.1 Grundlagen

PROFINET 10O (Input - Output) erlaubt die Anbindung von dezentralen Feldgeraten wie E/A,
Antrieben, Ventilen, Messumformern oder Analysegerdten an ein zentrales
Automatisierungsgerat, wie SPS, PC oder Prozessleitsystem und kann als direkter Nachfolger
von PROFIBUS-DP gesehen werden. Die Datenlbertragung basiert auf der Fast-Ethernet-
Standardibertragung mit 100 Mbit/s. PROFINET IO folgt beim Datenaustausch dem Producer-
Consumer-Modell und eignet sich je nach Konformitatsklasse (,Conformance Classes®,
abgekirzt: ,CC*) fur Buszykluszeiten von mehreren Millisekunden bis zu 31,25 ps.

Die drei aufeinander aufbauenden Konformitatsklassen (CC-A, CC-B und CC-C) geben den
Funktionsumfang und die Echtzeit-Eigenschaften von PROFINET IO an.

e CC-A Diese Klasse bietet Grundfunktionen fir PROFINET IO mit RT-
Kommunikation. Alle IT-Services koénnen uneingeschrankt eingesetzt
werden. Typische Anwendungen findet man beispielsweise in der
Gebaudeautomation. Wireless-Kommunikation ist fur diese Klasse
spezifiziert.

e CC-B Diese Klasse erweitert das Konzept um Netzwerkdiagnose uber IT-
Mechanismen  sowie  Topologieinformationen. Die fur die
Prozessautomatisierung wichtige Funktion Systemredundanz ist in einer
Erweiterung der CC-B zur CC-B(PA) enthalten.

e CC-C Diese Klasse beschreibt die Basisfunktionen fur Gerate mit
hardwareunterstutzter Bandbreitenreservierung und Synchronisation
(IRT-Kommunikation) und ist damit die Basis flr taktsynchrone
Applikationen.

Die Konformitatsklassen sind aulBerdem Grundlage fir die Zertifizierung und fur die
Verkabelungsrichtlinien.
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5.2.2 Diagnose - Alarme

PROFINET verfugt uber Diagnose-Alarme. Ein Diagnose-Alarm wird an den Controller
gesendet, wenn ein spezielles Problem im Servoregler auftritt (Kurzschluss,
Winkelgeberfehler, etc.) und fihrt zum Ansteuern der roten Diagnose-LED im Controller.

Fir eine schnelle Analyse wird die Ursache im Klartext im PROFINET-Controller angegeben,
z.B.

E08: Winkelgeber: E08-6: Kommunikationsfehler Winkelgeber

Die Fehlernummer setzt sich aus einem Hauptindex (HH) und einem Subindex (S) zusammen.
Der Hauptindex wird im herstellerspezifischen Bereich der Kanaldiagnose (ChannelErrorType)
0x0100 ... Ox7FFF ubertragen. Der Subindex wird im herstellerspezifischen Bereich der
erweiterten Kanaldiagnose (ExtChannelErrorType) 0x1000 ... 0x100F ubertragen.

Fehlernummer  ChannelErrorType ExtChannelErrorType

08-6 HHh + 1000, = 1008, | Sh + 1000n = 1006h

Tabelle 3: Beispiel Kanaldiagnose
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5.3 Ubersicht PROFIdrive

Das ,PROFIBUS profile for drive technology®, kurz PROFIdrive, ist ein Standard fir Hersteller
zur Implementierung von PROFIBUS-Schnittstellen bei Antrieben. Es ist durch die PROFIBUS
Nutzerorganisation festgelegt worden. Wie CANopen soll es dem Nutzer eine definierte
Schnittstelle  zur  Programmierung von  Servoreglern bieten, die weitgehend
herstellerunabhéangig ist.

PROFIdrive spezifiziert die Konfiguration, Diagnose, Datenaustausch, Zustandsmaschinen mit
einem PROFIBUS-Master. Darlber hinaus werden Application Classes definiert. Die
PROFIdrive-Spezifikationen existieren in verschiedenen Versionen, die deutliche
Unterschiede besitzen. Die Geratefamilie SE-Power lehnt sich ausschlief3lich an die Version
3.1 (4) an.

In der PROFIdrive-Spezifikation (4) wird auch eine Zustandsmaschine zur Gerétesteuerung
definiert. Die Ansteuerung dieser Zustandsmaschine erfolgt Uber ein Control und ein Status
word. Die Bedeutung der einzelnen Bits ist ebenfalls in der Spezifikation definiert. Die
Funktionen dieser beiden Worte sind weitgehend tibernommen worden. Lediglich bei einigen
Details sind herstellerspezifische Abweichungen eingefiihrt, die ab Kapitel 7 Telegrammeditor
dokumentiert und entsprechend gekennzeichnet sind.

Die Geratefamilie SE-Power deckt einen Teil der in der PROFIdrive-Spezifikation definierten
Applikationsklassen ab.

Die Feldbustechnologien PROFIBUS-DP und PROFINET spezifizieren nicht Form und
Bedeutung der Nutzdaten selbst, daher wird das Konzept der Parameternummern (PNU)
Ubernommen. Diese Parameternummern tragen einen optionalen Subindex. Unter diesen
PNUs gibt es vordefinierte bzw. reservierte Bereiche. Dartber hinaus ist Raum flr
herstellerspezifische PNUs gegeben.

Fur die Anschaltung der Servoregler SE-Power existieren eine Reihe herstellerspezifischer
PNUs. Weiterhin besteht ab einer bestimmten Ausbaustufe auch die Méglichkeit des Zugriffs
auf weitere Objektverzeichnisse, ggf. mit Einschrankungen. Dies ist das Objektverzeichnis der
Kommunikationsobjekte der Fa. Afag sowie das CANopen Objektverzeichnis.
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6 PROFIBUS und PROFINET-Anschaltung

6.1 Einleitung

Zur Herstellung einer funktionsfahigen PROFIBUS- oder PROFINET Anschaltung sind
mehrere Schritte erforderlich. Einige dieser Einstellung sollten bzw. missen vor der
Aktivierung der Buskommunikation ausgefuihrt werden. Dieses Kapitel liefert eine Ubersicht
Uber die entsprechenden Schritte. Das exakte Vorgehen ist in den nachfolgenden Kapiteln
detaillierter beschrieben.

Die Ubertragung von Daten erfolgt iber so genannte Telegramme. Jeweils auf Seiten des
Masters und des Slaves muss vor dem Start des Datenaustausches festgelegt werden, wie
viele Daten Ubertragen werden und welche Bedeutung die Daten besitzen. Erst dann sollte die
Parametrierung der Feldbus-Anbindung auf beiden Seiten erfolgen. Es wird empfohlen, zuerst
die Parametrierung des Slaves durchzufiihren. Danach wird der Master konfiguriert. Bei
korrekter Parametrierung ist die Applikation sofort ohne Kommunikationsfehler bereit.

Fur PROFINET und PROFIBUS ergeben sich nur minimale Unterschiede fur die
Konfigurations- und Bedienungsanweisungen. Die nachfolgenden Kapitel sind deshalb fir
beide Feldbustechnologien gtiltig und vorhandenen Unterschiede werden fir den Anwender
deutlich gekennzeichnet.

6.2 Ubersicht Slave

Dieser Abschnitt liefert eine Ubersicht tiber die auf Seiten des Slaves erforderlichen Schritte
zur Parametrierung und Konfiguration. Da einige Parameter erst nach Speichern und Reset
wirksam werden, ist folgendes Vorgehen empfohlen:

1. Konfiguration der Telegramme mit dem Telegrammeditor, Kapitel 7
2. Auswahl und Parametrierung der physikalischen Einheiten, Kapitel 8
3. Konfiguration und Aktivierung der Betriebsparameter, Kapitel 9

Die Festlegung der Bedeutung der Daten erfolgt auf Seiten des Slaves durch Eingabe der
Parameternummern (PNU). Dies erfolgt mittels des Telegrammeditors des
Parametrierprogramms Afag SE-Commander. Die Anzahl der Bytes fir die jeweilige PNU wird
automatisch angezeigt. Im Telegrammeditor wird zur Kontrolle die Gesamtlange des
Telegramms mit angezeigt.

Wichtige Prozessdaten der Bedeutungen Position, Geschwindigkeit und Beschleunigung
werden in physikalischen Einheiten Ubergeben. Diese sollten vor der Aufnahme der
Kommunikation parametriert werden, da sie festlegen, wie die Daten im Servoregler
interpretiert werden.

O Der Sollwertselektor kann in der Betriebsart Drehzahlregelung bei aktiver
IT_L PROFIBUS oder PROFINET Kommunikation nicht gedndert werden. Dieser ist
daher vor der Aktivierung der Kommunikation entsprechend zu parametrieren.

Sind diese Schritte abgeschlossen, missen die Betriebsparameter der PROFIBUS-
Anschaltung eingestellt werden.

O Vor der Aktivierung der PROFIBUS Kommunikation muss die Slave-Adresse
|T_L korrekt eingestellt werden. Fur diese kbnnen zusatzliche Optionen zur
Steuerung der Adressvergabe Uber eine externe Beschaltung aktiviert werden.
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6.3 Ubersicht Master
6.3.1 PROFIBUS

Dieser Abschnitt liefert eine Ubersicht tiber die auf Seiten des Masters erforderlichen Schritte
zur Parametrierung und Konfiguration. Folgendes Vorgehen wird empfohlen:

1. Installation der GSD-Datei
2. Angabe der Slave-Adresse
3. Konfiguration der Ein- und Ausgangsdaten

Auf der Seite des Masters ist der Servoregler in den PROFIBUS einzubinden. Dazu wird
zunéachst die GSD-Datei installiert, falls dies noch nicht geschehen ist. AnschlieRend sind fur
den Slave die Adresse und die Eingangs- und Ausgangsdaten zu konfigurieren.

Beschreibungen hierzu, finden Sie in den entsprechenden Handbiichern zu den
Programmierbeispielen.
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7 Telegrammeditor

7.1 Einleitung

Mit dem Telegrammeditor wird festgelegt, wie der Servoregler die empfangenen und zu
sendenden Daten zu interpretieren hat. Im Afag SE-Commander existiert jeweils ein
Telegrammeditor fur PROFINET und PROFIBUS:

e PROFINET: Der Telegrammeditor befindet sich in der Menuleiste unter
Parameter - Feldbus - PROFINET - Telegrammeditor

e PROFIBUS: Der Telegrammeditor befindet sich in der Menlleiste unter
Parameter - Feldbus - PROFIBUS - Telegrammeditor

Die Daten werden zyklisch mit so genannten Telegrammen ausgetauscht. Hierbei werden die
beiden folgenden Gruppen unterschieden:

e Empfangstelegramme: Ubertragene Daten vom Master zum Slave, auch als
Ausgangsdaten bezeichnet.

e Antworttelegramme: Zu ubertragende Daten vom Slave zum Master, auch als
Eingangsdaten bezeichnet.

Jedes Telegramm kann maximal 10 Eintréage aufweisen.

Telegramm-
Kennung
|
Byte[o [1 [2 [3 [4 [5 [6 [7

Control word 1 Daten 1.PNU

Platzhalter

Byte [8 |9 [10 |11 [12 |13 14 |15

Daten 2.PNU Daten 3.PNU
Abbildung 4: Beispiel fir das Telegrammformat beim SE-Power

Abbildung 4 illustriert ein Beispiel eines Standard-Telegramms fir die Geratefamilie SE-Power
vom Master zum Slave. Neben der Kennung in Byte 0 erfordert dieser Telegrammtyp in den
Bytes 2 und 3 das PROFIdrive Control word 1 zur Gerétesteuerung. Der Inhalt der
nachfolgenden Bytes kann frei konfiguriert werden. In diesem Beispiel werden 3 weitere Daten
Ubertragen, jeweils mit einer Gréf3e von 4 Bytes. Fir das gesamte Telegramm ergibt sich hier
eine Lange von 16 Bytes.

Im Projekt des Masters werden Datenbereiche erstellt, z.B. Datenbausteine. In diese
Datenbereiche werden die Eingangs- und Ausgangsdaten von Master und Slave abgelegt.
Beim Projektieren muss der Anwender die Inhalte und deren Reihenfolge sowie die Grofe der
beiden Datenbereiche Ubereinstimmend auf Seiten von Master und Slave angeben.

Diese Parametrierungen sollten vor der Aktivierung der Kommunikation durchgeftihrt werden.
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7.2 Empfangstelegramme

Der Servoregler SE-Power unterstiitzt 4 Empfangstelegramme. Einige dieser Telegramme
sind fest an eine Betriebsart gebunden. Dies erleichtert dem Anwender den Wechsel zwischen
verschiedenen Betriebsarten. Ein zusatzlicher Parameter fir die Betriebsart muss nicht mit
ubertragen werden. Die nachfolgende Tabelle gibt eine Ubersicht tiber Betriebsartbindung der
Empfangstelegramme:

Telegramm ‘ Betriebsart

Empfangstelegramm 0 Positionieren
Empfangstelegramm 1 Drehzahlregelung
Empfangstelegramm 2 keine
Empfangstelegramm 3 keine

Sobald eine entsprechende Telegrammkennung im Servoregler gelesen wird, erfolgt die
Uberprifung und ggf. Parametrierung der entsprechenden Betriebsart.

Fur jedes Empfangstelegramm sind die Parameternummern einzutragen. Damit ist die
Information Uber die Bedeutung der Daten im Telegramm im Servoregler hinterlegt. Es ist zu
beachten, dass bei den Empfangstelegrammen 0..2 an der Adresse 2 jeweils das so genannte
Control word eingetragen ist bzw. wird (Lange: 2 Byte). Diese einheitliche Festlegung
erleichtert die Erstellung von Applikationen bzw. die Anwendung der von Afag erstellten
Beispielprojekte fur SIEMENS SIMATIC S7. Die weiteren Eintrdge kdénnen beliebig aus dem
Objektverzeichnis der Parameternummern ausgewdahlt werden. Hierbei ist lediglich die
Eignung zu beachten. Reine Istwertdaten konnen beispielsweise nicht in
Empfangstelegramme eingetragen werden.

Bei den Empfangstelegrammen sind zusatzlich noch die Antworttelegramme zu selektieren.
Der Anwender kann fur jedes Empfangstelegramm ein eigenes Antworttelegramm festlegen
und konfigurieren. In den meisten Féallen ist es jedoch einfacher, fur alle Betriebsarten
(Empfangstelegramme 0..2) das gleiche Antworttelegramm zu verwenden. Dies reduziert den
Programmieraufwand auf Seiten des Masters. Darliber hinaus werden vom Master in der
Regel in allen Betriebsarten die gleichen Istwertdaten vom Servoregler benétigt.
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PROFIBUS / PROFIMET: Telegramrmeditor
Telegrammtyp

@ Empfangstelegramm { Master == Slave )
Antworttelegramm ( Slave >> Master )

Telegrammeditor

| Empfangstelegramm 0 v| Lange 16 Bytes
ADR = 1 : Eintrag = 2010.0 (1 Byte ) e
ADR = 2 : Eintrag = 967.0 (2 Byles)

ADR = 4 - Eintrag = 1001.0 (4 Bytes) F——
ADR = 8 - Eintrag = 10011 (4 Bytes) | rag anftige |
ADR = 12 : Eintrag = 10015 (4 Bytes) |

Untersten Eintrag ldschen |

Speicherbelegung: 16 Bytes

—dazugehdriges |Antmrttelegranm 0 + | Lange 24 Bytes

Vo ][7 wm

Abbildung 5: Zusammenstellung eines Empfangstelegramms

Abbildung 5 zeigt ein Beispiel fir das Empfangstelegramm 0 (Betriebsart Positionieren). Die
Eintrage konnen durch Markieren direkt geandert bzw. vom letzten Eintrag ausgehend
sukzessive geloscht werden. Beim Markieren eines Eintrages erscheint ein zusatzliches Feld,
in dem die Parameternummer eingegeben werden kann.

