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1 Vorwort

1.1 Hinweise zur Dokumentation

Zielgruppe

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

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

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

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

Disclaimer

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

Wir behalten uns das Recht vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankiindigung zu berarbeiten und zu
andern.

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

Marken

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

Patente

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

EtherCAT.

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

Copyright

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland.

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

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

EJ7411 Version: 1.3 5
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1.2 Sicherheitshinweise

Sicherheitsbestimmungen

Beachten Sie die folgenden Sicherheitshinweise und Erklarungen!

Produktspezifische Sicherheitshinweise finden Sie auf den folgenden Seiten oder in den Bereichen Montage,
Verdrahtung, Inbetriebnahme usw.

Haftungsausschluss

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

Qualifikation des Personals

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

Erklarung der Hinweise

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

A GEFAHR

Akute Verletzungsgefahr!

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

Verletzungsgefahr!

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

A VORSICHT

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

HINWEIS

Schadigung von Umwelt/Geraten oder Datenverlust

Wenn dieser Hinweis nicht beachtet wird, kdnnen Umweltschaden, Geratebeschadigungen oder
Datenverlust entstehen.

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

Version: 1.3 EJ7411
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1.3 BestimmungsgemaRe Verwendung

Vorsicht Verletzungsgefahr!

Eine Verwendung der EJ-Komponenten, die Uber die im Folgenden beschriebene bestimmungsgemalie
Verwendung hinausgeht, ist nicht zulassig!

1.4 Signal-Distribution-Board

Signal-Distribution-Board

Stellen Sie sicher, dass die EtherCAT-Steckmodule nur auf einem Signal-Distribution-Board eingesetzt
werden, welches entsprechend des Design Guide entwickelt und gefertigt wurde.

1.5 Ausgabestande der Dokumentation

Version [Kommentar

1.3 » Kapitel Hinweis Lastspannungsversorgung hinzugefugt
» Update Struktur

1.2 » Update Kapitel Technische Daten

1.1 » Update Kapitel Technische Daten

» Update Kapitel Kontaktbelegung

» Update Struktur
1.0 * 1. Veroffentlichung EJ7411

EJ7411 Version: 1.3 7
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1.6 Wegweiser durch die Dokumentation

HINWEIS

Weitere Bestandteile der Dokumentation

Diese Dokumentation beschreibt geratespezifische Inhalte. Sie ist Bestandteil des modular
aufgebauten Dokumentationskonzepts fir Beckhoff I/O-Komponenten. Fir den Einsatz und
sicheren Betrieb des in dieser Dokumentation beschriebenen Gerates / der in dieser
Dokumentation beschriebenen Gerate werden zusatzliche, produktibergreifende
Beschreibungen bendtigt, die der folgenden Tabelle zu entnehmen sind.

Titel

Beschreibung

EtherCAT System-Dokumentation (PDF)

» Systemibersicht

» EtherCAT-Grundlagen

» Kabel-Redundanz

* Hot Connect

» Konfiguration von EtherCAT-Geraten

Design Guide EJ8xxx -
Signal-Distribution-Board fiir

Standard EtherCAT-Steckmodule (PDF)

Hinweise zum Design eines EJ-Distribution-Boards fur
Standard EtherCAT-Steckmodule

» Anforderungen an das Signal-Distribution-Board
» Montagerichtlinie fur die Leiterplatte

* Modul Platzierung

* Routing-Richtlinie

Infrastruktur fiir EtherCAT/Ethernet (PDF)

Technische Empfehlungen und Hinweise zur Auslegung,
Ausfertigung und Prifung

Software-Deklarationen 1/O (PDF)

Open-Source-Software-Deklarationen fiir
Beckhoff-1/0O-Komponenten

Die Dokumentationen kénnen auf der Beckhoff-Homepage (www.beckhoff.com) eingesehen und

heruntergeladen werden Uber:

» den Bereich ,Dokumentation und Downloads® der jeweiligen Produktseite,

« den Downloadfinder,

» das Beckhoff Information System.

Version: 1.3 EJ7411
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1.7 Kennzeichnung von EtherCAT-Steckmodulen

Bezeichnung
Beckhoff EtherCAT-Steckmodule verfligen Uber eine 14-stellige technische Bezeichnung, die sich wie folgt
zusammensetzt (z. B. EJ1008-0000-0017):
* Bestellbezeichnung:
o Familienschlissel: EJ

o Produktbezeichnung: Die erste Stelle der Produktbezeichnung dient der Zuordnung zu einer
Produktgruppe (z. B. EJ2xxx = Digital - Ausgangsmodul)

o Versionsnummer: Die vierstellige Versionsnummer kennzeichnet verschiedene Produktvarianten
* Revisionsnummer:
Sie wird bei Anderungen am Produkt hochgezahlt.

Die Bestellbezeichnung und Revisionsnummer werden auf der Seite der EtherCAT-Steckmodule
aufgebracht, siehe folgende Abbildung (A und B).

BECKHOFF

Automation GmbH & Co. KG / D-33415 Verl - Huelshor stweg 20

A EJ1008-0000

Made in Germany / www beckhoff

CE /i

Abb. 1: Bestellbezeichnung (A), Revisionsnummer (B) und Seriennummer (C) am Beispiel EJ1008

Produktgruppe Beispiel
Produktbezeichnung Version Revision

EtherCAT-Koppler EJ1101 -0022 -0016

EJ110x (Koppler mit externen Steckern, Netzteil und optionalen ID-
Switchen)

Digital-Eingangs-Module |EJ1008 -0000 -0017

EJ1xxx 8-kanalig (Grundtyp)

Digital-Ausgangs-Module |EJ2521 -0224 -0016

EJ2xxx 1-kanalig (2 x 24 V Ausgange)

Analog-Eingangs-Module |EJ3318 -0000 -0017

EJ3xxx 8-kanaliges Thermoelement (Grundtyp)

Analog-Ausgangs-Module |[EJ1434 -0000 -0019

EJ4xxx 4-kanalig (Grundtyp)

Sonderfunktions-Module |EJ6224 -0090 -0016

EJ5xxx, EJBxxx 10-Link-Master (mit TwinSAFE SC)

Motor-Module EJ7211 -9414 -0029

EJ7xxx Servomotorendstufe (mit OCT, STO und TwinSAFE SC)

EJ7411 Version: 1.3 9
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Hinweise

 die oben genannten Elemente ergeben die technische Bezeichnung, im Folgenden wird das Beispiel
EJ1008-0000-0017 verwendet.

» Davon ist EJ1008-0000 die Bestellbezeichnung, umgangssprachlich bei ,-0000“ dann oft nur EJ1008
genannt.

» Die Revision -0017 gibt den technischen Fortschritt wie z. B. Feature-Erweiterung in Bezug auf die
EtherCAT-Kommunikation wieder und wird von Beckhoff verwaltet.
Prinzipiell kann ein Gerat mit hdherer Revision ein Gerat mit niedrigerer Revision ersetzen, wenn nicht
anders z. B. in der Dokumentation angegeben.
Jeder Revision zugehorig und gleichbedeutend ist Ublicherweise eine Beschreibung (ESI, EtherCAT
Slave Information) in Form einer XML-Datei, die zum Download auf der Beckhoff Webseite bereitsteht.
Die Revision wird auf der Seite der EtherCAT-Steckmodule aufgebracht, siehe folgende Abbildung.

* Produktbezeichnung, Version und Revision werden als dezimale Zahlen gelesen, auch wenn sie
technisch hexadezimal gespeichert werden.

Seriennummer

Die 8-stellige Seriennummer ist auf dem EtherCAT-Steckmodul auf der Seite aufgedruckt (s. folgende Abb.
C). Diese Seriennummer gibt den Bauzustand im Auslieferungszustand an und kennzeichnet somit eine
ganze Produktions-Charge, unterscheidet aber nicht die Module einer Charge.

BECKHOFF

Automation GmbH & Co. KG / D-33415 Ver| - Huel shor stweg 20

A EJ1008-0000

Abb. 2: Bestellbezeichnung (A), Revisionsnummer (B) und Seriennummer (C) am Beispiel EJ1008

Seriennummer Beispiel Seriennummer: 08 15 08 16
KK - Produktionswoche (Kalenderwoche) 08 - Produktionswoche 08

YY - Produktionsjahr 15 - Produktionsjahr 2015

FF - Firmware-Stand 08 - Firmware-Stand 08

HH - Hardware-Stand 16 - Hardware-Stand 16

10 Version: 1.3 EJ7411


https://download.beckhoff.com/download/configuration-files/io/ethercat/xml-device-description/Beckhoff_EtherCAT_XML.zip

BEGKHOFF Vorwort

1.71 Beckhoff Identification Code (BIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird vermehrt auf Beckhoff Produkten zur eindeutigen
Identitatsbestimmung des Produkts aufgebracht. Der BIC ist als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema
ECC200) dargestellt, der Inhalt orientiert sich am ANSI-Standard MH10.8.2-2016.