Eintrag andemn Eintrag andemn

ID = 1001 5 ID = 2415 2
Ehemdezimﬂle Dﬂrstellunq_:_;: | hexadezimale Darstellung

v o< ][ % averuen | v o< ][ % averuen |

Abbildung 6: Eingabe einer PNU (links) oder eines CAN-Objektes (rechts)

Zur Eingabe von PNUs werden die Nummer dezimal eingegeben (Kontrollkdstchen
,nexadezimale Darstellung® nicht markiert). Falls Objekte aus dem CANopen
Objektverzeichnis genutzt werden, so wird das Kontrollkdstchen ,hexadezimale Darstellung*
markiert. Die bekannte Nummer kann dann direkt aus dem CANopen Handbuch Gbernommen
werden. Sobald ein Eintrag im Feld ID eingegeben und mit OK bestétigt wird, erfolgt ein
Handshake mit dem angeschlossenen Servoregler. Es wird geprift, ob der Parameter existiert,
und es wird die Anzahl Bytes fir diesen Parameter ermittelt. Daher ist auch diese Funktion im
Offline-Modus des Parametrierprogramms nicht verflgbar.
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Neue Telegrammeintrage werden am Ende angefiigt. Sofern zwischen Master und Slave eine
Kommunikation etabliert werden konnte, wird Uber der Schaltflache ,Eintrag andern® eine
zusatzliche Diagnoseinformation eingeblendet. Es wird die vom Master konfigurierte
tatsachliche Lange des Telegramms vom Master zum Slave angezeigt.

In dem in Abbildung 5 dargestellten Beispiel werden folgende Parameter tbertragen:

Adresse Inhalt (Parameternummer) Beschreibung
0 Kennung (= OXEO) Fest eingestellte Kennung
1 8 Bit Platzhalter (PNU 2010 0) frei
2 Control word 1 Steuerwort zur Geratesteuerung, muss fest
(PNU 967 0) an dieser Adresse liegen
4 Zielposition Zielposition, Angabe in der eingestellten
(PNU 1001 0) physikalischen Einheit einer Position
8 Fahrgeschwindigkeit Fahrgeschwindigkeit wahrend der
(PNU 1001 1) Positionierung, Angabe in der eingestellten
physikalischen Einheit einer Drehzahl
12 Beschleunigungen Kombination der Werte fiir Beschleunigung
(PNU 1001 5) und Bremsbeschleunigung, Angabe in der
eingestellten physikalischen Einheit einer
Beschleunigung

Detailliertere Beschreibungen zu den Parameternummern sind den Kapiteln 10, 11 und 12 zu
entnehmen.

7.3 Antworttelegramme
Der Servoregler SE-Power unterstitzt 4 Antworttelegramme.

Fur jedes Antworttelegramm sind die Parameternummern einzutragen. Damit ist die
Information Uber die Bedeutung der Daten im Telegramm im Servoregler hinterlegt. Es ist zu
beachten, dass bei den Antworttelegrammen 0..2 an der Adresse 2 jeweils das so genannte
Status word eingetragen ist bzw. wird (Lange: 2 Byte). Diese einheitliche Festlegung erleichtert
die Erstellung von Applikationen bzw. die Anwendung der von Afag erstellten Beispielprojekte
fur SIEMENS SIMATIC S7. Die weiteren Eintrage kénnen beliebig aus dem Objektverzeichnis
der Parameternummern ausgewahlt werden. Hierbei ist lediglich die Eignung zu beachten.
Parameter, die nur geschrieben werden koénnen, kdnnen beispielsweise nicht in
Antworttelegramme eingetragen werden.

Abbildung 7 zeigt ein Beispiel fur das Antworttelegramm O (Betriebsart Positionieren). Die
Eintrage konnen durch Markieren direkt gedndert bzw. vom letzten Eintrag ausgehend
sukzessive geltscht werden. Beim Markieren eines Eintrages erscheint ein zuséatzliches Feld,
in dem die Parameternummer eingegeben werden kann. Neue Telegrammeintrage werden
am Ende angefligt. Sofern zwischen Master und Slave eine Kommunikation etabliert werden
konnte, wird Uber der Schaltflache ,Eintrag andern“ eine zusatzliche Diagnoseinformation
eingeblendet. Es wird die vom Master konfigurierte tatsachliche Lange des Telegramms vom
Slave zum Master angezeigt.
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PROFIBUS / PROFIMET: Telegramrmeditor

Telegrammtyp

_ Empfangstelegramm { Master == Slave )
@ Antworttelegramm ( Slave >> Master )

Telegrammeditor

Antworttelegramm 0 vI Lange 24 Bytes

ADR = 1 : Eintrag = 1500.0 (1 Byte )
ADR = 2 : Eintrag = 968.0 (2 Bytes)
ADR = 4 - Eintrag = 1100.0 (4 Bytes) I
ADR = 8 : Eintrag = 1101.0 (4 Bytes)
ADR = 12 - Eintrag = 1102.0 (4 Bytes) I
ADR = 16 - Eintrag = 1141.0 (4 Bytes)

Eintrag andemn

Eintrag anfiigen ]

Untersten Eintrag ldschen J

Speicherbelegung: 20 Bytes

o )[7 ime

Abbildung 7: Zusammenstellung eines Antworttelegramms

Bitte entnehmen Sie weitere Erlauterungen Kapitel 7.2.

In dem in Abbildung 7 dargestellten Beispiel werden folgende Parameter Ubertragen:
Adresse Inhalt (Parameternummer) Beschreibung

0 Kennung (= 0xFO0) Fest eingestellte Kennung
1 Betriebsart (PNU 1500 0) Aktuelle Betriebsart des Servoreglers
2 Status word 1 Steuerwort zur Geratesteuerung, muss fest an
(PNU 968 0) dieser Adresse liegen
4 Istposition Aktuelle Istposition, Angabe in der eingestellten
(PNU 1100 0) physikalischen Einheit einer Position
8 Drehzahlistwert Aktueller Drehzahlistwert, Angabe in der
(PNU 1101 0) eingestellten physikalischen Einheit einer
Drehzahl
12 Wirkstromistwert Uber diesen Parameter wird der Wirkstrom-
(PNU 1102 0) Istwert gelesen. Dieser wird bezogen auf den
Motornennstrom zurtickgegeben
16 Status digitale Eingéange Aktueller Status der digitalen Eingénge,
(PNU 1141 0) Bitbelegung siehe Beschreibung der PNU.

Detailliertere Beschreibungen zu den Parameternummern sind den Kapiteln 10, 11 und 12 zu
entnehmen.

26-84 Profibus/Profinet DE B SE-Power FS B 01.06.2022 ® V5.2



O afag
8 Physikalische Einheiten

Fur die korrekte Funktion ist es notwendig, dass die Einheit der Gber den Feldbus Ubertragenen
Prozessdaten festgelegt werden. Diese konnen uber den Menipunkt Anzeigeeinheiten fur
PROFIBUS und PROFINET eingestellt werden:

e PROEINET: Die Einstellungen befinden sich in der Menlleiste unter
Parameter - Feldbus - PROFINET — Anzeigeeinheiten

e PROFIBUS: Die Einstellungen befinden sich in der Menuleiste unter
Parameter - Feldbus — PROFIBUS — Anzeigeeinheiten

Die Parameter fir die physikalischen Einheiten sollten einmalig eingestellt und nicht wahrend
einer laufenden Applikation ge&ndert werden.

Bei Auswahl der Einheiten werden intern entsprechende Faktoren berechnet, so dass der
Anwender die gewlnschte Einheit nur noch selektieren muss. Getriebefaktor und
Vorschubkonstante werden als separate Parameter angegeben.

Die Fenster fir PROFIBUS und PROFINET sind identisch, in Abbildung 8 wird das Fenster
des Programms Afag SE-Commander zur Einstellung der physikalischen Einheiten.

PROFIEUS f PROFIMET: Physikalische Einheiten
Lage | Umdrehungen/ 1000 [U/1000] - |
Geschwindigkeit | Umdrehungen/Minute [U/min] - |
Beschleunigung |(Umdrehungen pro Minute)/Sekunde [L/min/s] v|
Vorschubkonstante
1,0000000000 | Keine Einheit [] - |
Getriebe
Antrieb: 1
Abtrieb: 1
@ ok | X aApbuch ||[? Hire

Abbildung 8: Einstellung der physikalischen Einheiten

Aus den eingestellten physikalischen Einheiten werden bei der Eingabe in der Firmware
automatisch Konvertierungsfaktoren gewonnen. Diese bestehen aus Zahler und Nenner, die
jeweils nicht gréf3er als 32 Bit werden dirfen. Kommt es bei der Eingabe der Faktoren hier zu
einem Uberlauf, wird der Wert nicht angenommen. In diesem Fall miissen die Faktoren bzw.
die physikalischen Einheiten korrigiert werden.

Es ist zu beachten, dass einige Grofzen nicht immer sinnvoll genutzt werden kénnen. In einem
rein rotatorischen System wird z.B. keine Vorschubkonstante benétigt. Darliber hinaus verfligt
die Vorschubkonstante uber eine physikalische Einheit. Ist diese nicht passend parametriert,
dann wird die Vorschubkonstante nicht beriicksichtigt.
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Beispiele:

1. Lage in Umdrehungen, Vorschubkonstante in mm/Umdrehung:
=> Die Vorschubkonstante wird ighoriert.
@ . Lage in mm, Vorschubkonstante ohne Einheit:

=> Die Vorschubkonstante wird wie ein Getriebefaktor berticksichtigt.

N

3. Lage in mm, Vorschubkonstante in um/Umdrehung

=> Die Vorschubkonstante wird mit dem Faktor 1000 beriicksichtigt.

i Der Wert der Vorschubkonstante wird fir die jeweilige physikalische Einheit

ignoriert, wenn die Vorschubkonstante eine translatorische Einheit besitzt und fir
die physikalische Grol3e eine rotatorische Einheit ausgewahlt ist.

Probleme sind im laufenden Betrieb dann nur zu erwarten, wenn der interne Wert oder der von
auf3en eingegebene Wert durch die Umrechnung nicht mehr darstellbar ist. In diesem Fall wird
ein Fehler ausgel®st. Auch hier sind die Einstellungen der physikalischen Einheiten zu prifen.

Bei der Parametrierung der Anzeigeeinheiten konnen Ubergangszustande auftreten, die zu
einem Uberlauf der physikalischen Einheiten fiihren. In diesem Fall wird der Fehler 22-4
generiert. Ob die Parametrierung tatséchlich ungiltig ist, lasst sich in diesem Fall nur durch
Speichern und anschlieBenden Reset feststellen. Liegt hiernach kein Fehler 22-4 mehr vor,
dann sind die Einstellungen gultig.

= Fuhren Sie Speichern und Reset aus, wenn bei der Parametrierung der
IT_L physikalischen Einheiten der Fehler 22-4 auftritt. Liegt nach dem Reset keine
Fehlermeldung mehr vor, sind die physikalischen Einheiten giiltig.
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Abbildung 9 illustriert die Interpretation des Getriebefaktors. Im Meni Physikalische
Einheiten PROFIBUS / PROFINET des Parametrierprogramms Afag SE-Commander bezieht
sich der Wert ,Antrieb” auf Ugn, der Wert ,,Abtrieb® auf Uaus.

oder

X in position_units (z.B. ,,mm*)

\

Abbildung 9: Getriebefaktor

Beispiel:

Wenn der Motor 10 Umdrehungen ausfiihrt und ein angeschlossenes Getriebe
?g am Ausgang 1 Umdrehung ausfuhrt, dann entspricht das folgendem Eintrag:

Antrieb: 10
Abtrieb: 1
Jetzt kann in den Einheiten des Abtriebs parametriert werden.
Getriebefaktor und Vorschubkonstante sind positiv definiert. Falls die Orientierung der

Applikation gedreht werden soll, so kann dies Uber die Parametriersoftware Afag SE-
Commander im Fenster ,Kommandos” erreicht werden.
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9 Betriebsparameter

Dieses Kapitel beschreibt alle notwendigen MalRnahmen, um eine Kommunikation tber
PROFIBUS-DP oder PROFINET-IO herzustellen. Die Einstellung der im Folgenden

beschriebenen Parameter erfolgt Gber die serielle Schnittstelle mit dem Programm Afag SE-
Commander.

9.1 Betriebsparameter PROFINET

Das Betriebsparametermenlii kann im Afag SE-Commander in der Mendleiste unter
Parameter - Feldbus - PROFINET — Betriebsparameter aufgerufen werden. Die Abbildung
10 zeigt das Fenster des Parametrierprogramms zur Einstellung der Betriebsparameter.

PROFIMET
Aktivierung

¥| PROFINET aktiv

DIP-Schalter "FIELDBUS PARAMETER™: DIP-Schalter aktiviert: PROFINET
Geratename / Name of station: new-device
Protokoll:

Standardprotokoll

PROFlenergy: inaktiv -

IP_Konfiguration (PROFINET)

IP Adresse: 192 168 0 _ 1 o _ o0 _ 0 ©
Subnetzmaske: 255 285 255 O o . 0 _ 0 O
Gateway- 192 168 0 _ 1 o . 0 _ 0 O
MAC-Adresse Busknoten: 00-0E-F0-1D-00-F0
MAC-Adresse Port 1: 00-0E-F0-1D-00-F1
MAC-Adresse Port 2: 00-DE-FO-1D-00-F2
Parametrierschnittstelle

Parametrierschnittstelle: PROFINET

Port-Nummer: 8802

Die=se Einstellungen werden erst nach ‘Save (Parameter)' und "Reset”
des Servoreglers wirksam! i

v o« (X mbruch |[7 pwe |

Abbildung 10: Einstellungen der Betriebsparameter unter PROFINET-10
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Aktivierung:
Die PROFINET Kommunikation wird tiber das Kontrollkastchen PROFINET aktiv oder uber
den DIP-Schalter ,,FIELDBUS PARAMETER* des FSM Moduls aktiviert.

Es ist zu beachten, dass die Einstellungen der PROFINET-Kommunikation erst nach einem
Save & Reset wirksam sind. Die Deaktivierung der Kommunikation erfolgt dagegen
unmittelbar.

Die Aktivierung der PROFINET-Kommunikation Gber den DIP-Schalter 8 des FSM Moduls wird
in der folgenden Tabelle beschrieben:

DIP-Schalter 8 FSM Modul Auswirkung

Alle DIP-Schalter = OFF Keine Auswirkung.

Die Einstellung zur Feldbusaktivierung wird aus
dem Parametersatz des Servoreglers

Ubernommen.
DIP-Schalter 8 = OFF Aktivierung lUber DIP-Schalter:
und mindestens ein Feldbus inaktiv
DIP-Schalter gesetzt
DIP-Schalter 8 = ON Aktivierung uber DIP-Schalter:

Feldbus aktiv

Es wird immer angezeigt, welcher Feldbus aktuell Giber den DIP-Schalter aktiviert/deaktiviert
wird.

Der DIP-Schalter wirkt immer auf den aktuell vorhandenen Feldbus, wobei die Feldbusmodule
Prioritat gegeniber CANopen (onboard) haben. Das heif3t:

=>» Bei DIP-Schalter 8 = ON wird der gerade verfligbare Feldbus aktiviert.
=> |st ein Feldbus-Modul vorhanden, so wird dieser Feldbus aktiviert.
=> |st kein Feldbus-Modul vorhanden, so wird standardmafig CANopen aktiviert.

Bei DIP-Schalter 8 = OFF und mindestens einem anderen gesetzten DIP-Schalter werden alle
Feldbusse deaktiviert.

Geratename:

Zur Konfiguration der Kommunikation auf Seiten des Servoreglers ist lediglich die Angabe des
Geratenamens erforderlich. Das Zuweisen der [P-Adresse erfolgt auf Grund des
Geratenamens mit dem DCP-Protokoll (Discovery and basic Configuration Protocol). Fur die
Zuweisung ist es notwendig, dass sich ein DCP fahiger Controller im Netzwerk befindet.

Protokoll:

Auswahimoéglichkeit des PROFINET-Protokolltyps. Zurzeit wird nur das Afag
Standardprotokoll unterstitzt.
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PROFlenergy:

Mit diesem Auswahlmeni kann das standardisierte Energieeffizienzprofii PROFlenergy
aktiviert oder deaktiviert werden.

IP-Konfiguration:

Dem Servoregler muss eine eindeutige IP-Adresse zugeordnet werden. Bei einer
dynamischen Adressvergabe wird die IP-Adresse so wie die zugehoérige Subnetzmaske und
das Gateway uber das DCP-Protokoll (anhand des Geratenamens) vergeben. Eine zuvor
zugeordnete statische IP-Adresse wird hierbei Uberschrieben.

Parametrierschnittstelle:

Die Parametrierung bzw. Diagnose des Servoreglers kann mit dem Afag SE-Commander
entweder Uber die OnBoard-Ethernet Schnittstelle (X18) oder tiber das PROFINET-Netzwerk
erfolgen. Fir die Verwendung des Afag SE-Commander im PROFINET-Netzwerk muss die
Parametrierschnittstelle auf PROFINET konfiguriert sein (siehe auch das folgende Kapitel
9.1.1).

Save & Reset:

Die Einstellungen der Betriebsparameter werden erst mit dem Betétigen der Schaltflache Save
& Reset gultig. Dabei werden die Einstellungen im Parametersatz gespeichert und
anschliel3end ein Reset des Servoreglers durchgefihrt.
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9.1.1 Verwendung des Afag SE-Commander im PROFINET-Netzwerk

Der Afag SE-Commander kann sich mit jedem Servoregler in einem PROFINET-Netzwerk
verbinden, wenn die folgenden Voraussetzungen erfillt sind:

= Das PROFINET-Netzwerk ist konfiguriert und betriebsbereit. (Dem Slave wurde eine
IP-Adresse zugewiesen, dies geschieht in der Regel durch den Controller).

= Die Parametrierschnittstelle der Betriebsparameter (siehe Abbildung 10) ist auf die
Einstellung PROFINET gesetzt.

Je nachdem, ob die IP-Adresse bekannt ist, sind verschiedene Schritte notwendig, um eine
Kommunikation zwischen dem Afag SE-Commander und dem SE-Power aufzubauen.

9.1.1.1 IP-Adresse des Servoreglers ist bekannt
Ist die IP-Adresse eines Servoreglers bekannt, erfolgt die Verbindung zwischen dem Afag SE-
Commander und einem Servoregler nach den folgenden Schritten:

1. PC Uber ein Ethernet Kabel mit dem PROFINET-Netzwerk verbinden. Dies kann
z.B. Uber den zweiten Technologieport eines Servoreglers erfolgen.

2. Afag SE-Commander starten und im Auswahlfenster den Mentpunkt UDP-
Kommunikation aktivieren (Ethernet) auswahlen und mit OK bestétigen (siehe
Abbildung 11)

(") Mit alten Parametern noch einmal probieren (COM1, 115200 Baud)

) COM-Port wechseln

(") Baudraten durchsuchen

(7)) Firmware-Download

() Offline-Parametrierung

71 USB-Kommunikation aktivieren

@ UDP-Kommunikation aktivieren (Ethernet)
") Programm beenden

L o

Abbildung 11: Verbindungsauswahl des Afag SE-Commander

3. AnschlieRend wird das Fenster in Abbildung 12 angezeigt. Es wird der MenlUpunkt
Kommunikationsparameter (UDP) &ndern ausgewahlt und mit OK bestatigt.
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(”) Mit alten Parametern noch einmal probieren

@ Kommunikationsparamter (UDP) &ndermn
() Offline-Parametrierung

) RS232-Kommunikation aktivieren

() USB-Kommunikation aktivieren

L o

Abbildung 12: Auswahlfenster nach UDP Verbindungsabbruch

4. Im UPD Fenster wird die gewlinschte IP-Adresse des zu erreichenden Servoreglers
eingegeben. Um den Servoregler mit den Einstellungen aus dem Beispiel in
Abbildung 10 zu erreichen, wird die folgende Einstellung verwendet:

La N

UDp
IP-Zieladresse: [FZ 188 0 1
Port-Nummer: 8802
4 | 3
Minimale Timeoul-Zeit: 3.0 s
4 | 3
@ Ok || X Avbruch | | P ke

[ ]

Abbildung 13: Konfiguration der UDP Verbindung

5. Sind die Einstellungen korrekt, verbindet sich der Afag SE-Commander mit dem
Servoregler. Liegt ein Fehler vor, erscheint das Auswabhlfenster aus Abbildung 12. Die
Konfiguration kann nun wiederholt werden bis eine Verbindung zum Servoregler
besteht.
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9.1.1.2 IP-Adresse des Servoreglers ist nicht bekannt

Sind die IP Adressen der im PROFINET Netzwerk vorhandenen Servoregler nicht bekannt, so
kénnen die Netzwerkteilnehmer Uber den Afag SE-Commander gesucht werden.

1. Es wird im Auswahlfenster der Menipunkt Offline-Parametrierung ausgewahlt und
mit OK bestatigt.

) Mit alten Parametern noch einmal probieren (COM1, 115200 Baud)
) COM-Port wechseln

(7) Baudraten durchsuchen

) Firmware-Download

@ Offline-Parametrierung

() USB-Kommunikation aktivieren

71 UDP-Kommunikation aktivieren (Ethernet)

| vok |

Abbildung 14: Offline Parametrierung

1. AnschlieBend muss ein Offline Parametersatz geladen werden. Es muss ein gultiger
Parametersatz ausgewahlt und mit OK bestatigt werden.

2. Der Afag SE-Commander 6ffnet sich und unter Optionen - Kommunikation -
Kommunikationsparameter UDP (Ethernet) — Netzwerk durchsuchen... kann
nach den im Netzwerk vorhandenen Servoregler gesucht werden. Diese werden in
der Gerételiste angezeigt und kénnen mit der Maus selektiert werden. Uber die
Schaltflache Verbinden baut Afag SE-Commander eine Verbindung mit dem
ausgewahlten Servoregler auf.

Gerateliste

MName des Antriebs IP Adresse MAC Gerstetyp Firmware Rute IF (DHCF) True
: R 4017722144 (ANEE. YA Ee IF Ldrease 10.122.33.229
. Mein Antrieb 1012233144 00:40:55:22:4E:6C ARS2000FS 41420114 [|sconetemasre  zs5.255.752.0
| Mein anderer Antrieb 10.12233.220  00:40:55:21:00:1E ARS2000FS 41012 ! Gateway 10.122.32.1
Mein dritter Antrieh 1012233160  00:40:55:2C:00:3C ARS2000FS 41012 DN5-Server 10.108.31.23

Firmware 4.1.0.1.2

Seriennummer 30

[JVermm] [XAbhrem] b.ﬂduaﬁslerm”? Hilfe ]

Abbildung 15: Afag SE-Commander Fenster “Gerateliste”
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9.2 Betriebsparameter PROFIBUS

Das Betriebsparametermeni kann im Afag SE-Commander in der Menuleiste unter Parameter
- Feldbus - PROFIBUS — Betriebsparameter aufgerufen werden. Abbildung 16 zeigt das
Fenster des Parametrierprogramms zur Einstellung der Betriebsparameter.

PROFIBUS
Aktivierung

¥| PROFIBUS aktiv

DIP-Schalter "FIELDBUS PARAMETER™: Keine Auswirkung
Slave-Adresse
Basis Slave-Adresse: 126
4 3
Off=set DIND..3, AIN1..2: 0
Offset DIP-Schalter "FIELDBUS PARAMETER": Keine Auswirkung
Effektive Slave-Adresse: 126
Offset-Berechnung

Addition von DINO..DIN3 zur Slave-Adresse
Addition von AIN1 zur Slave-Adresse

Addition von AIN2 zur Slave-Adresse

Baudrate
Baudrate: nicht verfiigbar
Protokoll: Standardprotokoll

Die=ze Einzstellungen werden erst nach Sﬂve (Parameter)' und 'Reset’ des 2
Servoreglers wirksam!

v ok [[X awvuen |7 pwe |

Abbildung 16: Einstellung der Betriebsparameter unter PROFIBUS-DP

Aktivierung:

Die PROFIBUS Kommunikation wird Uber das Kontrollkdstchen PROFIBUS aktiv oder tiber
den DIP-Schalter ,,FIELDBUS PARAMETER* des FSM Moduls aktiviert.

Es ist zu beachten, dass die Einstellungen der PROFIBUS Kommunikation erst nach einem

Save & Reset wirksam sind. Die Deaktivierung der Kommunikation erfolgt dagegen
unmittelbar.
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Die Aktivierung der PROFIBUS-Kommunikation tiber den DIP-Schalter 8 des FSM Moduls wird
in der folgenden Tabelle beschrieben:

DIP-Schalter 8 FSM Modul Auswirkung

Alle DIP-Schalter = OFF Keine Auswirkung.

Die Einstellung zur Feldbusaktivierung wird aus
dem Parametersatz des Servoreglers

Uubernommen.
DIP-Schalter 8 = OFF Aktivierung tber DIP-Schalter:
und mindestens ein Feldbus inaktiv
DIP-Schalter gesetzt
DIP-Schalter 8 = ON Aktivierung tber DIP-Schalter:

Feldbus aktiv

Es wird immer angezeigt, welcher Feldbus aktuell Giber den DIP-Schalter aktiviert/deaktiviert
wird.

Der DIP-Schalter wirkt immer auf den aktuell vorhandenen Feldbus, wobei die Feldbusmodule
Prioritat gegeniber CANopen (onboard) haben. Das heif3t:

=>» Bei DIP-Schalter 8 = ON wird der gerade verflgbare Feldbus aktiviert.
=> |st ein Feldbus-Modul vorhanden, so wird dieser Feldbus aktiviert.
=> Ist kein Feldbus-Modul vorhanden, so wird standardmafig CANopen aktiviert.

Bei DIP-Schalter 8 = OFF und mindestens einem anderen gesetzten DIP-Schalter werden alle
Feldbusse deaktiviert.

Slave-Adresse:

Zur Konfiguration der Kommunikation auf Seiten des Servoreglers ist lediglich die Angabe der
Slave-Adresse erforderlich. AnschlieRend kann die Kommunikation aktiviert werden.

Bei aktivierter Kommunikation kann der Basiswert der Slave-Adresse nicht mehr verandert
werden.

Die Slave-Adresse kann auch Uber die DIP Schalter 1 — 7 des FSM Moduls eingestellt werden.
Die Zustande der jeweiligen Schalter werden unmittelbar nach Reset einmalig gelesen und fir
die Berechnung der effektiven Slave-Adresse herangezogen. Nachtragliche Anderungen
bleiben unwirksam.
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Baudrate:

Die Baudrate der PROFIBUS-Kommunikation wird von der eingesetzten Hardware
automatisch erkannt. Nach einer erfolgreich etablierten Verbindung zwischen Master und
Slave wird die erkannte Baudrate in diesem Menl angezeigt. Die folgenden Baudraten werden
von den Servoreglern der Geréatefamilie SE-Power unterstitzt:

9,6 kBaud
19,2 kBaud
45,45 kBaud
93,75 kBaud
187,5 kBaud
500,0 kBaud
1,5 MBaud
3,0 MBaud
6,0 MBaud
12,0 MBaud

Protokoll:

Auswahlimoglichkeit des PROFIBUS-Protokolltyps. Zurzeit wird nur das Afag
Standardprotokoll unterstitzt.

Save & Reset:

Die Einstellungen der Betriebsparameter werden erst mit dem Betétigen der Schaltflache Save
& Reset qultig. Dabei werden die Einstellungen im Parametersatz gespeichert und
anschliel3end ein Reset des Servoreglers durchgefuhrt.
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9.2.1 Anpassung der Zykluszeiten

Bei der Geratefamilie SE-Power sind die Zykluszeiten der Reglerstruktur variabel einstellbar.
Bei Aktivierung der Feldbuskommunikation Uber PROFIBUS ist eine Zykluszeit des
Stromreglers von 125 ps zu empfehlen. Offnen Sie zur Parametrierung das Fenster Parameter
- Reglerparameter - Zykluszeiten.... Klicken Sie zur Anderung auf die Schaltflache
Einstellungen.... Jetzt kann die Zykluszeit fur den Stromregler verandert werden. Wahlen Sie
die Einstellungen gemaf Abbildung 17:

= Eine Anderung an den Zykluszeiten bzw. den Faktoren wird erst nach Speichern
IT_L und Reset wirksam.

Zykluszeiten

Faktoren Zykluszeiten
Stromregler ti 125,0 ps
4 3
Drehzahlregler tn = 2 * ti = |2500 ps
4 3
Lageregler tx = 2 * tn = |500,0 ps=
4 3
Interpolations- tp = ‘.!I * ot = 10000 ps
berechnung " '
(IPO)
Achtung!
Diese Einstellungen werden erst nach 'Save (Parameter)’ und "‘Reset’ des
Servoreglers wirksam!
Je nach eingesteliter Stromreglerzykluszeit wird die
Endstufentakifrequenz automatisch angepasst.
Die aktuelle Einstellung kann unter "Parameter / Gerdteparameter /
Endstufe” uberpruft werden.

[/ oK Hx Ahhruth? Hilfe | | Save & Reset

Abbildung 17: Parametrierung der Zykluszeiten der Servoregler
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10 Geratesteuerung

10.1 Ubersicht

Um die Ansteuerung eines Feldgerates (Slave) herstellerunabh&ngig zu machen, sind in der
PROFIdrive-Spezifikation zwei Datenworte spezifiziert. Uber das Control word 1 werden die
wesentlichen Geratefunktionen durch den Master gesteuert, wahrend der Status des Gerates
im status word 1 zurtckgelesen wird. Das Profil PROFIdrive legt dabei fest, in welcher
Reihenfolge beispielsweise bestimmte Bits gesetzt werden mussen, um die Endstufe des
Servoreglers freigeben zu kénnen.