BECKHOFF

Autormation GrmbH L Co K

EJ1008- 0000

Made in Gerrmany | wiww beckhoff com

ce M

Abb. 3: BIC als Data Matrix Code (DMC, Code-Schema ECC200)

Die Einflhrung des BIC erfolgt schrittweise Uber alle Produktgruppen hinweg.
Er ist je nach Produkt an folgenden Stellen zu finden:

« auf der Verpackungseinheit
« direkt auf dem Produkt (bei ausreichendem Platz)
+ auf Verpackungseinheit und Produkt

Der BIC ist maschinenlesbar und enthalt Informationen, die auch kundenseitig fur Handling und
Produktverwaltung genutzt werden kénnen.

Jede Information ist anhand des so genannten Datenidentifikators (ANSI MH10.8.2-2016) eindeutig
identifizierbar. Dem Datenidentifikator folgt eine Zeichenkette. Beide zusammen haben eine maximale Lange
gemal nachstehender Tabelle. Sind die Informationen kiirzer, werden sie durch Leerzeichen ersetzt. Die
Daten unter den Positionen 1-4 sind immer vorhanden.

Folgende Informationen sind enthalten:

EJ7411 Version: 1.3 1
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Pos-Nr. |Art der Information |Erklarung Daten - Anzahl Stellen |Beispiel
identifika- |inkl. Datenidenti-
tor fikator
1 Beckhoff Beckhoff Artikelnummer |1P 8 1P072222
Artikelnummer
2 Beckhoff Traceability |Eindeutige S 12 SBTNk4p562d7
Number (BTN) Seriennummer, Hinweis

S. U.

3 Artikelbezeichnung Beckhoff 1K 32 1KEL1809
Artikelbezeichnung, z. B.
EL1008

4 Menge Menge in Q 6 Q1
Verpackungseinheit,
z.B.1,10...

5 Chargennummer Optional: Produktionsjahr |2P 14 2P4015031800
und -woche 16

6 ID-/Seriennummer Optional: vorheriges 518 12 515678294104
Seriennummer-System,
z. B. bei Safety-Produkten
oder kalibrierten Klemmen

7 Variante Optional: 30P 32 30PF971,
Produktvarianten-Nummer 2*K183
auf Basis von
Standardprodukten

Weitere Informationsarten und Datenidentifikatoren werden von Beckhoff verwendet und dienen internen
Prozessen.

Aufbau des BICs

Beispiel einer zusammengesetzten Information aus den Positionen 1 - 4 und dem o. a. Beispielwert in
Positio 6. Die Datenidentifikatoren sind in Fettschrift hervorgehoben:

1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 51S678294
Entsprechend als DMC:

Abb. 4: Beispiel-DMC 1P072222SBTNk4p562d71KEL1809 Q1 51S678294

BTN

Ein wichtiger Bestandteil des BICs ist die Beckhoff Traceability Number (BTN, Pos.-Nr. 2). Die BTN ist eine
eindeutige, aus acht Zeichen bestehende Seriennummer, die langfristig alle anderen Seriennummern-
Systeme bei Beckhoff ersetzen wird (z. B. Bezeichnungen der Chargen auf IO-Komponenten, bisheriger
Seriennummernkreis fur Safety-Produkte, etc.). Die BTN wird ebenfalls schrittweise eingefiihrt, somit kann
es vorkommen, dass die BTN noch nicht im BIC codiert ist.

Diese Information wurde sorgfaltig erstellt. Das beschriebene Verfahren wird jedoch standig
weiterentwickelt. Wir behalten uns das Recht vor, Verfahren und Dokumentation jederzeit und ohne
Ankundigung zu Uberarbeiten und zu &ndern. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen in
dieser Information kénnen keine Anspriiche auf Anderung geltend gemacht werden.

12 Version: 1.3 EJ7411
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1.7.2 Elektronischer Zugriff auf den BIC (eBIC)

Elektronischer BIC (eBIC)

Der Beckhoff Identification Code (BIC) wird auf Beckhoff Produkten auf3en sichtbar aufgebracht. Er soll wo
mdglich, auch elektronisch auslesbar sein.

Fir die elektronische Auslesung ist die Schnittstelle entscheidend, Uber die das Produkt elektronisch
angesprochen werden kann.

K-Bus Gerite (IP20, IP67)

Fir diese Gerate sind derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.

EtherCAT-Gerate (P20, IP67)

Alle Beckhoff EtherCAT-Gerate haben ein sogenanntes ESI-EEPROM, dass die EtherCAT-Identitat mit der
Revision beinhaltet. Darin wird die EtherCAT-Slave-Information gespeichert, umgangssprachlich auch als
ESI/XML-Konfigurationsdatei fiir den EtherCAT-Master bekannt. Zu den Zusammenhangen siehe die

entsprechenden Kapitel im EtherCAT-Systemhandbuch (Link).

In das ESI-EEPROM wird auch die eBIC gespeichert. Die Einfuhrung des eBIC in die Beckhoff 1O
Produktion (Klemmen, Box-Module) erfolgt ab 2020; mit einer weitgehenden Umsetzung ist in 2021 zu
rechnen.

Anwenderseitig ist die eBIC (wenn vorhanden) wie folgt elektronisch zuganglich:
» Bei allen EtherCAT-Geraten kann der EtherCAT Master (TwinCAT) den eBIC aus dem ESI-EEPROM
auslesen
o Ab TwinCAT 3.1 build 4024.11 kann der eBIC im Online-View angezeigt werden.

o Dazu unter
EtherCAT — Erweiterte Einstellungen — Diagnose das Kontrollkastchen ,Show Beckhoff
Identification Code (BIC)* aktivieren:

TwinCAT Project30 & X
General  Adapter EPeCAT | Online | CoE - Oniine
Advanced Settings
Netld 169.254.124.140.2.1 Advanced Settings.
State Machine Online Yiew
Export Corfiguration Fle... Cyclic Frames
: 0000 ESC Rev/Type"
e - Distributed Clocks jmz o EE'\Vd‘ ype ~ | |0000 Add
. EoE Suppert O i
: []0004 'SM/FMMU Crt
Topology... i Redundancy []0006 Pors/DPRAM" [] Show Change Counters
Emergency (0008 Features (State Changes / Not Present)
Diagnoss 10010 ‘Phys Addr )
Frame Cmd  Addr len  WC  SyncUnit Cycle fms)  Utilizatiol (110012 Configured Station Alias Show Production Infa
[[]0020 ‘Register Protect’
Mo R oowoos 1 1 <defauit> 4000 0030 coess Protect
Mo BRD  o0D00OCID 2 2 4000 0.17 (10040 ‘ESC reset’ Show Beckhofl Identfication
017 0100 ‘E5C Gt Code(BIC)
[]0102 ESC CrEx’
[]0108 Phys. RW Offset”
[]0110 ESC Status’
J0120 AL

o Die BTN und Inhalte daraus werden dann angezeigt:

General  Adapler BtherCAT Orine  Cof - Oriine

Mo Adde Name State CRC Fu e Production Data RemNo BTN Descrigtion Quantty BatchNo Senallio
B 1001 Tem 1 (EX1100) opP 0.0 0 0 -
§2 1002 Temm 2(ELIOIE) opP 0.0 0 0 2020 KW Fr [177757] kdp56247 EL1809 1 678234
™3 1003 Tem 3(ELI4) oP 0.0 7 3 2012 KW24 Sa
B4 1004 Tem 4(EL2004) o 0.0 0 0 - or2s kdpS6207 EL2004 1 678295
5 1005 Tem 5(ELI008) oP 0.0 0 0
™ 6 1006 Temm 6(EL2008) oP 0.0 0 2 2014 KW14 Mo
"7 1007  Tem TEXINID oP 0 1 8 2012 KW25 Mo

o Hinweis: ebenso kénnen wie in der Abbildung zu sehen die seit 2012 programmierten
Produktionsdaten HW-Stand, FW-Stand und Produktionsdatum per ,Show Production Info*
angezeigt werden.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB_EcReadBIC und FB_EcReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-Hilfsfunktionen
zur Verfigung.

» Bei EtherCAT-Geraten mit CoE-Verzeichnis kann zusatzlich das Objekt 0Ox10E2:01 zur Anzeige der
eigenen eBIC genutzt werden, hier kann auch die PLC einfach auf die Information zugreifen:
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Vorwort BEGKHOFF

o Das Gerat muss zum Zugriff in PREOP/SAFEOP/OP sein:

Indes Hame Flags Value
1000 Deviice hype RO 0151385 (X294 2601)
1008 Deviice name RO ELM3T04-0000
1003 Hardware verson RO 1]
1004, Softwars vermon RO o
1008 Bootloader version RO 01270
1010 Faestons defaull parameters RO -3
« 10180 Identity =] s 4%
= 10E2:0 Manufscturer-speciic Identification C RO 31«
WEZN  Sublindsx 001 RO 1P1564425ETHOD0 ek 1 KELMITDS Q1 2P4E2001000016
+ - 10F0:0 Bacloup parsmetar handing RO »1«
+ 10F3:0 Ciagnoais Hesloey RO 221«
10F8 Actual Tima Stamp RO Be1 b2 7

> Das Objekt 0x10E2 wird in Bestandsprodukten vorrangig im Zuge einer notwendigen
Firmware-Uberarbeitung eingefihrt.

o Ab TwinCAT 3.1. build 4024.24 stehen in der Tc2_EtherCAT Library ab v3.3.19.0 die Funktionen
FB _EcCoEReadBIC und FB_EcCoEReadBTN zum Einlesen in die PLC und weitere eBIC-
Hilfsfunktionen zur Verfigung.