Die Geratesteuerung der Servoregler der Geratefamilie SE-Power erfolgt in Anlehnung an das
im Profil PROFIdrive spezifizierte Zustandsdiagramm. Die Umsetzung und eventuelle
herstellerspezifische Abweichungen sind in Abschnitt 10.4 detaillierter beschrieben.

Control word und Status word sind lediglich in Anlehnung an die PROFIdrive Spezifikation
implementiert. Abweichungen von der Spezifikation sind vermerkt. Dartber hinaus besitzen
einige Bits in Abhangigkeit von der Betriebsart teilweise unterschiedliche Bedeutungen. Im
Folgenden werden zunachst Control und Status word beschrieben. Danach wird die
Geréatesteuerung unter Verwendung dieser beiden Datenworte erlautert.

10.2 Control word 1

Mit dem Control word 1 werden verschiedene Geratefunktionen gesteuert, z.B. die
Reglerfreigabe. Einzelne Bits haben daflrr entsprechende Bedeutung. Die Anwendung dieser
Bits wird in Abschnitt 10.4 beschrieben. Dabei ist die Bedeutung der einzelnen Bits an das
Profil PROFIdrive angelehnt. Zusétzlich sind einige Funktionen herstellerspezifisch ausgefuhrt
sowie einige Bits mit herstellerspezifischer Funktionalitat definiert.

PNU
Subindex
NETE

Datentyp

Zugriff
Einheit
Wertebereich
Default-Wert

In den Empfangstelegrammen 0..2 ist das Control word 1 an einer festen Position enthalten.
Es wird jeweils als letztes Datum ausgewertet. Dadurch wird z.B. neue Zielpositionen zuerst
geschrieben. Ein gleichzeitig Ubertragenes Kommando zum Starten einer Positionierung
bezieht sich daher immer auf die Daten, die im gleichen Telegramm tbertragen worden sind.

Eine Reihe von Bits hat in Abhangigkeit von der Betriebsart unterschiedliche Bedeutung. Die
beiden nachfolgenden Tabellen listen die Bedeutung fur die beiden Betriebsarten auf.
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Tabelle 4: Control word 1 fur Betriebsart Positionieren
Bit Bedeutung Verhalten
0 ON/ OFF (OFF 1) siehe Abschnitt Geratesteuerung Kapitel 10.4
1 No coast stop (no OFF 2) /
coast stop (OFF 2)
2 No quick stop (no OFF 3) /
quick stop (OFF 3)
3 Enable Operation /
Disable Operation
4* 11: Anstehenden Fahrauftrag nicht |0: laufende Positionierung abbrechen bzw. keine

abbrechen

0: Anstehenden Fahrauftrag
abbrechen

Positionierung starten
1: Keine Aktion

5*

1: Kein Zwischenstopp
0: Zwischenstopp

0: Keine Aktion bzw. keine Positionierung starten

0 ->1: Beschleunigung gem. akt. Positionssatz
wieder auf Fahrgeschwindigkeit

1: Keine Aktion

1 -> 0: Stoppen mit Bremsbeschleunigung gemar3
aktuellem Positionssatz

6*

0 -> 1: Fahrauftrag aktivieren***

Herstellerspezifische Implementierung:

0 -> 1: Start der Positionierung unter dem
eingestellten Positionsdatensatz® bei
erfulliten Randbedingungen?

Fehlerquittierung (Flanke von 0->1)

Aktive Fehler werden quittiert, sofern méglich

8*

Tippen 1 an/ Tippen 1 aus

Herstellerspezifische Implementierung:

0 -> 1: Positionierung gemaf Positionssatz Tippen
positiv starten

1 -> 0: Anhalten mit Bremsbeschleunigung geman
Positionssatz Tippen positiv

9*

Tippen 2 an / Tippen 2 aus

Herstellerspezifische Implementierung:

0 -> 1: Positionierung gemaf Positionssatz Tippen
negativ starten

1 -> 0: Anhalten mit Bremsbeschleunigung geman
Positionssatz Tippen negativ

10

1: Kontrolle durch die SPS
0: Keine Kontrolle durch die SPS

1. Control word wird ausgewertet
0: Control word wird nicht ausgewertet

11~

Start / Stopp Referenzfahrt

1: (Keine Aktion) Referenzfahrt fortsetzen
1 -> 0: Referenzfahrt noch aktiv: Abbruch der
Referenzfahrt ohne Fehler
Referenzfahrt bereits beendet: Keine Aktion
0: Keine Aktion
0 -> 1: Starten der Referenzfahrt®

1 2**

Relativ / absolut

Bei Start einer Positionierung:
1: Relative Positionierung
0: Absolute Positionierung

13**

Laufende Positionierung
unterbrechen / anhéngen

Bei Start einer Positionierung:
1: Akt. Posit. unterbrechen, sofort neue starten.
0: Positionierung an laufende am Ende anhéngen

14,15

Geratespezifisch
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Hinweise zu Tabelle 4:

b: Das Kommando “Fahrauftrag aktivieren” startet den Uber PNU 1002 O selektierten
Positionssatz. Wird der PROFIBUS/PROFINET-Positionssatz gestartet, dann werden die
aktuellen Optionen des Control word 1 Ubernommen. Andernfalls werden die Optionen des
jeweiligen Positionssatzes wirksam.

2); Fur den Start einer Positionierung gelten die folgenden Randbedingungen:
= Bit 4 = 1 (Fahrauftrag nicht abbrechen)
=  Bit 5 =1 (Kein Zwischenstopp)
= Keine Referenzfahrt aktiv

3 Die parametrierbaren Optionen werden berlcksichtigt, z.B. ,Mit
Anschlusspositionierung®.

Tabelle 5: Control word 1 fur Betriebsart Drehzahlregelung
Bit Bedeutung \ Verhalten
0 ON/ OFF (OFF 1) siehe Abschnitt Geratesteuerung Kapitel
1 No coast stop (no OFF 2) / 10.4
coast stop (OFF 2)
2 No quick stop (no OFF 3) /
quick stop (OFF 3)
3 Enable Operation /
Disable Operation
4* | 1: Rampengenerator ein 1: Alle Drehzahlsollwerte freigegeben
0: Rampengenerator zuriicksetzen |0: Alle Drehzahlsollwerte gesperrt
5* | 1: Rampengenerator fortsetzen 1: Sollwertrampe freigeschaltet
0: Rampengenerator anhalten 0: Rampe angehalten (eingefroren)
6* | 1: Sollwert freigeben 1: Alle Sollwerteingéange fiir Rampe frei
0: Sollwert sperren 0: Alle Sollwerteingange fir Rampe
deaktiviert
7 Fehlerquittierung (Flanke von 0->1) | Aktive Fehler werden quittiert, sofern
moglich
8* | Tippen 1 an/ Tippen 1 aus Fahrgeschwindigkeit aus Positionssatz
»Tippen positiv* wird als Drehzahlsollwert
Uber die Rampe vorgegeben
9* | Tippen 2 an/ Tippen 2 aus Fahrgeschwindigkeit aus Positionssatz
»Tippen negativ* wird als Drehzahlsollwert
uber die Rampe vorgegeben
10 |1: Kontrolle durch die SPS 1: Control word wird ausgewertet
0: Keine Kontrolle durch die SPS 0: Control word wird nicht ausgewertet
11* | Geratespezifisch frei
12-15 | Gerétespezifisch frei

*. Abweichende Bedeutung in anderer Betriebsart.
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Bedeutung/Anmerkung einzelner Bits

Bit 4: Entspricht bei Verwendung der Afag Funktionsbausteine dem Hold-Eingang (Hold-
Funktion) von FB43. Bei gesetztem Eingang (logisch 1 am Eingang des FB - Bit 4 = 0) bremst
der Antrieb hierbei mit der eingestellten Bremsbeschleunigung ab. Das Rucksetzen des
Eingangs (logisch 0 am Eingang des FB - Bit 4 = 1) bewirkt, dass der Motor mit der
eingestellten Beschleunigung wieder auf den eingestellten Drehzahlsollwert beschleunigt.

Bit 5: Durch Setzen von Bit 5 auf logisch 0 wird die aktuelle Sollwertvorgabe eingefroren.
Beispiel: - Aktuelle Sollwertvorgabe von 200 U/min (Bit5 =1)
- Ldschen von Bit 5 (Bit 5 = 0)

- Wird nun z.B. das Bit 4 geléscht (= Antrieb bremst mit der eingestellten
Bremsbeschleunigung ab), so erfolgt keine Reaktion. Der Antrieb dreht mit dem zuletzt
vorgegebenen Drehzahlsollwert weiter (in unserem Beispiel mit 200 U/min).

Bit 6: Durch das Ricksetzen von Bit 6 (Bit 6 = 0) werden die Sollwerteingange fur die
Rampen deaktiviert. Dies bedeutet, dass der Antrieb schnellstmdglich in den Stillstand versetzt
wird (wenn physikalisch mdglich, noch schneller als die Bremsbeschleunigung fur Nothalt >
aktuelle Sollwertvorgabe wird ohne eine Rampe auf 0 gesetzt). Das Setzen des Bits (Bit 6 =
1) bewirkt, dass der Motor schnellstméglich auf den eingestellten Drehzahlsollwert
beschleunigt (schlagartig, ohne Rampen).

Bit 5 hat keinerlei Auswirkungen auf die Funktion von Bit 6.

Durch Entzug der Reglerfreigabe wird der Antrieb anhand der eingestellten
Bremsbeschleunigung fur Nothalt in den Stillstand versetzt. Das Erteilen der Reglerfreigabe
bewirkt, dass der Motor mit der eingestellten Beschleunigung wieder auf den eingestellten
Drehzahlsollwert beschleunigt.
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In Kapitel 10.4 ist die Geratesteuerung beschrieben. Der Servoregler nimmt verschiedene
Zustande ein, zwischen denen definierte Ubergange ausgefiihrt werden kénnen. Diese
Ubergange werden durch sog. Kommandos tiber die Bits 0..3 ausgelost. Die Kommandos
werden genauer in Kapitel 10.4 erlautert. Diese sind zur Ubersicht in der nachfolgenden
Tabelle dargestellt:

Tabelle 6: Ubersicht aller Kommandos (x = nicht relevant)

Kommando: Bit 3 ‘ Bit 2 ‘ Bit 1 ‘ Bit0 Zustands-
0008, | 0004, 0002, 0001, Ubergange
X 1 1 0 (1,511
X 1 1 1 |2
Coast Stop X X 0 X 16,7,8
Quick Stop X 0 1 X 9,10, 12
Disable Operation| 0 1 1 1 |4
[Enable Operation| 1 1 1 1 |3
O Da einige Statusdnderungen einen gewissen Zeitraum beanspruchen, missen

alle iber das Control word 1 ausgeldsten Statusanderungen tber das Status
word 1 zurlckgelesen werden. Erst wenn der angeforderte Status auch im
Status word 1 gelesen werden kann, darf Uber das Control word 1 ein
weiteres Kommando eingeschrieben werden.

10.3 Status word 1

Mit dem Status word 1 werden verschiedene Geratezustdnde wiedergespiegelt, z.B. eine
aktive Reglerfreigabe. Einzelne Bits haben dafiir entsprechende Bedeutung. Dies wird
geschlossen in Abschnitt 10.4 beschrieben. Dabei ist die Bedeutung der einzelnen Bits an das
Profil PROFIdrive angelehnt. Zusatzlich sind einige Funktionen herstellerspezifisch ausgefiihrt
sowie einige Bits mit herstellerspezifischer Funktionalitat definiert.

Subindex
NETE

Datentyp

Zugriff
Einheit

Wertebereich
Default-Wert

In den Antworttelegrammen 0..2 ist das Status word 1 an einer festen Position enthalten.

Eine Reihe von Bits hat in Abhangigkeit von der Betriebsart unterschiedliche Bedeutung. Die
beiden nachfolgenden Tabellen listen die Bedeutung fur die beiden Betriebsarten auf.
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Tabelle 7: Status word 1 fur Betriebsart Positionieren
Bit Bedeutung \ Verhalten
0 |1: Ready To Switch On siehe Abschnitt Geratesteuerung Kapitel 10.4
0: Not Ready To Switch On
1 |1: Ready To Operate
0: Not Ready To Operate
2 |1: Operation Enabled 1: Reglerfreigabe ist aktiv
0: Operation Disabled 0: Reglerfreigabe nicht aktiv
3 |1: Fault Present 1: Aktive Fehler
0: No Fault Present 0: Kein Fehler aktiv
4 |1: No OFF2 1: Kein OFF2-Kommando aktiv
0: OFF2 0: OFF2-Kommando (Control word 1,
Endstufe Aus) aktiv
5 |1: No OFF3 1: Kein OFF3-Kommando aktiv
0: OFF3 0: OFF3-Kommando (Control word 1, Quick
stop) aktiv
6 |1: Switching On Inhibited siehe Abschnitt Geratesteuerung
0: Switching On Not Inhibited
7 |1: Warning Present 1: Aktive Warnung und/oder Sollwertsperre
0: No Warning Present durch Endschalter in mindestens einer
Drehrichtung aktiv
0: Keine Warnung aktiv
8* |1: Schleppfehler innerhalb 1: Kein Schleppfehler

Toleranz
0: Schleppfehler auRerhalb
Toleranz

0: Schleppfehlermeldung aktiv

9 |1: Kontrolle durch die SPS Spiegelung von Bit 10 aus dem Control word 1
0: Keine Kontrolle durch die SPS
10* |1: Zielerreicht und im Zielfenster |1: Die laufende Positionierung ist beendet und
0: Nicht im Zielfenster die Istposition liegt im Zielfenster
0: Die laufende Positionierung ist noch aktiv
oder die Istposition liegt nicht im Zielfenster.
11* |1: Referenzposition gultig 1: Eine Referenzfahrt wurde erfolgreich
0: Referenzposition nicht gultig abgeschlossen
0: Es wurde noch keine Referenzfahrt
ausgefuhrt oder die Lageinformation ist durch
einen Fehler ungtltig geworden.
12* |Traversing Task Acknowledge siehe detaillierte Beschreibung
13* |1: Antrieb gestoppt 1: Istdrehzahl innerhalb eines festen
0: Antrieb in Bewegung Toleranzfensters um 0 und keine
Positionierung aktiv bzw. Zwischenstopp aktiv
0: Istdrehzahl aufRerhalb des Toleranzfensters
um O bzw. obige Bedingung nicht erfullt
14-15 |Geratespezifisch frei

*. Abweichende Bedeutung in anderer Betriebsart.

Hinweis: Die Meldung ,home_valid“ ist mitunter vom eingesetzten Gebersystem abhangig.
Wird ein Absolutwertgeber verwendet, so wird diese Meldung auch ohne Ausfiihrung einer
Referenzfahrt auf logisch 1 gesetzt.

Grund: Die Meldung ,home_valid“ bezieht sich auf das Antriebssystem (Servoregler, Geber
und Motor). Aus Sicht des Servoreglers ist somit keine Referenzfahrt erforderlich, da genau
bekannt ist, wo sich der Antrieb befindet.
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Tabelle 8: Status word 1 fir Betriebsart Drehzahlregelung
Bit \ Bedeutung \ Verhalten \
0 1: Ready To Switch On siehe Abschnitt Geratesteuerung Kapitel 10.4
0: Not Ready To Switch On
1 1: Ready To Operate
0: Not Ready To Operate
2  |1: Operation Enabled
0: Operation Disabled
3 1: Fault Present 1: Aktive Fehler
0: No Fault Present 0: Kein Fehler aktiv
4 |1: No OFF2 1: Kein OFF2-Kommando aktiv
0: OFF2 0: OFF2-Kommando (Control word 1, Endstufe Aus)
aktiv
5 1: No OFF3 1: Kein OFF3-Kommando aktiv
0: OFF3 0: OFF3-Kommando (Control word 1, Quick stop)
aktiv
6 1: Switching On Inhibited siehe Abschnitt Geréatesteuerung
0: Switching On Not Inhibited
7 1: Warning Present 1: Aktive Warnung und/oder Sollwertsperre durch
0: No Warning Present Endschalter in mindestens einer Drehrichtung aktiv

0: Keine Warnung aktiv
8* |1: Drehzahlfehler innerhalb  |1: Die Istdrehzahl liegt innerhalb des

Toleranz parametrierbaren Meldefensters um die Solldrehzahl
0: Drehzahlfehler auRerhalb |0: Die Istdrehzahl liegt aul3erhalb des
Toleranz parametrierbaren Meldefensters um die Solldrehzahl

9 1: Kontrolle durch die SPS Spiegelung von Bit 10 aus dem Control word 1
0: Keine Kontrolle durch die

SPS
10* |1: f oder n erreicht 1: Istgeschwindigkeit > frei parametrerbarer
0: f oder n nicht erreicht VergleichsdrehzahlV
0: Istgeschwindigkeit < frei parametrerbarer
VergleichsdrehzahlV
11-13* |Geratespezifisch frei
14-15 |Geratespezifisch frei

*. Abweichende Bedeutung in anderer Betriebsart.

D: Dieser Vergleich erfolgt immer unter Beriicksichtigung des Vorzeichens, also nicht auf den
Betrag von Istdrehzahl bzw. Vergleichsdrehzahl.
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Ahnlich wie (ber die Kombination mehrerer Bits des Control word 1 verschiedene
Zustandsuibergénge ausgeltst werden kdnnen, kann tiber die Kombination verschiedener Bits
des Status word 1 ausgelesen werden, in welchem Zustand sich der Servoregler befindet.
Die folgende Tabelle listet die moglichen Zustande des Zustandsdiagramms sowie die
zugehdrige Bitkombination auf, mit der sie im Status word 1 angezeigt werden.

Tabelle 9:: Geratestatus
Zustand Bit2 Bitl Bit0 Maske

SWITCH_ON_INHIBITED 1 0 0 0 | 0047, | 0040,
READY_FOR_SWITCHING_ON 0047, | 0001,
SWITCHED_ON 0047, | 0003,
OPERATION 0047, | 0007,

OO |Oo
L|lo|o
PR |o
PR e

Die Bits 4 und 5 hangen von dem Kommando ab und sind in Tabelle 9 daher nicht aufgefihrt
bzw. durch die Maske ausgeblendet.

10.4 Zustandsdiagramm und Geréatesteuerung

Dieses Kapitel beschreibt, wie die Servoregler der Geréatefamilie SE-Power mit Hilfe der beiden
Datenworte Control word 1 (PNU 967) und Status word 1 (PNU 968) gesteuert werden, also
wie beispielsweise die Endstufe eingeschaltet wird. Dies erfolgt in Anlehnung an die
Spezifikation des Profils PROFIdrive. Zur Erlauterung der werden die folgenden Begriffe
verwendet:

Zustand: Je nachdem ob beispielsweise die Endstufe eingeschaltet oder ein
Fehler aufgetreten ist befindet sich der Servoregler in verschiedenen

(State) Zustanden. Die unter PROFIdrive definierten Zustande werden im
Laufe des Kapitels vorgestellt.
Beispiel: SWITCHING_ON_INHIBITED

ZustandsiUbergang Ebenso wie die Zustdnde selbst sind unter PROFIdrive die

Ubergange zwischen den einzelnen Zustanden definiert, d.h. wie
man von einem Zustand zu einem anderen gelangt.
Zustandsubergéange werden vom Master durch Setzen von Bits im
Control word 1 ausgeldst oder intern durch den Servoregler, wenn
dieser beispielsweise einen Fehler erkennt.

(State Transition)

Kommando Zum Auslosen von Zustandsibergangen missen bestimmte
Kombinationen von Bits im Control word 1 gesetzt werden. Eine

(Command) solche Kombination wird als Kommando bezeichnet.

Beispiel: [Enable Operation|

Zustandsdiagramm Die Zustande und Zustandsubergange bilden zusammen das
(State Diagram) Zustandsdiagramm, also die Ubersicht tber alle Zustande und die
jeweils moglichen Ubergange.
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10.4.1 Zustandsdiagramm

Die Zustande sind aus der PROFIdrive-Spezifikation weitgehend tbernommen. PROFIdrive
unterscheidet zwischen Ramp stop und Quick stop. Der Servoregler schaltet hier einheitlich
die Reglerfreigabe aus, so dass sich das vereinfachte Zustandsdiagramm gemar Abbildung
18 ergibt.

Nach dem Einschalten initialisiert sich der Servoregler und erreicht schlie3lich den Zustand
SWITCHING_ON_INHIBITED. Die Endstufe ist deaktiviert und die Motorwelle ist frei drehbar.
Durch die Zustandsiibergange 1, 2 und 3 gelangt man in den Zustand OPERATION. Dies
entspricht der Reglerfreigabe tber PROFIBUS/PROFINET. In diesem Zustand ist die Endstufe
eingeschaltet und der Antrieb wird gemalR der eingestellten Betriebsart geregelt Stellen Sie
daher vorher unbedingt sicher, dass der Servoregler richtig parametriert ist und ein
entsprechender Sollwert gleich Null ist.

Einschalten

/
» S1: SWITCHING_ON_INHIBITED

A

® ®

y
S2: READY_FOR_SWITCHING_ON |«

A

® ®
‘

— S3: SWITCHED_ON

9 ® ® @

S4: OPERATION [ @

®

Abbildung 18: Vereinfachtes Zustandsdiagramm

Der Zustandsiuibergang 4 entspricht z.B. der Wegnahme der Reglerfreigabe, d.h. ein noch
laufender Motor wird gemald eingestellter Nothaltrampe kontrolliert in den Stillstand
abgebremst. Der Zustandstibergang 7 entspricht der Wegnahme der Endstufenfreigabe, d.h.
ein noch laufender Motor wiirde ungeregelt austrudeln.

Tritt ein Fehler auf so wird (egal aus welchem Zustand) letztlich in den Zustand
SWITCHING_ON_INHIBITED verzweigt. Je nach Schwere des Fehlers kénnen vorher noch
bestimmte Aktionen, wie z.B. eine Notbremsung ausgefuhrt werden.
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In der folgenden Tabelle sind alle Zustande und deren Bedeutung aufgefuhrt:

Name ‘ Bedeutung

Einschalten Der Servoregler fuhrt einen Selbsttest durch. Die
PROFIBUS/PROFINET-Kommunikation arbeitet noch
nicht.

SWITCHING_ON_INHIBITED Der Servoregler hat seinen Selbsttest abgeschlossen.
PROFIBUS/PROFINET -Kommunikation ist mdglich.

READY_FOR_SWITCHING_ON | Der Servoregler wartet bis die digitalen Eingange
~Endstufen-“ und ,Reglerfreigabe“ an 24 V liegen.
(Reglerfreigabelogik ,DIn5 und
PROFIBUS/PROFINET®).

SWITCHED_ON Die Endstufenfreigabe ist aktiv.

OPERATION Der Motor liegt an Spannung und wird entsprechend der
Betriebsart geregelt.
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10.4.2 Geratesteuerung

Um die in Kapitel 10.4.1 dargestellten Zustandsiibergange ausfuihren zu kdnnen, mussen
bestimmte Bitkombinationen im Control word 1 (siehe unten) gesetzt werden. Die unteren 4
Bits des Control word 1 werden gemeinsam ausgewertet, um einen Zustandsibergang
auszulésen. Im Folgenden werden zunachst nur die wichtigsten Zustandsuibergange 1, 2, 3,
4, 7 und 11 erlautert. Eine Tabelle aller méglichen Zustdnde und Zustandsiibergange findet
sich in Kapitel 10.4.3.

Die folgende Tabelle enthélt in der 1. Spalte den gewtinschten Zustandsibergang und in der
2. Spalte die dazu notwendigen Voraussetzungen (Meistens ein Kommando durch den Host,
hier mit Rahmen dargestellt). Wie dieses Kommando erzeugt wird, d.h. welche Bits im Control
word 1 zu setzen sind, ist in der 3. Spalte ersichtlich (x = nicht relevant). Bit 10 im Control
word 1 ist immer zu setzen, um den Servoregler zu steuern. Nach Abschluss des
Zustandsibergangs kann der neue Zustand durch Auswertung der relevanten Bits im Status
word 1 erkannt werden. Dies ist in der letzten Spalte eingetragen.

Tabelle 10: Wichtigste Zustandsiibergange des Servoreglers

Wird durchgefiihrt Bitkombination Control Aktion
wenn word 1

Bit 3210

Endstufen- u.
Reglerfreigabe

vorhanden
1 + kein Coast Stop

+ kein Quick Stop
+ Kommando

Einschalten der
2 Kommando Endstufenfreigabe 0x0203

Keine 0x0201

1
x
=
=
o

I
o
N
N
N

Regelung geman

3 Eﬂg;?:'goeraﬁonl [Enable Operation|| ; |, |1 |1 |gingestellter 0x0207
P B Betriebsart

4 Kommando Disable ol1l1l1 Wegnahme der 0x0203

Disable Operation Operation = Reglerfreigabe
p

Wegnahme der

11 |Kommando [OFF _ X |1]110 | Redierfreigabe 0x0201
Endstufe wird

Coasi 0x0250

7 Kommando (SBas Coast Stop| = X |x |0 [x gesperrt. Motor_ bzw.
Stop trudelt aus und ist 0x0270

frei drehbar.

D: Nach Beendigung des Zustandsuibergangs, Maske fur die relevanten Bits ist 0x0277

(x = nicht relevant)
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Nachfolgend finden Sie ein Beispiel fir die Erteilung der Reglerfreigabe tber den Feldbus

PROFIBUS/PROFINET:

BEISPIEL

%

Der Servoregler soll ,freigegeben®, d.h. Endstufen- und Reglerfreigabe tiber PROFIBUS/PROFINET

aktiviert werden:

1.) Der Servoregler ist im Zustand SWITCH_ON_INHIBITED
2.) Der Servoregler soll in den Zustand OPERATION wechseln
3.) Laut Zustandsdiagramm (Abbildung 18) sind die Ubergénge 1, 2 und 3 auszufiihren.

4.) Aus Tabelle 10 folgt:

Ubergang 1: Control word 1 = 0406y
Status word 1
bisher = 0x0240y

Ubergang 2: Control word 1 = 04075
Status word 1
bisher = 0x0201;

Ubergang 3: Control word 1 = 040F,
Status word 1
bisher = 0x0203;,

Hinweise:

Neuer Zustand: READY_FOR_SWITCHING_ON
*1)

Status word 1

erwartet = 0x0201h

Neuer Zustand: SWITCHED_ON *V
Status word 1
erwartet = 0x0203h

Neuer Zustand: OPERATION *b
Status word 1
erwartet = 0x0207h

Das Beispiel geht davon aus, dass keine weiteren Bits im Control word 1 gesetzt sind. Bit 10 muss
gesetzt sein, sonst sind fur die Ubergange nur die Bits 0..3 relevant.

*1) Der Master muss warten, bis der Zustand im Status word 1 in den relevanten Bits (Maske =
0x0277) zurliickgelesen werden kann. Dieses wird weiter unten noch ausfuhrlich erlautert.
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10.4.3 Kommandoubersicht
Die nachfolgende Tabelle listet alle Kommandos entsprechend den in Kapitel 10.4.1

aufgefuhrten Zustandsiibergange auf:

Tabelle 11:
Wird durchgefiihrt

Bitkombination Control

Ubersicht tiber alle Zustandsiibergénge des Servoreglers

Aktion

Endstufen- u. Regler-
freigabe vorhanden
1 |+ kein Coast Stop = Keine 0x0201
+ kein Quick Stop
+ Kommando
_ Einschalten der
2 Kommando B Endstufenfreigabe 0x0203
. Regelung geman
3 |Kommando |Enab|e_0perat|on| eingestelter 0x0207
[Enable Operation| = .
Betriebsart
Kommando m Wegnahme der
4 Disable Operation| Operation] = Reglerfreigabe 0x0203
OFF Wegnahme der
5 |Kommando _ Reglerfreigabe 0x0201
,—| 0x0250
6 Kommando [Coast Coast Stop| = Keine bzw.
Stop
0x0270
‘_‘ Endstufe wird 0X0250
Kommando [Coast gesperrt. Motor
7 = i |bzw.
Stop tru_delt aus und ist 0x0270
frei drehbar.
0x0250
Kommando [Coast Wegnahme der
8 = - bzw.
Stop| Endstufenfreigabe 0x0270
Kommando w - _ Wegnahme der
9 Stop QREdClop = Reglerfreigabe 0x0260
10 Kommando Quick Quick Sto _ Wegnahme der 0x0260
Stop b= Reglerfreigabe
OFF Wegnahme der
11 |Kommando _ Reglerfreigabe 0x0201
12 Kommando Quick Ouick Stop| = Wegnahme der 0x0260
Stop Reglerfreigabe

D: Nach Beendigung des Zustandstiibergangs,

52-84

Maske fiir die relevanten Bits ist 0x0277
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Endstufe gesperrt...

...bedeutet, dass die Leistungshalbleiter (Transistoren) nicht mehr angesteuert
werden. Wenn dieser Zustand bei einem drehenden Motor eingenommen
wird, so trudelt dieser ungebremst aus. Eine eventuell vorhandene
mechanische Motorbremse wird hierbei automatisch angezogen.

>[>

Vorsicht: Das Signal garantiert nicht, dass der Motor wirklich spannungsfrei ist.

Endstufe freigegeben...