* Hinweis: bei elektronischer Weiterverarbeitung ist die BTN als String(8) zu behandeln, der Identifier
~oBTN" ist nicht Teil der BTN.

» Technischer Hintergrund
Die neue BIC Information wird als Category zusatzlich bei der Gerateproduktion ins ESI-EEPROM
geschrieben. Die Struktur des ESlI-Inhalts ist durch ETG Spezifikationen weitgehend vorgegeben,
demzufolge wird der zusatzliche herstellerspezifische Inhalt mithilfe einer Category nach ETG.2010
abgelegt. Durch die ID 03 ist fUr alle EtherCAT Master vorgegeben, dass sie im Updatefall diese Daten
nicht Uberschreiben bzw. nach einem ESI-Update die Daten wiederherstellen sollen.
Die Struktur folgt dem Inhalt des BIC, siehe dort. Damit ergibt sich ein Speicherbedarf von ca.
50..200 Byte im EEPROM.

« Sonderfélle

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die hierarchisch angeordnet sind, tragt nur der
TopLevel ESC die eBIC Information.

o Sind mehrere ESC in einem Gerat verbaut die nicht hierarchisch angeordnet sind, tragen alle ESC
die eBIC Information gleich.

o Besteht das Gerat aus mehreren Sub-Geraten mit eigener Identitat, aber nur das TopLevel-Gerat
ist Uber EtherCAT zuganglich, steht im CoE-Objekt-Verzeichnis 0x10E2:01 die eBIC des
TopLevel-Gerats, in Ox10E2:nn folgen die eBIC der Sub-Geréate.

PROFIBUS-, PROFINET-, DeviceNet-Geréate usw.

Fir diese Gerate ist derzeit keine elektronische Speicherung und Auslesung geplant.
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1.7.3 Zertifikate

» Die EtherCAT-Steckmodule erflllen die Anforderungen der EMV- und Niederspannungsrichtlinie. Das
CE-Zeichen ist auf der Seite der Module aufgedruckt.

» Der Aufdruck cRUus kennzeichnet Gerate, welche die Anforderungen fiir Produktsicherheit nach US-
Amerikanischen bzw. kanadischen Vorschriften erfillen.
» Das Warnsymbol gilt als Aufforderung die zugehdérige Dokumentation zu lesen. Die Dokumentationen

zu den EtherCAT-Steckmodulen werden auf der Beckhoff Homepage zum Download zur Verfligung
gestellt.

BECKHOFF

Automation GrmbH & Co WG / D- 3341 Ver| - Huelshor shweg 20

EJ1008-0000

er Nr:0815081¢
ligital input / 24 VD

'l aal: JI!!,u Firr

Maade in Germany / www beckhoff cr

CC M

Abb. 5: Kennzeichen fir CE und UL am Beispiel EJ1008
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2 Systemubersicht

Die EtherCAT-Steckmodule EJxxxx basieren elektronisch auf dem EtherCAT-I/O-System. Das EJ-System
besteht aus dem Signal-Distribution-Board und EtherCAT-Steckmodulen. Auch die Anbindung eines IPCs im
EJ-System ist mdglich.

Die Anwendung des EJ-Systems eignet sich fur die Produktion von GrofRRserien, Applikationen mit geringem
Platzbedarf und Applikationen, die ein geringes Gesamtgewicht fordern.

Eine Erweiterung der Maschinenkomplexitat kann folgende MalRnahmen erreicht werden:

+ die Auslegung von Reserve-Slots,
» den Einsatz von Platzhaltermodulen,
« die Verknlpfung von EtherCAT-Klemmen und EtherCAT-Boxen Uber eine EtherCAT-Verbindung.

Die folgende Abbildung zeigt beispielhaft ein EJ-System. Die abgebildeten Komponenten dienen
ausschlielich der funktionell-schematischen Darstellung.

EtherCAT. ™

] B

-

H

i:

nn n? ey HH

n i .

] il 17
‘e

a:

1

s

o I—T
o7 i

Abb. 6: EJ-System Beispiel

Signal-Distribution-Board

Das Signal-Distribution-Board verteilt die Signale und die Spannungsversorgung auf einzelne
applikationsspezifische Steckverbinder, um die Steuerung mit weiteren Maschinenmodulen zu verbinden.
Durch das Anstecken von vorkonfektionierten Kabelbaumen entfallt die aufwandige Einzeladerverdrahtung.
Die Stiickkosten und das Risiko der Fehlverdrahtung werden durch kodierte Bauteile reduziert.

Die Entwicklung des Signal-Distribution-Boards kann als Engineering-Dienstleistung durch Beckhoff
erfolgen. Es besteht ebenfalls die Mdglichkeit, dass der Kunde auf Basis des Design-Guides das Signal-
Distribution-Board selbst entwickelt.

EtherCAT - Steckmodule

Analog zum EtherCAT-Klemmensystem besteht ein Modulstrang aus einem Buskoppler und 1/0-Modulen.
Nahezu alle EtherCAT-Klemmen lassen sich auch in der EJ-Bauform als EtherCAT-Steckmodul realisieren.
Die EJ-Module werden direkt auf das Signal-Distribution-Board aufgesteckt. Die Kommunikation,
Signalverteilung und Versorgung erfolgt Gber die Kontakt-Pins auf der Riickseite des Moduls und die
Leiterbahnen des Signal-Distribution-Boards. Die Kodierstifte auf der Riickseite dienen als mechanischer
Fehlsteckschutz. Zur besseren Unterscheidung der Module ist das Gehause mit einer Farbkodierung
versehen.
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3 EJ7411 - Produktbeschreibung

3.1 Einfuhrung

T
EJ7411 g
RUN
45¥
v
ENCA EN
ENCB Limit
ENCC WARN
ERR
Hall U
Hall ¥
Hall W
n
12
—

Abb. 7: EJ7411

BLDC-Motor-Modul mit Inkremental-Encoder, 48 V., 4,5 A (l.4)

Das BLDC-Motormodul EJ7411 bietet eine hohe Regelungs-Performance in sehr kompakter Bauform fur
den mittleren Leistungsbereich von BLDC-Motoren. Durch die schnelle Regelungstechnik und den
Anschluss eines Inkremental-Encoders kénnen sowohl sehr hohe Geschwindigkeitsprofile als auch
dynamische Positionieraufgaben realisiert werden.

Uberwachungsfunktionen wie z. B. Uber- und Unterspannung, Uberstrom, Modultemperatur oder
Motorauslastung Uber die Berechnung eines I?’T-Modells bieten ein Héchstmal’ an Betriebssicherheit.
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3.2 Technische Daten

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

Eingdnge und Ausgange

Eingange 2 x Endlage

1 x Encoder (A, B, C)

1 x Hall-Sensor (U, V, W)
Ausgénge 1 x BLDC-Motor

1 x Motorbremse

1 x Sensorversorgung

1 x Encoderversorgung

E-Bus

Potenzialtrennung 500 V (E-Bus / Feldspannung)
Distributed Clocks ja

Stromaufnahme aus dem E-Bus typ. 120 mA

Versorgungsspannungen

Versorgungsspannung Elektronik 24 V. (Uber Distribution-Board)
Stromaufnahme aus Up-Kontakten 50 mA typ. + Haltestrom fiir die Motorbremse
Strombelastung Up-Kontakte Stromtragfahigkeit pro Pin: 3 A

max. 9 A insgesamt
Versorgungsspannung Leistung 8 V¢ ... 48 V¢ (Uber Distribution-Board)

Motor-Endstufe

Motor-Art BLDC-Motor

Anschlusstechnik Motordirektanschluss + Feedback
Lastart DC-Motor

Minimale Wicklungsinduktivitat 200 uH

Anzahl Kanale 1

Ausgangsstrom (eff.) 4,5 A (effektiv)

Spitzenstrom (eff.) max. 9,0 A (effektiv) fir 1 Sekunde
Drehfeldfrequenz 0...599 Hz

PWM-Taktfrequenz 16 kHz

Stromreglerfrequenz 32 kHz

Ausgang fiir die Motorbremse

Ausgangsspannung 24 Ve
Ausgangsstrom max. 0,5 A
Encoder
Encoder-Typ Inkremental-Encoder
Signaltypen RS422, TTL, HTL, Open collector
(siehe Kapitel Konfiguration des Inkremental-Encoders [P 58])
Maximale Eingangsfrequenz abhéangig vom Signaltyp:

5 Mio Inc/s, 1 Mio Inc/s, 250 k Inc/s

(siehe Kapitel Konfiguration des Inkremental-Encoders [P _58])
Versorgungsspannungs-Ausgang fir 2 Vpe ... 24 Vg, einstellbar (Werkseinstellung: 5 V)
Encoder . Aufldsung: 20 mV

* Genauigkeit: £ 10 %

max. 300 mA kurzschlussfest
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Hall-Sensoren

Signaltyp

Open Collector

Sensoren

Versorgungsspannungs-Ausgang fur Hall-

2 Ve ... 24 Vg, einstellbar (Werkseinstellung: 5 V)
* Auflésung: 20 mV

+ Genauigkeit: + 10 %

max. 300 mA kurzschlussfest

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur im Betrieb 0°C...+55°C
Umgebungstemperatur bei Lagerung -25°C ... +85°C
Relative Feuchte 95 % ohne Betauung
Verschmutzungsgrad 2

Betriebshohe max. 2.000 m

Vibrations-/Schockfestigkeit

gemal EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27 (mit entsprechendem
Signal-Distribution-Board)

EMV-Festigkeit/Aussendung

gemalf EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4 (mit entsprechendem
Signal-Distribution-Board)

gemal IEC/EN 61800-3 (mit entsprechendem Signal-
Distribution-Board)

EMV Kategorie

Kategorie C3 - Standard
Kategorie C2, C1 - ZusatZfilter erforderlich

Schutzart EJ-Modul: IP20
EJ-System: abhangig von Signal-Distribution-Board und
Gehause

Gehdusedaten

Bauform EtherCAT-1/0O-Steckmodul

Position der Kodierstifte [» 31] 1und 8

Farbkodierung orange

Gewicht ca.50g

Einbaulage Standard [» 28]

Material Polycarbonat

Abmessungen (B xH x T)

ca. 24 mm x 66 mm x 55 mm

Montage

Auf Signal-Distribution-Board

Zulassungen und Konformitat

Zulassungen/Kennzeichnungen*

CE, UKCA

*) Real zutreffende Zulassungen/Kennzeichnungen siehe seitliches Typenschild (Produktbeschriftung).

@® CE-Zulassung

1 Die CE-Kennzeichnung bezieht sich auf das genannte EtherCAT-Steckmodul.

Bei Einbau des EtherCAT-Steckmoduls zur Herstellung eines verwendungsfertigen Endprodukts
(Leiterkarte in Verbindung mit einem Gehause) ist die Richtlinienkonformitat und die
CE-Zertifizierung des Gesamtsystems durch den Hersteller des Endprodukts zu prifen.

Fir den Betrieb der EtherCAT-Steckmodule ist der Einbau in ein Gehause vorgeschrieben.

EJ7411
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BECKHOFF

3.3

Kontaktbelegung

EJ7411 Linker Stecker (Encoder, Sensor) EJ7411 Rechter Stecker (Motor)
Pin# Signal Pin# Signal

! 2 ! E-Bus Kontakte

3 4 3

5 6 R0+ T¥1+ 5 )

7 g RXO- TH1- 7 Die Spannungsversorgung

9| 10 (GO GNOR © | 10| CNON NNOR <5< o FoPPer 2t

P = X0+ RX1+ P Verfiigung gestellt und aus der
Versorgungsspannung Uz des

13 el TX0- RX- 13 EtherCAT-Kopplers versorgt.

15 16

7 18 ) Encoder Signale und Versorgung von

19 20 Motor, Encoder und

2 22 Hall-Sensor

23 24

25 26 48V _Motor 48V _Motor

27 28 Aotor

29 30 VDD Hall

31 32

3 4 Up-Kontakte

35 36 24V Up Die Peripheriespannung Us

v 38 24V Up 24V Up 24V Up versorgt die Elektronik auf der

39 40 SGND SGND SGND Feldseite.

Linker Stecker (Encoder) Rechter Stecker (Motor)
Signal Beschreibung Signal Beschreibung
Ueaus Spannungsversorgung E-Bus 3.3V NC Micht belegen
GND E-Bus Signalmasse GMND E-Bus Signalmasse
Micht mit 0V Up verbinden! Micht mit 0V Up verbinden!
Rin+ Positives E-Bus Receive Signal
RXn- Negatives E-Bus Receive Signal
T¥n+ Positives E-Bus Transmit Signal
TXn- Negatives E-Bus Transmit Signal
VDD Encoder |Versorgungsspannung Encoder + (ginstellbar)
GND Encoder |GND fur Encoder v Motorphase U
EncA A Encoder-Eingang A v Motorphase V
EncA B
E:Eg g Encoder-Eingang B W Motorphase W
EncC A . Brake+ Motorbremse +
EncC B’ Enceder-Eingang C Brake- Motorbremse -
Hall_U,
= - Zwischenkreises +{B8Y . 48V)
24V Hardware Hardware Enable
Enable
VDD Hall Hall-Sensor Versorgung+ (einstellbar)
GND Hall Hgl!—Sensq Versorgung GND GND Mator \Zf:ir:-é}fzgl:;ge?::stiﬂc\f}
Input 1... 2 |Digitale Eingénge 24 V
o Up GMND Signal Feldseite v Up GMD Signal Feldseite
24V Up Spannungsversorgung Feldseite 24 WV 24V Up Spannungsversorgung Feldseite 24 WV
SGND Schirm Masse SGND Schirm Masse

Abb. 8: EJ7411 - Kontaktbelegung

Der Leiterkarten Footprint steht auf der Beckhoff Homepage zum Download bereit.

Schadigung von Geraten moglich!

« Die mit ,NC" benannten Pins dilrfen nicht kontaktiert werden.

» Vor der Montage und Inbetriebnahme lesen Sie auch die Kapitel Installation von
EJ-Modulen [» 24] und Inbetriebnahme [» 42]!

Schirmung

Feedbacksignal, Sensoren und Aktoren sollten immer mit geschirmten, paarig verdrillten Leitungen
angeschlossen werden.

i o
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HINWEIS

Kabelbrand und Defekt moglich!

Die Lastspannung (Versorgung des DC Zwischenkreises +8 V ... +48 V) ist nicht kurzschlussfest,
Kabelbrand und Defekt sind mdglich!

» Setzen Sie eine Uberstromschutzeinrichtung fir die Lastspannung ein.

« Dimensionieren sie die Uberstromschutzeinrichtung so, dass der maximale Strom durch den 3-fachen
Wert des Nennstroms fir maximal 1 Sekunde begrenzt wird.

Erganzen Sie das Hardware-Setup bei Bedarf durch folgende Komponenten:

» Das Brems-Chopper-Modul EJ9576 und einen Bremswiderstand ZB8110.
Das Brems-Chopper-Modul kann erforderlich sein, wenn bei Bremsvorgangen zu viel Energie auf die
Lastspannung zurtickgespeist wird.

® Freigabe der Endstufe

Legen Sie 24 V an den Eingang ,24V Hardware Enable” (Pin 28) an, um die Achse freigeben zu
konnen!
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3.4 LEDs

LED Nr. BT -
Left Right
A BUN
B 48Y
C 24\
1 ENC A EN
2 EMC B LIMIT
3 ENMC C VWARN
4
5 Hall U
6 Hall V'
7 Hall W
3
3 11
10 12
11
12
13
14
15
16
Abb. 9: EJ7411 - LEDs
LEDs (linke Seite)
LED Farbe |Anzeige |Zustand Beschreibung
RUN gran aus Init Zustand der EtherCAT State Machine: INIT = Initialisierung des Steckmoduls
blinkend  |Pre- Zustand der EtherCAT State Machine: PREOP = Funktion fir Mailbox-Kommunikation
Operational |und abweichende Standard-Einstellungen gesetzt
Einzelblitz | Safe- Zustand der EtherCAT State Machine: SAFEOP = Uberpriifung der Kanale des Sync-
Operational |\Managers und der Distributed Clocks.
Ausgange bleiben im sicheren Zustand
an Operational |Zustand der EtherCAT State Machine: OP = normaler Betriebszustand; Mailbox- und
Prozessdatenkommunikation ist méglich
flimmernd |Bootstrap  |Zustand der EtherCAT State Machine: BOOTSTRAP = Funktion fir Firmware-Updates
des Steckmoduls
ENC A, grin an - Signal liegt an Encoder Eingang A, B, C an
ENC B aus - Signal liegt nicht an Encoder Eingang A, B, C an
ENCC
Hall U, grin aus - Signal liegt an Hall-Eingang U, V, W an
Hall V, an - Signal liegt nicht Hall-Eingang U, V, W an
Hall W
11...12 grin aus - Signalspannung ,0*
an - Signalspannung ,1*
LEDs (rechte Seite)
LED Farbe |Anzeige |Bedeutung
48V grun aus Versorgungsspannung (48 V) nicht vorhanden
an Versorgungsspannung (48 V) vorhanden
24V grin aus Versorgungsspannung (24 V) nicht vorhanden
an Versorgungsspannung (24 Vyc) vorhanden
Up grun aus Keine Spannungsversorgung 24 V. angeschlossen
an Spannungsversorgung 24 V. angeschlossen
EN grin an Die Achse ist freigegeben
LIMIT gelb an Limit
WARN gelb an Warnung
ERR rot an Fehler
22 Version: 1.3 EJ7411


https://infosys.beckhoff.com/content/1031/ethercatsystem/1036980875.html
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/ethercatsystem/2622137227.html
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/ethercatsystem/2622137227.html
https://infosys.beckhoff.com/content/1031/ethercatsystem/402909835.html

BEGKHOFF EJ7411 - Produktbeschreibung

3.5 Technologie

Das EtherCAT-Steckmodul EJ7411 integriert einen vollwertigen Verstarker fiir birstenlose
Gleichstrommotoren (engl. Brushless DC motors/Electric commutation motor, kurz BLDC-Motor/EC-Motor).