>

...bedeutet, dass der Motor entsprechend der gewdahlten Betriebsart ange-
steuert und geregelt wird. Eine eventuell vorhandene mechanische Motor-
bremse wird automatisch gelost. Bei einem Defekt oder einer
Fehlparametrierung (Motorstrom, Polzahl, Resolveroffsetwinkel etc.) kann es
zu einem unkontrollierten Verhalten des Antriebes kommen.
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11 Herstellerspezifische Parameternummern

11.1 Ubersicht
Die folgende Tabelle liefert eine Ubersicht tiber die aktuell implementierten PNUs:

PNU Sub- Beschreibung Typ Zugriff
index
1000 0 Positionssatznummer (Lesen/Schreiben) UINT16 rw
1001 - (Position Data)
0 Zielposition INT32 rw
1 Fahrgeschwindigkeit INT32 rw
2 Endgeschwindigkeit INT32 rw
3 Beschleunigung (Positionieren) UINT32 rw
4 Bremsbeschleunigung (Positionieren) UINT32 rw
5 Beschleunigung und Bremsbeschleunigung UINT32 rw
(Positionieren)
1002 0 Zu startende Positionssatznummer UINT8 rw
1003 0 Profiltyp Positionssatze INT16 rw
1004 0 Override Faktor UINT16 rw
1005 - (Software position limits)
0 Unterer Software-Endschalter INT32 rw
1 Oberer Software-Endschalter INT32 rw
1006 - (Rotary Axis)
0 Modus Rundachse UINT8 rw
1 Untere Grenze des Rundachsbereiches INT32 rw
2 Obere Grenze des Rundachsbereiches INT32 rw
1010 0 Drehzahlsollwert INT32 rw
1011 - (Beschleunigung fur Drehzahlregelung)
0 Beschleunigung (Drehzahlregelung) UINT32 rw
1 Bremsbeschleunigung (Drehzahlregelung) UINT32 rw
2 Beschleunigung und Bremsbeschleunigung UINT32 rw
(Drehzahlregelung)
1040 - (Jogging)
0 Tippgeschwindigkeiten (symmetrisch) INT32 rw
1 Tippbeschleunigungen (symmetrisch) UINT32 rw
1041 - (Jogging positive)
0 Tippgeschwindigkeit positiv INT32 rw
1 Beschleunigung Tippen positiv UINT32 rw
2 Bremsbeschleunigung Tippen positiv UINT32 rw
3 Tippbeschleunigungen positiv UINT32 rw
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PNU Sub- Beschreibung Zugriff
index

1042 - (Jogging negative)

0 Tippgeschwindigkeit negativ INT32 rw

1 Beschleunigung Tippen negativ UINT32 rw

2 Bremsbeschleunigung Tippen negativ UINT32 rw

3 Tippbeschleunigungen negativ UINT32 rw
1050 0 Referenzfahrtmethode INT8 rw
1051 0 Offset Referenzposition INT32 rw
1060 0 Einrichtdrehzahl INT32 rw
1100 0 Istposition INT32 ro
1101 0 Drehzahlistwert INT32 ro
1102 0 Wirkstrom-Istwert INT32 ro
1110 - (Sampling positions)

0 Gespeicherte Istposition auf steigender Flanke INT32 ro

1 Gespeicherte Istposition auf fallender Flanke INT32 ro
1141 0 Status der digitalen Eingénge UINT32 ro
1270 - (Position control parameters)

2 Totbereich Lageregler UINT32 rw
1271 - (Position window data)

0 Fenster fur ,Ziel erreicht*-Meldung UINT32 rw
1272 - (Following error data)

0 Schleppfehler-Fenster UINT32 rw
1273 - (Position error data)

0 Schleppfehler-Grenze UINT32 rw
1500 0 Betriebsart UINT8 ro
1510 - (CAM Control)

0 Steuerung von Kurvenscheiben UINT32 rw

1 Steuerung von Achsfehlerkompensationen UINT32 rw
1600 0 Letzte Fehlernummer UINT16 ro
2000 0 Eintrag flr herstellerspezifischen PKW-Zugriff 2* UINT32 |rw
2010 - (Platzhalter)

0 8 Bit Platzhalter (leeres Element) UINT8 rw

1 16 Bit Platzhalter (leeres Element) UINT16 rw

2 32 Bit Platzhalter (leeres Element) UINT32 rw
2011 0 32 Bit Platzhalter (leeres Element) UINT32 rw
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11.2 PNUs zur Betriebsart Positionieren

In diesem Abschnitt werden die Parameter beschrieben, die fiir die Betriebsart Positionieren
bendtigt werden.

11.2.1 PNU 1000: Data Set Number

Uber diesen Parameter kann der Positionsdatensatz ausgewahlt werden, in den die Uber
PROFIBUS/PROFINET (ibertragenen Daten eingetragen werden. Uber diesen Parameter
besteht grundsatzlich der Zugriff auf alle Positionsdatensatze des Servoreglers. Feldbus-
Datensatze sind haufig als flichtige Datensatze ausgefihrt. Der Positionsdatensatz fir
PROFIBUS/PROFINET ist aber ebenfalls speicherbar und kann auch (ber das
Parametrierprogramm Afag SE-Commander parametriert werden. Dadurch kénnen Parameter
fest vorgegeben werden, die in einer Applikation wahrend des Betriebs nicht geandert werden
muissen. Beispielsweise konnen die Beschleunigungen einmalig eingetragen werden und
mussen dann nicht tGbertragen werden.

Auf die speziellen Positionsdatensatze fur Referenzfahrt oder Tippen kann Uber diesen
Parameter ebenfalls zugegriffen werden. Aufgrund der speziellen Struktur der Datensatze
empfiehlt sich hier aber die Parametrierung Uber das Parametrierprogramm Afag SE-
Commander.

PNU 1000
subindex &
Name ‘ Data Set Number
Datentyp  [UINLERS

Zugriff rw

Einheit -

Wertebereich [y

0..255: Standard-Positionsdatensatze

256: Referenzfahrt Phase O

257: Referenzfahrt Phase 1

258: Referenzfahrt Phase 2

2509: Tippen positiv

260: Tippen negativ

261..265: reserviert

266: Positionsdatensatz PROFIBUS/PROFINET
267: reserviert

PEEETIAV sl 266 (PROFIBUS/PROFINET-Positionssatz)

11.2.2 PNU 1002: Start Set Number

Uber diesen Parameter kann der Positionsdatensatz ausgewahlt werden, der bei einem
Startbefehl zur Positionierung Uber das Control word 1 gestartet wird. Der Servoregler verfugt
Uber 256 speicherbare Standard-Positionsdatensatze. Diese kdnnen Uber 8 Bit eindeutig
ausgewahlt werden. Uber diese 256 Satze hinaus ist nur noch der PROFIBUS/PROFINET-
Positionsdatensatz zum Starten von Interesse. Um die zu Ubertragenden Daten Uber den Bus
so gering wie moglich zu halten, wird der PROFIBUS/PROFINET -Positionsdatensatz unter
dem letzten Index angesprochen. Damit kann Uber den Bus der Positionsdatensatz 255 selbst
nicht gestartet werden.
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PNU 1002

Subindex 0

Name Start Set Number
patentyp  [UINIE

Zugriff rw

Einheit -

WWETRGCI Il O .. 255

0..254: Standard-Positionsdatensatze
255: Positionsdatensatz PROFIBUS/PROFINET

Default-Wert ‘ 255 (PROFIBUS/PROFINET -Positionssatz)

11.2.3 PNU 1001: Position Data

Unter dieser Parameternummer kénnen Parameter des ausgewdahlten Positionsdatensatzes
angesprochen werden. Die Auswahl erfolgt tGber die PNU 1000. Es sind die folgenden
Parameter verfiigbar:

= Zielposition

= Fahrgeschwindigkeit

= Endgeschwindigkeit

= Beschleunigung und Bremsbeschleunigung, jeweils einzeln oder als Kombination fir
beide Beschleunigungen

Die Daten werden so interpretiert, wie sie als physikalische Einheit eingestellt sind. Dazu stellt
die Parametriersoftware Afag SE-Commander ein entsprechendes Fenster zur Verfigung,
siehe Kapitel 8 Physikalische Einheiten.

Unter dieser PNU kénnen auch Parameter z.B. flir das Tippen parametriert werden. Hierzu ist
zuerst die Positionssatznummer entsprechend einzustellen, dann kann z.B. die
Geschwindigkeit beim Tippen Uber die Fahrgeschwindigkeit eingestellt werden.

1001

Position Data

subindex 4
INETLE ‘ Target Position (Zielposition)
Datentyp  [INIEZ

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage

Wertebereich [B
Default-Wert |[6]

Profibus/Profinet DE B SE-Power FS B 01.06.2022 ® V5.2 57-84



Subindex 1

Name Profile Velocity (Fahrgeschwindigkeit)
Datentyp INT32

Zugriff ‘ rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Geschwindigkeit

subindex B
NETGLE ‘ End Velocity (Endgeschwindigkeit)
Datentyp INT32

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Geschwindigkeit

Wertebereich &
Default-Wert [[6]

Subindex 3

Name Acceleration Positioning (Beschleunigungsrampe Positionieren)
Datentyp  [UINLER

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich B
DISEUAN/ sl 10.000 (U/min)/s

Subindex ‘ 4
Name ‘ Deceleration Positioning (Bremsrampe Positionieren)
Datentyp  [UINLED

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Bremsbeschleunigung

Wertebereich
Default-Wert ‘ 10.000 (U/min)/s
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Der Parameter All Accelerations Positioning erlaubt den Zugriff auf Beschleunigungs- und
Bremsrampe. Falls beide Parameter den gleichen Wert haben sollen, muss nur ein Datenwert
Ubertragen werden. Intern wird dieser dann auf beide Beschleunigungen geschrieben. Es ist
Zu beachten, dass beim Lesen immer nur der aktuelle Wert der Beschleunigungsrampe
gelesen wird. Der Anwender hat ggf. selbst sicherzustellen, dass das Lesen eines Wertes
ausreicht. Dies kann z.B. durch einmaliges Lesen und anschlieBendes Zurtickschreiben
dieses Wertes erreicht werden.

Subindex 5

Name All Accelerations Positioning (Beschleunigung und Bremsbeschleunigung
fur Positionieren)

Datentyp ‘ UINT32
Zugriff rw

Einheit Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich &
SEETRNSISN 10.000 (U/min)/s
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11.2.4 PNU 1003: Position Profile Type

Uber diesen Parameter kann die Ruckbegrenzung der Positionsdatensatze zwischen 0 und
einer automatischen Bestimmung umgeschaltet werden. Bei der automatischen Bestimmung
wird die Filterzeit fir die Ruckbegrenzung beim Aufruf des Positionssatzes in Abhangigkeit
von Beschleunigung und Fahrgeschwindigkeit stets neu bestimmt. Dadurch wird die ruckfreie
Zeit bei Anderung dieser Parameter ebenfalls aktualisiert und muss nicht in der Steuerung
berechnet werden. Der ,Aufruf‘ des Positionsdatensatzes unterschiedet sich von dem ,Start*
des Positionsdatensatzes. Der eigentliche Start des Positionsdatensatzes kann durch die
entsprechende Option z.B. bis zum Ende einer aktuell laufenden Positionierung verzogert
werden. Der ,Aufruf‘ bezieht sich hier auf den Zeitpunkt, zu dem das Start-Kommando Uber
den Feldbus ubertragen wird.

Dieser Parameter hat verschiedene Werte, die je nach Ausbaustufe der Firmware einzelne
oder mehrere Positionsdatensétze betreffen.

Subindex O

NETGE Position Profile Type
Datentyp UINT16

Zugriff rw

Einheit -

Wertebereich (ot

0: Ruckfreie Filterzeit fir Positionsdatensatz = 0. Dies wird
einmalig nach Reset bzw. beim Schreiben dieses Parameters
ausgefiihrt. Wenn die ruckfreie Filterzeit anschliel3end verandert
wird (z.B. Uber das Parametrierprogramm), dann bleibt die
Filterzeit bis zum erneuten Schreiben dieses Parameters oder
einem Reset wie eingetragen wirksam.

1 Ruckfreie Filterzeit fUr Positionsdatensatz beim Aufruf
automatisch bestimmen.

Default-Wert [[6]
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11.2.5 PNU 1004: Override Factor

Mit diesem Parameter kann die Fahrgeschwindigkeit einer Positionierung jederzeit verandert
werden. Durch Anderung des Override Faktors beispielsweise auf 50 % wird die
Fahrgeschwindigkeit einer laufenden Paositionierung auf die Halfte reduziert. Dieser Wert ist
nach Reset stets 100 % und kann nicht durch Speichern des Parametersatzes dauerhaft
gesichert werden.

Die Anderung wirkt sich nicht auf die Beschleunigung aus. Diese bleibt unverandert.
Anderungen des Overrides wahrend einer Bremsphase haben damit keine Auswirkung mehr
auf die laufende Positionierung.

Subindex ‘ 0
Name Override Factor
Datentyp UINT16

Zugriff ‘ rw
Einheit ‘ Promille (Wert von 1000 entspricht * 100%)
Wertebereich ‘ 0 .. 2000 (entspricht 0 .. 200%)
DISEUIAW/ sl 1000 (entspricht 100%)

Hinweis: Die Vorgabe des Override-Faktors bei den Sicherheitsparametern muss mit
bertcksichtigt werden. Somit entsprechen 100% der Mastervorgabe Uber PB/PN auch nur
dann 100%, wenn der Override-Faktor bei den Sicherheitsparametern auch auf 100%
eingestellt wurde. Die Eingabe des Override-Faktors tiber den Afag SE-Commander wird nicht
im Servoregler abgespeichert. Dieser Wert betrdgt nach dem Einschalten und nach Reset
immer 100%.

Beispiel : Vorgabe des Override-Faktors bei den Sicherheitsparametern von 100%.
Wenn nun der Master einen Override-Faktor von 30% (entspricht dem Wert 1000)
Ubertragt, entspricht dies z.B. bei einer Geschwindigkeitsvorgabe von 100 mm/s
nicht 200 mm/s sondern 30 mm/s.
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11.2.6 PNU 1005: Software Position Limits

Diese Parameternummer schreibt und liest die Software-Paositionsgrenzen. Diese haben die
Funktion von Software-Endschaltern. Sie sind nur in der Betriebsart Positionieren wirksam.
Wenn die Zielposition hinter den Software-Endschaltern liegt, dann wird die Positionierung
nicht gestartet. Bei entsprechender Parametrierung wird in diesem Fall eine Meldung
ausgelost.

PNU 1005

Name Software Position Limits

Subindex 0

Name ‘ Lower software position limit switch (Unterer Software Endschalter)
patentyp  [INIEZ

Zugriff rw

Einheit Physikalische Einheit Lage

Wertebereich B

Default-Wert ‘ Maximale negative Position

Subindex 1

Name Upper software position limit switch (Oberer Software Endschalter)
Datentyp  |INIEZ

Zugriff
Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage

rw

Wertebereich

Default-Wert ‘ Maximale positive Position
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11.2.7 PNU 1006: Rotary Axis

Mit diesen Parameternummern werden der Rundachsmodus und dessen Grenzen
parametriert. Bei aktiver Rundachse werden Lagesoll- und —istwert auf die Rundachsgrenzen
limitiert. Die obere und untere Grenze “fallen aufeinander”. Beispielsweise sind fiir einen
Rundachsbereich von 1 Umdrehung als untere Grenze 0.0 U und als obere Grenze 1.0 U
einzustellen.

Dieser Modus hat nur Einfluss auf die Sollwertgenerierung in der Betriebsart Positionierung.
Dabei verhindert z.B. der Modus “Feste Drehrichtung positive” nicht Bewegungen in negative
Richtung. Der Lageregler liefert weiterhin Sollwerte in negative Richtung. Die
Sollwertgenerierung in anderen Betriebsarten ist nicht betroffen.