Anders als der Name suggeriert, &hnelt dieser Motor nicht einem herkdmmlichen einphasigen Gleichstrom-
bzw. DC-Motor, sondern vielmehr einem dreiphasigen permanenterregten Synchronmotor bzw. Servomotor.
Beide sind dreiphasige Motoren, deren Wicklungen 120° phasenverschoben betrieben werden.

* Unterschiede im Inneren Aufbau sind leicht abweichende Wicklungen.

« Ein Servomotor besitzt eine sinusformige gegenelektromagnetische Kraft, ein BLDC-Motor hingegeben
eine trapezférmige.

» Ein deutlich sichtbarer Unterschied ist die Bauform. BLDC-Motoren haben oftmals eine deutlich
geringere axiale Hohe, wodurch sie in Maschinen mit limitiertem Einbauraum eingesetzt werden
kénnen.

» AuBerdem haben sie oft nur nach auRen geflhrte Adern und keinen Stecker zum Anschluss einer
Motorleitung.

» Auch haben diese Motoren Ublicherweise kein hochauflosendes Feedback verbaut, sondern werden
meist mit integrierten Hallsensoren oder einem auf der Motorwelle montiertem Inkrementalencoder
kommutiert und betrieben.

Aufgrund der aufgeflihrten Punkte sind BLDC-Motoren in den meisten Fallen kostenglinstiger als
Servomotoren.

Der BLDC-Motor und die Verstarkerendstufe EJ7411 zusammen bilden den Antrieb. Der BLDC-Motor wird in
einem geschlossenen Regelkreis positions-, geschwindigkeits- oder momentgeregelt betrieben.
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4 Installation von EJ-Modulen

41 Spannungsversorgung der EtherCAT-Steckmodule

Spannungsversorgung aus SELV/PELV-Netzteil!

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

Hinweise:

* Durch SELV/PELV-Stromkreise entstehen eventuell weitere Vorgaben aus Normen wie
IEC 60204-1 et al., zum Beispiel bezlglich Leitungsabstand und -isolierung.

» Eine SELV-Versorgung (Safety Extra Low Voltage) liefert sichere elektrische Trennung und Begrenzung
der Spannung ohne Verbindung zum Schutzleiter,
eine PELV-Versorgung (Protective Extra Low Voltage) bendtigt zusatzlich eine sichere Verbindung zum
Schutzleiter.

Beim Design des Signal-Distribution-Boards ist die Spannungsversorgung fur die maximal moégliche
Strombelastung des Modulstrangs auszulegen. Die Information, wie viel Strom aus der E-Bus-Versorgung
bendtigt wird, finden Sie fur jedes Modul in der jeweiligen Dokumentation im Kapitel , Technische Daten®,
online und im Katalog. Im TwinCAT System Manager wird der Strombedarf des Modulstrangs angezeigt.

E-Bus-Spannungsversorgung mit EJ1100 oder EJ1101-0022 und EJ940x

Der Buskoppler EJ1100 versorgt die angefligten EJ-Module mit der E-Bus-Systemspannung von 3,3 V.
Dabei ist der Koppler bis zu 2,2 A belastbar. Wird mehr Strom benétigt, ist die Kombination aus dem Koppler
EJ1101-0022 und den Netzteilen EJ9400 (2,5 A) oder EJ9404 (12 A) zu verwenden. Die Netzteile EJ940x
kénnen als zusatzliche Einspeisemodule im Modulstrang eingesetzt werden.

Je nach Applikation stehen folgende Kombinationen zur E-Bus-Versorgung zur Verfigung:

Koppler EJ1100 mit Koppler EJ1101-0022 + Koppler EJ1101-0022 +
integriertem ext. RJ45 und optionale ID-Switches +  ext. RJ45 und optionale ID-Switches +
Netzteil (2,2 A) Netzteil EJ9400 (2,5 A) Netzteil EJ9404 (12 A)
~ TEnoo FENE] EI94008 EN0E E9404
RUN RUN T'l RUN —
L/A EBUS LA LA e
Us Us Us Us —_— Us
LiAXI - LAXI — —
Uﬁll : I.l'fl_ll : :
" - B . M SIE
LAY LAY Sy S—
e 18 8 e I8 ==
3 0 : : 3 0 : - y o
. '_p;-t"’ I_‘.“" — _“: = '_p;-t"’ I_‘."" — o
v v v
Netzteil Netzteil Netzteil
Koppler Koppler Koppler
EtherCAT EtherCAT EtherCAT

Abb. 10: E-Bus-Spannungsversorgung mit EJ1100 oder EJ1101-0022 + EJ940x

Bei dem Koppler EJ1101-0022 sind die RJ45 Verbinder und die optionalen ID-Switches extern ausgefihrt
und kénnen auf dem Signal-Distribution-Board beliebig platziert werden. Somit wird die einfache
Durchfiihrung durch ein Gehause ermdglicht.

Die Netzteil-Steckmodule EJ940x stellen eine optionale Reset-Funktion zur Verfigung (s. Kapitel
Kontaktbelegung der Dokumentationen zu EJ9400 und EJ9404)
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E-Bus-Spannungsversorgung mit CXxxxx und EK1110-004x
Der Embedded PC versorgt die angereihten EtherCAT-Klemmen und den EtherCAT-EJ-Koppler

» mit einer Versorgungsspannung Us von 24 V. ( -15 %/+20%). Aus dieser Spannung werden der E-
Bus und die Busklemmenelektronik versorgt.
Die CXxxxx versorgen den E-Bus mit max. 2.000 mA E-Bus-Strom. Wird durch die angefligten
Klemmen mehr Strom bendtigt, sind Einspeiseklemmen bzw. Netzteil-Steckmodule zur
E-Bus-Versorgung zu setzen.

» mit einer Peripheriespannung Up von 24 V. zur Versorgung der Feldelektronik.
Die EtherCAT-EJ-Koppler EK1110-004x leiten Uber den rickwartigen Stecker

 die E-Bus Signale,

 die E-Bus Spannung Uggys (3,3 V) und

+ die Peripheriespannung U, (24 V()

an das Signal-Distribution-Board weiter.
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Abb. 11: Leiterkarte mit Embedded PC, EK1110-0043 und EJxxxx, Ruckansicht EK1110-0043

4.2 Hinweis Lastspannungsversorgung

Lastspannungsversorgung

Einige Gerate ermdglichen den Anschluss einer zusatzlichen Lastspannung von z. B. 48 V DC fir den
Betrieb eines Motors.

Um Ausgleichstréome auf dem Schutzleiter wahrend des Betriebs zu vermeiden, sieht die EN 60204-1:2018
die Moglichkeit vor, dass der negative Pol der Lastspannung nicht zwingend mit dem Schutzleitersystem
verbunden werden muss (SELV).

Die Lastspannungsversorgung sollte aus diesem Grunde als SELV-Versorgung ausgefiihrt werden.
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BECKHOFF

4.3 EJxxxx - Abmessungen

Die EJ-Module sind aufgrund ihrer Bauform kompakt und leicht. Ihr Volumen ist ca. 50 % kleiner als das
Volumen der EL-Klemmen. Je nach Breite und Hohe wird zwischen vier verschiedenen Modultypen

unterschieden:

Modultyp Abmessungen (BxH xT) |Bsp. In folgender Abb.
(Benennung der Zeichnung im Downloadfinder)
Koppler 44 mm x 66 mm x 55 mm EJ1100 (ej_44_2xrj45_coupler)
1-fach Modul 12 mm x 66 mm x 55 mm EJ1809 (ej_12_16pin_code13)
2-fach Modul 24 mm x 66 mm x 55 mm EJ7342 (ej_24 2x16pin_code18)
1-fach Modul (lang) |12 mm x 152 mm x 55 mm EJ1957 (ej_12_2x16pin_extended_code4747)

TTEERREEY

BECKHOFF

BECKHOFF

66 mm

55 mm

Abb. 12: EJxxxx - Abmessungen
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Zeichnungen fur die EtherCAT-Steckmodule finden Sie auf der Beckhoff Homepage. Die Benennung der
Zeichnungen setzt sich wie in untenstehender Zeichnung beschrieben zusammen.

Positon der Kodierstifte

Anzahl der Kontaktstifte

Gehausebreite in mm

Abb. 13: Benennung der Zeichnungen

> ej_12_16pin_code13
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4.4 Einbaulagen und Mindestabstande

441 Mindestabstande zur Sicherung der Montagefahigkeit

Zur sicheren Verrastung und einfachen Montage/Demontage der Module berlicksichtigen Sie beim Design
des Signal-Distribution-Boards die in folgender Abb. angegebenen Male.

92 mm Griffbereich

55 mm Modulhche
oberhalb PCB

4 mm Abstand zwischen

PCB und Montageflache

1,6 mm + 10%

Abb. 14: Montageabstédnde EJ-Modul - PCB

® Einhalten des Griffbereichs

1 Zur Montage/Demontage wird ein Griffbereich von mindestens 92 mm benétigt, um mit den Fingern
die Montagelaschen erreichen zu kdnnen. Die Einhaltung der empfohlenen Mindestabsténde zur

Beluftung (s. Kapitel Einbaulage [P_28]) gewahrleistet einen ausreichend groRen Griffbereich.

Das Signal-Distribution-Board muss eine Starke von 1,6 mm und einen Abstand von mindestens 4 mm zur
Montageflache haben, um die Verrastung der Module auf dem Board sicherzustellen.
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4.4.2 Einbaulagen

Einschrankung von Einbaulage und Betriebstemperaturbereich

Entnehmen Sie den technischen Daten der verbauten Komponenten, ob es Einschrankungen bei
Einbaulage und/oder Betriebstemperaturbereich unterliegt. Sorgen Sie bei der Montage von Modulen mit
erhohter thermischer Verlustleistung dafir, dass im Betrieb oberhalb und unterhalb der Module
ausreichend Abstand zu anderen Komponenten eingehalten wird, so dass die Module ausreichend bellftet
werden!

Die Verwendung der Standard Einbaulage wird empfohlen. Wird eine andere Einbaulage verwendet, priifen
Sie, ob zusatzliche Malnahmen zur Beliiftung erforderlich sind!

Stellen Sie sicher, dass die spezifizierten Umgebungsbedingungen (siehe technische Daten) eingehalten
werden!

Optimale Einbaulage (Standard)

Fur die optimale Einbaulage wird das Signal-Distribution-Board waagerecht montiert und die Fronten der
EJ-Module weisen nach vorne (siehe Abb. Empfohlene Absténde bei Standard Einbaulage). Die Module
werden dabei von unten nach oben durchliftet, was eine optimale Kiihlung der Elektronik durch
Konvektionsliftung ermdglicht. Bezugsrichtung ,unten ist hier die Erdbeschleunigung.

20 mm = = ] | ; : 20 mm
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Abb. 15: Empfohlene Absténde bei Standard Einbaulage

Die Einhaltung der Abstande nach Abb. Empfohlene Absténde bei Standard Einbaulage wird empfohlen. Die
empfohlenen Mindestabstande sind nicht als Sperrbereiche fir andere Bauteile zu sehen. Die Einhaltung der
in den Technischen Daten beschriebenen Umgebungsbedingungen ist durch den Kunden zu prifen und
gegebenenfalls durch zusatzliche Malnahmen zur Kiihlung sicherzustellen.
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Weitere Einbaulagen

Alle anderen Einbaulagen zeichnen sich durch davon abweichende rdumliche Lage des
Signal-Distribution-Boards aus, s. Abb. Weitere Einbaulagen.

Auch in diesen Einbaulagen empfiehlt sich die Anwendung der oben angegebenen Mindestabstande zur
Umgebung.

Abb. 16: Weitere Einbaulagen
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4.5 Kodierungen

451 Farbkodierung

Farbkodierung
Signalart ——»

Abb. 17: EJ-Module Farbcode am Beispiel EJ1809

Zur besseren Ubersicht im Schaltschrank verfliigen die EJ-Module uber eine Farbkodierung (s. Abb. oben).
Der Farbcode gibt die Signalart an. Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tber die Signalart mit der
zugehorigen Farbkodierung.

Signalart Module Farbe

Koppler EJ11xx Ohne Farbkodierung
Digital Eingang EJ1xxx Gelb

Digital Ausgang EJ2xxx Rot

Analog Eingang EJ3xxx Grin

Analog Ausgang EJ4xxx Blau
Winkel-/Wegmessung EJ5xxx grau

Kommunikation EJ6Bxxx grau

Motion EJ7xxx orange

System EJ9xxx grau
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4.5.2

Mechanische Positionskodierung

Die Module verfigen Uber zwei signalspezifische Kodierstifte an der Unterseite (s. folgende Abb. B1 und
B2). Die Kodierstifte bieten, in Verbindung mit den Kodierléchern im Signal-Distribution-Board (folgende Abb.
A1 und A2), die Option, einen mechanischen Fehlsteckschutz zu realisieren. Wahrend der Montage und im
Servicefall wird so das Fehlerrisiko deutlich reduziert.
Koppler und Platzhaltermodule haben keine Kodierstifte.

Abb. 18: Mechanische Positionskodierung mit Kodierstiften (B1 u. B2) und Kodierléchern (A1 u. A2)

Die folgende Abbildung zeigt die Position der Positionskodierung mit den Positionsnummern auf der linken
Seite. Module mit gleicher Signalart haben die gleiche Kodierung. So haben z. B. alle Digitalen
Eingangsmodule die Kodierstifte an den Positionen eins und drei. Es besteht kein Steckschutz zwischen
Modulen der gleichen Signalart. Deshalb ist bei der Montage der Einsatz des korrekten Moduls anhand der

Geratebezeichnung zu prufen.

Position

coding area

yl

i@
5@
6®
i®
g @

1 2

3 4

5 6

7 L]

9 10
1" 12
13 14
15 16
17 18
19 20
21 22
23 24
25 26
27 28
29 30
)| 32
3 3
35 36
7 38
39 40

Abb. 19: Pin-Kodierung am Beispiel digitaler Eingangsmodule
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4.6 Montage auf dem Signal-Distribution-Board

EJ-Module werden auf dem Signal-Distribution-Board montiert. Die elektrischen Verbindungen zwischen
Koppler und EJ-Modulen werden Uber die Pin-Kontakte und das Signal-Distribution-Board realisiert.

Die EJ-Komponenten missen in einem Schaltschrank oder Gehause installiert werden, welches vor
Brandgefahren, Umwelteinfliissen und mechanischen Einfliissen schiitzen muss.

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

Setzen Sie das Modul-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand, bevor Sie mit der Montage,
Demontage oder Verdrahtung der Module beginnen!

HINWEIS

Beschadigung von Komponenten durch Elektrostatische Entladung moglich!
Beachten Sie die Vorschriften zum ESD-Schutz!

Abb. 20: Montage EJ-Module

A1/ A2 Rastnasen oben / unten C1/C2 Halterungslécher
B1/B2 Kodierstifte D1/D2 Kodierlocher

Zur Montage des Moduls auf dem Signal-Distribution-Board gehen Sie wie folgt vor:

1. Stellen Sie sicher, dass das Signal-Distribution-Board vor der Montage der Module fest mit der
Montageflache verbunden ist. Die Montage auf dem unbefestigten Signal-Distribution-Board kann zu
Beschadigungen des Boards flhren.

2. Prufen Sie ggf., ob die Position der Kodierstifte (B) und der entsprechenden Lécher im
Signal-Distribution-Board (D) Ubereinstimmen.

3. Vergleichen Sie die Geratebezeichnung auf dem Modul mit den Angaben im Installationsplan.

4. Driucken Sie die obere und die untere Montagelasche gleichzeitig und stecken das Modul unter
leichter Aufwarts- und Abwartsbewegung auf das Board bis das Modul sicher verrastet ist.
Nur wenn das Modul fest eingerastet ist, kann der benétigte Kontaktdruck aufgebaut und die
maximale Stromtragfahigkeit gewahrleistet werden.

5. Belegen Sie Licken im Modulstrang mit Platzhaltermodulen (EJ9001).
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HINWEIS

» Achten Sie bei der Montage auf sichere Verrastung der Module mit dem Board! Die Folgen mangelnden
Kontaktdrucks sind:

= Qualitatsverluste des Ubertragenen Signals,
= erhodhte Verlustleistung der Kontakte,
= Beeintrachtigung der Lebensdauer.
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4.7 Erweiterungsmoglichkeiten

Fir Anderungen und Erweiterungen des EJ-Systems stehen drei Mdglichkeiten zur Verfiigung.