1006
Rotary Axis

subindex &
NETGE ‘ Rotary Axis Mode (Modus Rundachse)

Einheit -

VWETREE LTl O: Inaktiv

1: Kirzester Weg

2: Drehrichtung aus Positionssatz
3: Feste Drehrichtung positiv

4: Feste Drehrichtung negative

subindex M
Name Lower rotary axis limit (Untere Rundachsgrenze)
Datentyp  [INIEZ

Zugriff rw

Einheit  Physikalische Einheit Lage

Wertebereich

Default-Wert ‘ Maximal negative Lage
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Subindex 2

Name Upper rotary axis limit (Obere Rundachsgrenze)
Datentyp INT32

Zugriff ‘ rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage

Maximal positive Lage

11.2.8 PNU 1050: Homing Method
Unter dieser Parameternummer wird die Methode der Referenzfahrt parametriert.

| 1050
Subindex ‘ 0
NETGE Homing Method
Datentyp INT8
Zugriff rw

Einheit -
Wertebereich g
Default-Wert |8

11.2.9 PNU 1051: Home Offset

Unter dieser Parameternummer wird der Abstand der Referenzposition (Nullposition) zu dem
Bezugspunkt einer Referenzfahrt angegeben. Positive Werte verschieben den Nullpunkt in
positiver Richtung vom Bezugspunkt ausgehend. Das nachfolgende Bild zeigt dies anhand
eines Beispiels fur das Ziel ,Endschalter* und den Bezugspunkt Nullimpuls. Die
eingezeichnete Pfeilrichtung gibt auch die Wirkungsrichtung fiir den Offset an.

Bezugs- | Home Offset |
position ! "1 Nullposition
| |
\ o
Erster Nullimpuls X

Endschalter |:|

Abbildung 19: Interpretation des Home Offset
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Die Daten werden so interpretiert, wie sie als physikalische Einheit fir die Lage eingestellt
sind. Dazu stellt die Parametriersoftware Afag SE-Commander ein entsprechendes Fenster
zur Verflgung.

Subindex ‘ 0
Name Home Offset
Datentyp INT32
Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage

Wertebereich (B
Default-Wert |[6]

Hinweis:

Eine Bestimmung des Referenzpunktes bzw. die zusatzliche Verschiebung des
Referenzpunktes Uber den Home Offset erfordern u.U. ein Speichern der entsprechenden
Parameter im EEPROM des Winkelgebers. Dies ist z.B. fur Multiturn-Absolutwertgeber
sinnvoll.

11.2.10 PNU 1060: Thread Speed

Mit diesem Parameter kann die Einrichtdrehzahl verdndert werden. Der Einrichtbetrieb kann
durch einen entsprechenden digitalen Eingang aktiviert bzw. deaktiviert werden. Bei aktivem
Einrichtbetrieb gelten sowohl in der Betriebsart Drehzahlregelung als auch Positionieren
reduzierte Drehzahlgrenzwerte.

Hinweis:

Es wird die Einrichtdrehzahl direkt in Geschwindigkeitseinheiten geschrieben.

Uber das Parametrierprogramm Afag SE-Commander wird diese in prozentualer Abhangigkeit
von der Grenzdrehzahl eingestellt.

Die Parametrierung erfolgt in entsprechender gegenseitiger Abhangigkeit: Das Schreiben der
Einrichtdrehzahl beeinflusst die prozentuale Angabe der Einrichtdrehzahl im
Parametrierprogramm Afag SE-Commander und umgekehrt.

Die Grenzdrehzahl und die Einrichtdrehzahl in % stehen nicht zur Verfiigung.

subindex 4
Name | Thread Speed (Einrichtdrehzahl)
Datentyp  [INIEZ

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Geschwindigkeit

Wertebereich
Default-Wert ‘ 3276 U/min
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11.2.11 PNU 1270: Position control parameters

Mit dieser Parameternummer kénnen Einstellungen des Lagereglers vorgenommen werden.
Der Totbereich beschreibt den Bereich der Regelabweichung, innerhalb dessen der
Lageregler keine StellgréRe (Drehzahlsollwert) erzeugt. Dies kann z.B. bei Antrieben mit
Getriebelose von Vorteil sein.

PNU 1270

Position Control Parameters

Subindex 2

INETE Position error tolerance window (Totbereich Lageregler)
Datentyp  [UINLED

Zugriff rw

Einheit Physikalische Einheit Lage
VVETREE o =11 0,001 U .. 1 U
Default-Wert [ 0KokRS

11.2.12 PNU 1271: Position Window Data

Mit dieser Parameternummer kdnnen Einstellungen vorgenommen werden, die einen Einfluss
auf die Erzeugung der ,Ziel erreicht“-Meldung besitzen. Mit dem ,Fenster wird der Bereich
definiert, innerhalb dessen die ,Ziel erreicht‘-Meldung erzeugt werden kann.

PNU 1271

Position Window Data

Subindex ‘ 0
NETGE ‘ Target Window (Fenster fir Ziel erreicht)
Datentyp  [UINLED

Zugriff ‘ rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage

Wertebereich (g
Default-Wert K]
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11.2.13 PNU 1272: Following Error Data

Mit dieser Parameternummer konnen Einstellungen vorgenommen werden, die den Bereich
fur eine Schleppfehlermeldung betreffen. Hierliber kann ein Positionsfenster definiert werden,
auRRerhalb dessen z.B. eine Warnung erzeugt wird (je nach Parametrierung der Reaktion).

1272

INETE Following Error Data

Subindex ‘ 0
Name Following Error Window (Schleppfehler-Fenster)
Datentyp UINT32

Zugriff ‘ rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage
Wertebereich ‘ OU..101 U
Default-Wert [EsJok

11.2.14 PNU 1273: Position Error Data

Mit dieser Parameternummer konnen Parameter des Positionsfensters modifiziert werden,
aulRerhalb dessen der Servoregler eine parametrierbare Reaktion ausfihrt. Neben dem
Schleppfehler-Fenster kann hiertiber ein zweites Positionsfenster definiert werden, das z.B.
zur Abschaltung des Servoreglers mit Fehlermeldung fuhren kann (je nach Parametrierung
der Reaktion).

1273

Position Error Data

Subindex ‘ 0
INETLE ‘ Position Error Limit (Abschaltgrenze Schleppfehler)
Datentyp  [UINLED

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage
Wertebereich ‘ 0..231-1
Default-Wert  [mEsjol
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11.3 PNUs zur Betriebsart Drehzahlregelung

In diesem Abschnitt werden die Parameter beschrieben, die fir die Betriebsart
Drehzahlregelung bendtigt werden.

11.3.1 PNU 1010: Target Velocity

Uber diesen Parameter wird der Drehzahlsollwert eingestellt. Fur diese Sollwerte ist der feste
Sollwert 1 vorgesehen. In der Betriebsart Drehzahlregelung wird dieser Sollwert auch
automatisch selektiert.

Prinzipiell kann der Feldbus-Sollwert 1 als fester Sollwert auch im Parametersatz gespeichert
werden. Wenn die PROFIBUS/PROFINET-Kommunikation im Parametersatz aktiv ist, wird der
Feldbussollwert immer auf Null gesetzt. Der im Parametersatz gespeicherte Wert wird dadurch
immer Uberschrieben.

Der Wert O fir das PROFIdrive Control word 1 fuhrt ggf. dazu, dass der Feldbussollwert nicht
auf die Rampe gefuhrt wird (Sollwert nicht freigeschaltet). Die Einstellungen des
Sollwertselektors fur Drehzahlregelung muss vorab bei inaktiver PROFIBUS/PROFINET -
Kommunikation erfolgen. Weitere Informationen hierzu sind Kapitel 12 zu enthehmen.

PNU 1010
Subindex 0

Name Target Velocity
Datentyp  |INIEZ

Zugriff rw

Einheit Physikalische Einheit Geschwindigkeit

Wertebereich &
Default-Wert |[6]
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11.3.2 PNU 1011: Accelerations for Velocity Control

Unter dieser Parameternummer konnen die Beschleunigungswerte fir die Betriebsart
Drehzahlregelung parametriert werden. Der Servoregler definiert 4 unterschiedliche
Beschleunigungsrampen. Da in den meisten Anwendungsfallen mehrere Rampen gleich
parametriert werden, steht die folgende Auswahl zur Verfligung:

= Beschleunigung, kombiniert fir positive und negative Drehrichtung
= Bremsbeschleunigung, kombiniert flr positive und negative Drehrichtung

= Kombination fiir Beschleunigung und Bremsbeschleunigung fiir positive und negative
Drehrichtung

Die Daten werden so interpretiert, wie sie als physikalische Einheit eingestellt sind. Dazu stellt
die Parametriersoftware Afag SE-Commander ein entsprechendes Fenster zur Verfligung,
siehe Kapitel 8.

Der Parameter mit dem Subindex 0 und 1 erlaubt den Zugriff auf die Beschleunigung fur jeweils
beide Drehrichtungen. Intern wird dieser immer auf die Beschleunigungen fiir beide
Drehrichtungen geschrieben. Es ist zu beachten, dass beim Lesen immer nur der aktuelle Wert
der Beschleunigungsrampe fir positive Drehrichtung gelesen wird. Der Anwender hat ggf.
selbst sicherzustellen, dass das Lesen eines Wertes ausreicht. Dies kann z.B. durch
einmaliges Lesen und anschlieRendes Zuriickschreiben dieses Wertes erreicht werden.

PNU 1011

Name Accelerations for Velocity Control

Subindex 0

NETGE Acceleration Velocity Control (Beschleunigungsrampe Drehzahlregelung)
Datentyp  [UINLED

Zugriff

rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich
Default-Wert ‘ 14.100 (U/min)/s

Subindex 1

NETGE ‘ Deceleration Velocity Control (Bremsrampe Drehzahlregelung)
Datentyp  [UINLER

Zugriff

rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich g
SEENTEIVE 14.100 (U/min)/s
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Der Parameter All Accelerations Velocity Control erlaubt den Zugriff auf Beschleunigungs-
und Bremsrampe fir beide Drehrichtungen. Falls alle 4 Parameter den gleichen Wert haben
sollen, muss nur ein Datenwert Ubertragen werden. Intern wird dieser dann auf alle vier
Beschleunigungen geschrieben. Es ist zu beachten, dass beim Lesen immer nur der aktuelle
Wert der Beschleunigungsrampe fur positive Drehrichtung gelesen wird. Der Anwender hat
gof. selbst sicherzustellen, dass das Lesen eines Wertes ausreicht. Dies kann z.B. durch
einmaliges Lesen und anschliel3endes Zuriickschreiben dieses Wertes erreicht werden.

Subindex 2

Name All Accelerations Velocity Control (Beschleunigung und
Bremsbeschleunigung fur Drehzahlregelung)

Datentyp ‘ UINT32
Zugriff rw

Einheit Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich &
SEEIRNSISN 14.100 (U/min)/s

11.4 PNUs fur verschiedene Betriebsarten

In diesem Abschnitt werden die Parameter beschrieben, die keiner speziellen Betriebsart
zuzuordnen sind. Sie besitzen in verschiedenen Betriebsarten Glltigkeit.

11.4.1 PNU 1040: Jogging

Unter dieser Parameternummer kann auf die beiden Geschwindigkeiten und alle vier
Beschleunigungswerte fiir das Tippen in vereinfachter Form zugegriffen werden. Im zyklischen
Datentelegramm missen auf diese Weise weniger Daten Ubertragen werden. Intern werden
aber jeweils alle Parameter geschrieben.

Der Parameter fur die Tippgeschwindigkeiten hat die Eigenschaften, dass dieser unmittelbar
wirksam wird. Damit wirkt sich eine Anderung auch aus, wenn Tippen bereits aktiv ist.

PNU 1040

INETLE Jogging

Subindex ‘ 0
NETGE ‘ Symmetrical Jogging Velocity (Tippgeschwindigkeiten, symmetrisch)
Datentyp  [INIEZ

Zugriff rw
Der Lesezugriff liefert den Wert der Geschwindigkeit in positiver Richtung

Einheit ‘ Physikalische Einheit Geschwindigkeit

Wertebereich &
BEIEUIANEIEEE 100 U/min
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Subindex 1
Name Symmetrical Jogging Accelerations (Tippbeschleunigungen, symmetrisch)
Datentyp INT32

Zugriff rw
Der Lesezugriff liefert den Wert der Beschleunigung in positiver Richtung

Einheit Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich &
SEEIRNSISN 1.000 (U/min)/s

11.4.2 PNU 1041: Jogging Positive

Unter dieser Parameternummer werden die Parameter fiir das Tippen in positiver Richtung
(TIPPO) detaillierter parametriert. Je nach Applikation kann auf diese Weise auch gezielt ein
Parameter gedndert werden.

Der Parameter fur die Tippgeschwindigkeit hat die Eigenschaften, dass dieser unmittelbar
wirksam wird. Damit wirkt sich eine Anderung auch aus, wenn Tippen in positiver Richtung
bereits aktiv ist.

PNU 1041
Jogging Positive

subindex [
NETGE ‘ Jogging Velocity Positive (Tippgeschwindigkeit positiv)
Datentyp  [NIEZ

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Geschwindigkeit

Wertebereich (g

subindex |
Name ‘ Jogging Acceleration Positive (Beschleunigung fur Tippen positiv)
Datentyp  [UINIER

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich &
DISEUIR/Iaml 1.000 (U/min)/s
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Subindex 2

Name Jogging Deceleration Positive (Bremsbeschleunigung flr Tippen positiv)
Datentyp UINT32

Zugriff ‘ rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich B
DISEUIR/Iaml 1.000 (U/min)/s

subindex B

NETGLE Symmetrical Jogging Accelerations Positive (Beschleunigungen flr
Tippen in positiver Richtung, symmetrisch)

Datentyp UINT32

Zugriff rw
Der Lesezugriff liefert den Wert der Beschleunigung

Einheit Physikalische Einheit Beschleunigung

Wertebereich &
Default-Wert ‘ 1.000 (U/min)/s

11.4.3 PNU 1042: Jogging Negative

Unter dieser Parameternummer werden die Parameter fir das Tippen in negativer Richtung
(TIPP1) detaillierter parametriert. Je nach Applikation kann auf diese Weise auch gezielt ein
Parameter gedndert werden.

Der Parameter fur die Tippgeschwindigkeit hat die Eigenschaften, dass dieser unmittelbar
wirksam wird. Damit wirkt sich eine Anderung auch aus, wenn Tippen in negativer Richtung
bereits aktiv ist.