» Austausch der Platzhaltermodule gegen die fiir den jeweiligen Slot vorgesehenen Funktionsmodule

» Belegung von Reserveslots am Ende des Modulstrangs mit den fir die jeweiligen Slots vorgegebenen
Funktionsmodulen

» Verknupfung mit EtherCAT-Klemmen und EtherCAT-Box-Modulen Uber eine Ethernet/
EtherCAT-Verbindung

4.7.1 Belegung ungenutzter Slots durch Platzhaltermodule

Die Platzhaltermodule EJ9001 schlie3en temporare Liicken im Modulstrang (s. folgende Abb. A1). Liicken
im Modulstrang flihren zu einer Unterbrechung der EtherCAT-Kommunikation und missen durch
Platzhaltermodule geschlossen werden.

Im Gegensatz zu den passiven Klemmen der EL-Serie nehmen die Platzhaltermodule aktiv am
Datenaustausch teil. Es kbnnen daher mehrere Platzhaltermodule hintereinander gesteckt werden, ohne den
Datenaustausch zu beeintrachtigen.

Ungenutzte Slots am Ende des Modulstrangs kdnnen als Reserveslots freigelassen werden (s. folgende
Abb. B1).

Durch die Belegung ungenutzter Slots (s. folgende Abb. A2 - Austausch Platzhaltermodul und B2 - Belegung
Reserveslots) entsprechend der Vorgaben fir das Signal-Distribution-Board wird die Maschinenkomplexitat
erweitert (Extended-Version).
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Abb. 21: Beispiel Austausch Platzhaltermodule u. Belegung Reserveslots
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E-Bus - Versorgung

[

1 Nach dem Austausch der Platzhaltermodule gegen andere Module verandert sich die
Stromaufnahme aus dem E-Bus. Stellen Sie sicher, dass eine ausreichende Versorgung weiterhin
gewabhrleistet wird.
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4.7.2 Verkniipfung mit EtherCAT-Klemmen und EtherCAT-Box-
Modulen uber eine Ethernet/EtherCAT-Verbindung
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Abb. 22: Beispiel Erweiterung Uber eine Ethernet/EtherCAT-Verbindung
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4.8 IPC Integration

Anbindung von CX- und EL-Klemmen iiber die EtherCAT-EJ-Koppler EK1110-004x

Die EtherCAT-EJ-Koppler EK1110-0043 und EK1110-0044 verbinden die kompakten Hutschienen-PCs der
Serie CX und angereihte EtherCAT-Klemmen (ELxxxx) mit den EJ-Modulen auf dem
Signal-Distribution-Board.

Die Spannungsversorgung der EK1110-004x erfolgt aus dem Netzteil des Embedded-PCs.
Die E-Bus-Signale und die Versorgungsspannung der Feldseite U, werden Uiber einen Steckverbinder auf
der Riickseite des EtherCAT-EJ-Kopplers direkt auf die Leiterkarte weitergleitet.

Durch die direkte Ankopplung des Embedded-PCs und der EL-Klemmen mit den EJ-Modulen auf der
Leiterkarte kdnnen eine EtherCAT-Verlangerung (EK1110) und ein EtherCAT-Koppler (EJ1100) entfallen.

Der Embedded-PC ist mit EtherCAT-Klemmen erweiterbar, die z. B. noch nicht im EJ-System zur Verfigung
stehen.
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Abb. 23: Beispiel Leiterkarte mit Embedded PC, EK1110-0043 und EJxxxx, Rickansicht EK1110-0043
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Anbindung von C6015 / C6017 iiber die EtherCAT-Koppler EJ110x-00xx

Aufgrund der ultrakompakten Bauweise und der flexiblen Montagemaoglichkeiten eignen sich die IPCs C6015
und C6017 ideal fiir die Anbindung an ein EJ-System.

In Kombination mit dem Montage-Set ZS5000-0003 ergibt sich die Mdglichkeit den IPC C6015 und C6017
kompakt auf dem Signal-Distribution-Board zu platzieren.

Uber das entsprechende EtherCAT-Kabel (s. folgende Abb. [A]) wird das EJ-System bestmdglich mit dem
IPC verbunden.

Die Versorgung des IPCs kann mit beigefigtem Power-Stecker (s. folgende Abb. [B]) direkt Gber das
Signal-Distribution-Board erfolgen.

Platzierung auf dem Signal-Distribution-Board

,' Die Abmessungen und Abstande fur die Platzierung sowie weitere Details sind dem
' Design-Guide und den Dokumentationen zu den einzelnen Komponenten zu entnehmen.

Die folgende Abbildung zeigt beispielhaft die Anbindung des IPC C6015 an ein EJ-System. Die abgebildeten
Komponenten dienen ausschlie3lich der funktionell-schematischen Darstellung.
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Abb. 24: Beispiel fur die Anbindung des IPC C6015 an ein EJ-System
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4.9 Demontage vom Signal-Distribution-Board

Verletzungsgefahr durch Stromschlag und Beschadigung des Gerates moglich!

Setzen Sie das Modul-System in einen sicheren, spannungslosen Zustand, bevor Sie mit der Montage,
Demontage oder Verdrahtung der Module beginnen!

Jedes Modul wird durch die Verrastung auf dem Distribution-Board gesichert, die zur Demontage gelost
werden muss.

Abb. 25: Demontage EJ - Module

Zur Demontage vom Signal-Distribution-Board gehen Sie wie folgt vor:

1. Stellen Sie sicher, dass das Signal-Distribution-Board vor der Demontage der Module fest mit der
Montageflache verbunden ist. Die Demontage vom unbefestigten Signal-Distribution-Board kann zu
Beschadigungen des Boards flihren.

2. Dricken Sie die obere und die untere Montagelasche gleichzeitig und ziehen das Modul unter leichter
Aufwarts- und Abwartsbewegung vom Board ab.

410 Entsorgung

Mit einer durchgestrichenen Abfalltonne gekennzeichnete Produkte

durfen nicht in den Hausmidill. Das Gerat gilt bei der Entsorgung als

Elektro- und Elektronik-Altgerat. Die nationalen Vorgaben zur
mmmmm Entsorgung von Elektro- und Elektronik-Altgeraten sind zu beachten.
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5 Schirmkonzept

Storungsfreier Betrieb

» Fir einen stérungsfreien Betrieb missen die Motor- und Sensorleitungen geschirmt
werden. Der Schirm muss flachig an das Schirmpotential angebunden werden. Dies ist
spezifisch und von der Anwendung und dem Signal-Distribution-Board abhangig.

» Beachten Sie auch die Hinweise in der Dokumentation Infrastruktur fir EtherCAT/
Ethernet und dem Design Guide fur das Signal-Distribution-Board.
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6 Hinweise zur Strommessung uber Hall-Sensor

Das in dieser Dokumentation angesprochene Gerat verfugt Gber einen oder mehrere integrierte Hall-
Sensoren zur Strommessung.

Dabei wird das magnetische Feld, das durch einen Stromfluss durch einen Leiter erzeugt wird, von dem
Hall-Sensor quantitativ erfasst.

Um die Messung nicht zu beeintrachtigen wird empfohlen, dulRere Magnetfelder vom Gerat abzuschirmen
oder hinreichend weit entfernt zu halten.

Abb. 26: Hinweis

Hintergrund

Ein stromdurchflossener Leiter erzeugt in seinem Umfeld ein magnetisches Feld nach
B=p,*I/(2m*d)

mit

B [Tesla] magnetisches Feld

MO0 = 4*1m*107 [H/m] (Annahme: keine magnetische Abschirmung)

| [A] Strom

d [m] Abstand zum Leiter

® Beeintrachtigung durch duRere Magnetfelder

1 Die magnetische Feldstarke sollte allseitig um das Gerat herum eine zulassige GroRe nicht
Ubersteigen.
Praktisch bedeutet dies flir den empfohlenen Mindestabstand eines benachbarten Stromleiters zur
Gerateoberflache:

- Strom 10 A: 12 mm
- Strom 20 A: 25 mm
- Strom 40 A: 50 mm

Wenn es in der Geratedokumentation nicht anders spezifiziert ist, ist das Aneinanderreihen von
Modulen (z. B. Reihenklemmen im 12 mm Rastermal3) gleichen Typs (z. B. EL2212-0000) dartber
hinaus zulassig.
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7 EtherCAT-Grundlagen

Grundlagen zum Feldbus EtherCAT entnehmen Sie bitte der EtherCAT System-Dokumentation.
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8 EJ7411 - Inbetriebnahme

Der interne Speicher kann falsch eingestellte Parameter enthalten, Defekt moglich

» Setzen Sie das Modul vor der Inbetriebnahme auf die Werkseinstellungen zurtick. Siehe EtherCAT-
System-Dokumentation Kapitel CoE-Reset, Wiederherstellen der Default-Werte.