PNU 1042
Jogging Negative

Subindex ‘ 0
Name ‘ Jogging Velocity Positive (Tippgeschwindigkeit negativ)
Datentyp ‘ INT32

Zugriff rw

Einheit ‘ Physikalische Einheit Geschwindigkeit

Wertebereich
Default-Wert ‘ 100 U/min
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Subindex
Name
Datentyp
Zugriff
Einheit

Wertebereich

Default-Wert

Subindex
Name
Datentyp
Zugriff
Einheit

Wertebereich

Default-Wert

Subindex
NETE

Datentyp
Zugriff

Einheit
Wertebereich
Default-Wert

1
Jogging Acceleration Negative (Beschleunigung fur Tippen negativ)
UINT32

rw

‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

1.000 (U/min)/s

2
‘ Jogging Deceleration Negative (Bremsbeschleunigung fir Tippen negativ)
UINT32

rw

‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

1.000 (U/min)/s

3

Symmetrical Jogging Accelerations Negative (Beschleunigungen fir
Tippen in negativer Richtung, symmetrisch)

| UINT32

Rw
Der Lesezugriff liefert den Wert der Beschleunigung

‘ Physikalische Einheit Beschleunigung

| 1.000 (Uimin)/s
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11.5 Istwerte

In diesem Abschnitt werden die Istwerte aufgelistet, die Uber Parameternummern gelesen

werden kénnen.
11.5.1 PNU 1100: Position Actual Value

Uber diesen Parameter wird der Lageistwert zurlickgegeben. Dieser ist in der fir
PROFIBUS/PROFINET eingestellten physikalischen Einheit skaliert. Bei der Berechnung des
Lageistwertes kann es zu Fehlern kommen, da die interne Lage des Servoreglers einen
grolReren darstellbaren Wertebereich besitzt, als tbertragen werden kann. Dies hangt aber
von den eingestellten physikalischen Einheiten sowie dem Getriebefaktor und der

Vorschubkonstante ab. Setzen Sie sich ggf. mit dem technischen Support in Verbindung.

PNU 1100

Subindex 0

NELE] ‘ Position Actual Value

patentyp  [INIEZ

Zugriff ro

Einheit Physikalische Einheit Lage

Wertebereich B

Default-Wert g

11.5.2 PNU 1101: Velocity Actual Value

Uber diesen Parameter wird der Drehzahlistwert zuriickgegeben. Dieser ist in der fiir

PROFIBUS/PROFINET eingestellten physikalischen Einheit skaliert.

Subindex O

Name ‘ Velocity Actual Value

patentyp  [INIEZ

Zugriff ro

Einheit ‘ Physikalische Einheit Geschwindigkeit

Wertebereich B

Default-Wert g
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11.5.3 PNU 1102: Current Actual Value

Uber diesen Parameter wird der Wirkstrom-Istwert gelesen. Dieser wird in Promille bezogen
auf den Motornennstrom zuriickgegeben.

Subindex ‘ 0
Name Current Actual Value
Datentyp INT32

Zugriff ro

Einheit ‘ Promille bezogen auf den Motornennstrom

Wertebereich (B
Default-Wert B

11.5.4 PNU 1110: Sampling Positions

Diese Parameternummern liefern die Positionen, die auf der steigenden bzw. fallenden Flanke
des so genannten Sample-Eingangs gespeichert wurden. Uber das Parametrierprogramm
Afag SE-Commander kann im Fenster ,Parameter - 10s - Digitale Eingange“ der Eingang DIN9
fur diesen Zweck parametriert werden.

PNU 1110

NETGE Sampling Positions

Subindex o

NETGE Sampling Position Rising Edge (Gespeicherte Istposition auf steigender
Flanke)

Datentyp  [INIEZ
Zugriff ‘ ro

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage

Wertebereich (g
Default-Wert B

Subindex 1

NETGE Sampling Position Falling Edge (Gespeicherte Istposition auf fallender
Flanke)

Datentyp ‘ INT32

Zugriff ro

Einheit ‘ Physikalische Einheit Lage

Wertebereich &
Default-Wert g
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11.5.5 PNU 1141: Digital Inputs

Uber diesen Parameter wird der Zustand der digitalen Eingange gelesen. Die verfligharen
digitalen Eingdnge hangen von der Parametrierung des Servoreglers bzw. durch optionale

Technologiemodule ab.

1141
Subindex 0
INETE ‘ Digital Inputs
Datentyp ‘ UINT32
Zugriff ro
Einheit -
WWERELEIEIH M Bitbelegung:
Bit O: reserviert (= 0)
Bit 1: DIN O (Positionsselektor Bit 0)
Bit 2: DIN 1 (Positionsselektor Bit 1)
Bit 3: DIN 2 (Positionsselektor Bit 2)
Bit 4: DIN 3 (Positionsselektor Bit 3)
Bit 5: DIN 4 (digitale Endstufenfreigabe)
Bit 6: DIN 5 (digitale Reglerfreigabe)
Bit 7: DIN 6 (Endschalter O links = negative Drehrichtung)
Bit 8: DIN 7 (Endschalter 1 rechts = positive Drehrichtung)
Bit 9: DIN 8 (Referenzschalter)
Bit 10: DIN 9 (Start-Eingang und Sample-Eingang)
Bit 11: DIN 10 (optionaler dig. Eingang statt DOUT 2)
Bit 12: DIN 11 (optionaler dig. Eingang statt DOUT 3)
Bit 13..20: DIN 0..7 vom optionalen Technologiemodul ,SE-Power 10
Interface” in Steckplatz 1
Bit 21.: DIN_AIN 1 (optionaler dig. Eingang statt analogem
Eingang 1, Start Referenzfahrt)
Bit 22: DIN_AIN 2 (optionaler dig. Eingang statt analogem
Eingang 2, Einrichtbetrieb active low)
Bit 23..30: DIN 0..7 vom optionalen Technologiemodul ,SE-Power 10
Interface® in Steckplatz 2
Bit 31: reserviert
Default-Wert &

76-84

Profibus/Profinet DE B SE-Power FS B 01.06.2022 ® V5.2




O afag

11.6 Parameter fur den Telegrammaufbau

Aufgrund bestimmter technischer Anforderungen kdénnen einige Parameter im
Speicherbereich des Masters nicht auf jeder beliebigen Adresse liegen. Weiterhin kénnen
verschiedene Telegramme unterschiedliche L&ngen aufweisen, wobei trotzdem jedes Mal die
gleiche Zahl von Daten ubertragen wird. Daher sind Parameter definiert, um z.B. Liicken fillen
zu kénnen

11.6.1 PNU 2000: PKW Access

Diese Parameternummer muss in einem Telegramm eingetragen werden, um wahrend der
Laufzeit einen variablen Zugriff auf verschiedene Parameter durchfiihren zu kénnen. In den
Empfangs- und Antworttelegrammen ist nur maximal ein Zugriff realisierbar. Dies muss vom
Anwender entsprechend parametriert werden. Der Anwender hat sicherzustellen, dass in allen
verwendeten Empfangs- und Antworttelegrammen dies eingetragen ist.

Der Begriff PKW resultiert aus Parameter-Kennung-Wert, wie er in einer friilheren Version der
PROFIdrive Norm festgelegt ist. Dort war aber der Wertebereich fir die Parameternummer
eingeschrankt. Hier ist der Zugriff auf hdhere Parameternummern ausgeweitet.

PNU

Subindex

NETGE ‘ PKW Access (herstellerspezifischer PKW-Zugriff)
Datentyp | 2 * UINT32 (8 Byte)

Zugriff

Einheit
Wertebereich : | Zugriffsart:

0x00: Kein Zugriff
0x41: Lesezugriff

0x42: Schreibzugriff
Ubrige Werte: reserviert

Parameternummer oder CAN-Objekte (Achtung : CAN
Factor-Group beachten und CAN-Objekt in Hexadezimal-
Format angeben)

Subindex
Daten

Default-Wert
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11.6.2 PNU 2010: Placeholder

Diese Parameter erlauben das Auffillen von Parametern. Auf diese Weise kénnen
Datenbereiche (z.B. Datenbausteine) so angelegt werden, dass Parameter von einer Lange
mit 2 Byte oder 4 Byte auf geraden Speicheradressen liegen.

2010
Placeholder

Subindex ‘ 0
Name 8 Bit
Datentyp UINT8
Zugriff rw
Einheit -
Wertebereich g
Default-Wert 4]

Subindex 1
Name 16 Bit

Einheit -
Wertebereich g
Default-Wert [[6]

Subindex

Name

Datentyp

Zugriff
Einheit

Wertebereich

Default-Wert
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11.6.3 PNU 2011: Element O

Dieser Parameter verhdlt sich identisch zum Parameter mit der PNU 2010 2. Der Unterschied
besteht darin, dass dieser im Telegrammeditor des Afag SE-Commander nicht dargestellt wird,
wenn dieser am Ende eines Telegramms eingetragen wird. Die Anzahl der Eintrage in einem
Telegramm ist fest auf 10 begrenzt. Nicht benétigte Eintrage erhalten daher diese PNU.

Subindex

NETlE

Datentyp

Zugriff
Einheit

Wertebereich
Default-Wert

11.7 Parameter fir verschieden Zwecke

Dieser Abschnitt enthalt Parameter, die keiner speziellen Funktionsgruppe zugeordnet
werden.

11.7.1 PNU 1600: Last Error Code

Unter dieser Parameternummer wird der zuletzt ausgeltste Fehler ausgegeben.

PNU 1600

Subindex 0

NETGE Last Error Code (Nummer des zuletzt ausgeldsten Fehlers)
Datentyp UINT16

Zugriff ro

Einheit -

Wertebereich Bit 0..3: | Unterfehlernummer (0..9)

Bit 4..15: | Hauptfehlernummer (1..96)

Default-Wert -
Wenn kein Fehler vorliegt, liefert die PNU ,,0“ und ist damit ungultig
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11.7.2 PNU 1510: CAM Control

Mit dieser Parameternummer werden Kurvenscheiben oder Achsfehlerkompensationen
aktiviert oder deaktiviert. Die entsprechende Tabelle der Kurvenscheibe oder
Achsfehlerkompensation muss zuvor mit dem Parametrierprogramm Afag SE-Commander
zum Servoregler tbertragen worden sein.

PNU 1510
NETlE CAM Control

Subindex 0

Name Control CAM disks (Steuerung von Kurvenscheiben)
Datentyp  [UINLED

Zugriff rw

Einheit -

WWETRGCL Il Bit 0..7: Nummer der ausgewahlten Kurvenscheibe
Bit 16 : Aktivierung (1) oder Deaktivierung (0) einer Kurvenscheibe

Default-Wert [[6]

Subindex 1

NETGE Control axis error compensation (Steuerung von
Achsfehlerkompensationen)

Datentyp UINT32
Zugriff rw
Einheit -

WWETREEIEET M Bit 0..7: Nummer der ausgewahlten Achsfehlerkompensation

Bit 16 : Aktivierung (1) oder Deaktivierung (0) einer
Achsfehlerkompensation

Default-Wert ‘ 0
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12 Betriebsarten

12.1 Ubersicht
Die Servoregler der Geratefamilie SE-Power verfiigen tber 3 Basisbetriebsarten:

= Positionieren
= Drehzahlregelung

= Drehmomentregelung

Innerhalb der Betriebsarten ergibt sich unterschiedliches Verhalten durch verschieden
parametrierbare Sollwertselektoren. In der Betriebsart Positionieren gibt es zusétzlich noch
verschiedene Modi, z.B. fir Punkt-zu-Punkt Positionieren oder taktsynchronen Betrieb.

PROFIdrive definiert sog. Application classes. Diese konnen uber eine entsprechende
Parameternummer eingestellt werden. Zur Vereinfachung der Handhabung wird die
Betriebsart an die zyklischen Empfangstelegramme gebunden. Vergleichbar mit der
PROFIdrive-Spezifikation werden zunéchst die folgenden Betriebsarten mit den
entsprechenden Empfangstelegrammen unterstitzt:

Betriebsart Empfangstelegramm Kennung
Positionieren 0 OXEO
Drehzahlregelung 1 OxE1l

Weitere Betriebsarten lassen sich derzeit nicht anwahlen.

12.2 Parameter

Die Betriebsart wird standig Uber die verwendeten Empfangstelegramme Uberwacht bzw.
ausgewahlt. Der Vorgang zum Wechseln der Betriebsart bendtigt mehrere Zyklen einer
internen Funktion. Daher ist eine herstellerspezifische Parameternummer definiert, um die
aktuelle Betriebsart lesen zu kénnen.

12.2.1 PNU 1500: Operating Mode

Dieser herstellerspezifische Parameter erlaubt das Setzen/Lesen der Betriebsart. Die
Betriebsart wird unabhé&ngig von den Sollwertselektoren bedient. Weitere Besonderheiten sind
entsprechenden Kapiteln zu entnehmen.

Subindex ‘ 0
Name ‘ Operating Mode
Datentyp ‘ UINTS8

Zugriff rw

Einheit -

WWETRCI Il 0xX08: Drehzahlregelung
0x10: Positionieren

Default-Wert g
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12.3 Betriebsart Positionieren

PROFIdrive legt einige spezielle Eigenschaften fur das Verhalten in der Betriebsart
Positionieren fest. Dazu sind die Bedeutungen der entsprechenden Bits im Control word 1
definiert. Eine durch den Slave gesteuerte Referenzfahrt wird beispielsweise durch ein Bit
gestartet. Im Folgenden wird auf einige Eigenschaften explizit hingewiesen:

= Alle globalen Optionen fiir die Referenzfahrt sind auch beim Start einer Referenzfahrt
Uber das PROFIdrive Control word 1 gtiltig. Eine optionale Anschlusspositionierung auf
die Nullposition wird ausgefuhrt.

= Der Start einer Positionierung erfolgt aufgrund einer herstellerspezifischen
Implementierung nur auf eine steigende Flanke des entsprechenden Bits im Control
word 1.

= Der Start einer Positionierung erfolgt auch, wenn vorher keine erfolgreiche
Referenzfahrt ausgefuhrt wurde.

Es sind weiterhin herstellerspezifische Bits im Control word 1 definiert, um optional relative
oder absolute Positionierungen durchfiihren zu kénnen.

= Unterscheidung zwischen absoluter und relativer Positionierung.

= Festlegung, ob beim Start einer Positionierung eine ggf. laufende Positionierung
unterbrochen werden soll oder ob die zu startende Positionierung unmittelbar an die
laufende Positionierung angehangt wird.

In manchen Anwendungen soll eine liickenlose Folge von Fahrauftragen ausgeftihrt werden,
siehe Abbildung 20. Dies kann auf zwei verschiedenen Wegen erreicht werden:

= Unterbrechen der laufenden Positionierung

= Starten einer Anschlusspositionierung, wobei fir den ersten Fahrauftrag die
Endgeschwindigkeit gleich der Fahrgeschwindigkeit ist.

Der zweite Fall ist anzuwenden, wenn die zweite Positionierung an einer bestimmten Position
starten soll.

A Velocity

v,— ----

| >
t, t, t, Time

Abbildung 20: Liickenlose Folge von Fahrauftragen
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12.4 Betriebsart Drehzahlregelung

PROFIdrive legt einige spezielle Eigenschaften fur die Behandlung des Sollwertes fest. Dazu
sind die Bedeutungen der entsprechenden Bits im Control word 1 definiert. Beispielsweise
kann der Sollwert deaktiviert werden oder die Sollwertrampe angehalten (,eingefroren®)
werden. Zur Umsetzung dieser Anforderungen ist daher einiges zu beachten:

= |Im Sollwertselektor wird bei Aktivierung der PROFIBUS/PROFINET-Kommunikation
beim Addierer der feste Sollwert 1 aktiviert. Wenn die Reglerfreigabelogik auf DIn5 und
Profibus oder DIn5 und Profinet eingestellt ist, dann wird dieser Selektor in Afag SE-
Commander auch mit PROFIBUS/PROFINET bezeichnet.

=  Wenn der Sollwert fur die Sollwertrampe durch das PROFIdrive Control word 1 gesperrt
ist, dann ist im Addierer kein Sollwert aktiviert (in Afag SE-Commander ist kein
Kontrollkastchen markiert).
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