8.1 Einbindung in TwinCAT

® Installation der neuesten XML-Device-Description

Stellen Sie sicher, dass Sie die entsprechende aktuellste XML-Device-Description in TwinCAT

installiert haben. Diese kann im Download-Bereich auf der Beckhoff Website heruntergeladen und
entsprechend der Installationsanweisungen installiert werden.

Binden Sie das Modul in TwinCAT ein. Informationen dazu finden Sie in der EtherCAT-
Systemdokumentation im Kapitel TwinCAT Entwicklungsumgebung:

» Unterscheidung Online/Offline

» OFFLINE Konfigurationserstellung

* ONLINE Konfigurationserstellung

Im Verlauf der Einbindung in TwinCAT erscheint das folgende Dialogfenster:

EtherCAT drivels) added X
Append linked axis to:
() CHC - Configuration

Cancel

Wenn Sie die TwinCAT NC-Funktionen nutzen wollen, klicken Sie auf OK (empfohlen).

Diese Entscheidung ist unverbindlich. Sie kdnnen die Verknipfung mit einer NC-Achse auch spater noch
herstellen. Siehe Kapitel ,Einbinden von EtherCAT-Steckmodulen in die NC-Konfiguration®, Abschnitt Achse
manuell hinzufiigen [ _68].
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8.2 Auswahl der Betriebsart

Mit der Auswahl der Betriebsart bestimmen Sie die Regelgrofie und die Reglerstruktur. Wahlen Sie
Betriebsart und Prozessdaten entsprechend der gewlinschten RegelgroRe:

RegelgroRe

Betriebsart liber CoE-Online
Index 0x7010:03 ,,Modes of operation*

Predefined PDO liber Prozessdaten

Position "

CSP [» 46]
(Cyclic Synchronous Position)
(Werkseinstellung)

Predefined PDO ,Position®

Geschwindigkeit

CSV [» 50]
(Cyclic Synchronous Velocity)

Predefined PDO ,Velocity*:

Drehmoment

CST [» 511

(Cyclic Synchronous Torque)

Predefined PDO ,Torque*:

Drehmoment u.
Kommutierungswinkel

CSTCA [» 52]
(Cyclic Synchronous Torque with
Commutation Angle)

Predefined PDO ,Torque*
+

PDO 0x1603 ,DRV Commutation angle”

Drive Motion Control

DMC [» 94]

(Drive Motion Control)

64-Bit-Steuerung:
Predefined PDO “Drive motion control
(For TC3 DriveMotionControl Lib)”

32-Bit-Steuerung
Predefined PDO “Drive motion control (32
Bit)”

" Sie kénnen die Position auch mit der Betriebsart CSV regeln. Siehe Kapitel CSV
(Geschwindigkeitsregelung) [P 50]. Die Regelung mit CSP ist aber performanter.
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Einstellung der Betriebsart liber das CoE-Verzeichnis

Gehen Sie wie folgt vor, um die gewahlte Betriebsart einzustellen:

Beschadigung des Gerates moglich!

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

1. Den Karteireiter ,CoE - Online* anklicken.
2. In Parameter 0x7010:03 ,Modes of operation” die Betriebsart einstellen.

Solution Explorer A Il TwinCAT Project] & > RN Library Manager
e | )
) & | @ | > |E| General EtherCAT DC Process Data  Fle Starull CoE -Online Biag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~
Update List Auto Update Single Update Show Offline Data
&1 Solution ‘TwinCAT Project!’ (1 project) [Auto Update  EASinle Updat= ]
4 o] TWinCAT Projectl Advanced... | |
> s st St Modde 0D o Pt [0 |
3 MOTION
4 PLC Index Name Flags Value
SAFETY 7001:0 FE Touch probe outputs RO =14 ¢
E Ces 7010:0 DRV Outputs RO >4
&l AnaLTicS 7010:01 _ Controlword ROP <0000 (0)
4 [te} 7010:03  Modes of operation RW P Cyclic synchronous position mode (C5F) (8)
4 "1‘% Devices U10:05 arget position
— . . . Set Value Dialog
4 == Device 1 (EtherCAT) 7010:06 Target velocity
8 Image 7010:09  Target torque
*B Image-Info 7010:0B  Torque limitation
b : Synclnits 7010:0E  Commutation angle : | Eares]
b Inputs F040:0 DMC Outputs
b [l Outputs 8000:0 FB Settings anous posili .
b [ InfoData 8001:0 FB Touch probe Settin L. 1]y le]¥ it mode: |
- 20080 FE Settings ENC Cyclic synchronous velocity mode [C5Y)
4 || Term 1 (E11100) ) . Boal Cyclic spnchronous torgue mode [C5T)
I [ InfoData 800A:0 FB Settings Hall aok Cyclic synchionous torque mode with com
b Term2 (£7411) 8010:0 DRV Amplifier Settings Blregs Enve totion Control [DR4C)
& ;
P @’ Mappings Bit Size: O1 @8 Q1 O OB 02
Solution Explorer SIEERINSTI LIS

Abb. 27: Betriebsart einstellen tber Index 0x7010:03

HINWEIS

Veranderungen im CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT), Programmzugriff

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinweise im Kapitel
,CoE-Interface” der EtherCAT-System-Dokumentation:

« StartUp-Liste fiuhren fir den Austauschfall,
» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

» Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung (Download von der Beckhoff Website),

» "CoE-Reload" zum Zuriicksetzen der Veranderungen

+ Programmzugriff im Betrieb Uber die PLC (s. TwinCAT3 | PLC-Bibliothek: Tc2 EtherCAT und
Beispielprogramm R/W CoE)
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BECKHOFF

Auswahl der Prozessdaten liber das Predefined PDO Assignment
1. Den Karteireiter ,Process Data“ anklicken.

EJ7411 - Inbetriebnahme

2. ,Predefined PDO Assignment® anklicken.

Solution Explorer A I Al TwinCAT Projects + > [N Library Manager

B~ o>
@& o-a| s General | BHherCAT D Plc Statup  GoE-Orline Diag History Oniine
Search Solution Explorer (Ctrl+;) Syne Manager D0 List
4 %L Devices -
4 == Device 1 (EtherCAT) SM Size Type Flags Index. Size Mame Flags SM e
*B Image 0 128 MbxCut 1400 40 FB Postion F 3
*B |mage-Info 1 128 Mbxin 1401 20 DRV Statusword F 3
p > SyncUnits 2 6 QOutputs 1 AD2 40 DRV Velocity actual value F
I Inputs 3 10 Inputs 1403 20 DRV Torgque actual value F
b I Outputs Ox1AD4 20 DRV Info data 1 F
b I InfoDat Ox1ADS 20 DRV Info data 2 F
3 Intolfata MALNE AN NBV Frllawina amar acbislva  F k! w7
4 [[] Term1(E/1100) < > < >
b InfoData PDO Assi I 1C12): PDO C (e 1 ADD):
4 "% Term 2 (E17411) signment ( : ontert { 3
[ FB Position %&:‘I% K Index Size Offs Name Type
4 DRV Statusword ] 1602 B6000:11 40 0.0 Position UDINT
[ DRV Following error actual value []x1603 40
I [ DRV Controlword :‘&:}%
4 [l DRV Target position ZIHb('I'ED? v < >
M- Target position o
b Lo WeState Download Predefined PDO Assignment: Position’
b [ InfoData PDO Assignment Predefined PDC Assignment: none)
B ; [1PDO Corfigurati Predefined PDO Assignment: "Velocity
b @7 Mappings ormiguration Predefined PDO Assignment: "Position’
Predefined PDO Assignment: Torque'
4 Predefined PDO Assignment: "Drive motion control (For TC3 DriveMotionControl Lib)'
MIELESSEY Team Explorer Predefined PDO Assignment: "Drive motion control (32 Bit

Abb. 28: Predefined PDO Assignment wahlen gemal Betriebsart

3. Wabhlen Sie den richtigen Eintrag gemaf der folgenden Tabelle.
= Die gewahlten Prozessdaten werden in der Baumstruktur angezeigt.

Betriebsart »Predefined PDO Assignment*

Name Inputs (SM3) Outputs (SM2)

CSP [» 46] ~Position*: 0x1A00 ,FB Position® 0x1600 ,DRV Controlword*
0x1A01 ,DRV Statusword“ |0x1606 ,DRV Target
0x1A06 ,DRV Following position*
error actual value®

CSV [» 501 LVelocity“: 0x1A0Q0 ,FB Position® 0x1600 ,DRV Controlword”
0x1A01 ,DRV Statusword“ |0x1601 ,DRV Target

velocity”

CST[» 511 ,rorque® 0x1A00 ,FB Position*® 0x1600 ,DRV Controlword"
0x1A01 ,DRV Statusword“ |0x1602 ,DRV Target torque*

CSTCA > 52] »Torque”

+

PDO 0x1603,DRV Commutation angle*
DMC “Drive motion control |0x1A40 ,DMC Inputs® 0x1640 ,DMC Outputs”
64-Bit-Steuerung [» 95] |(For TC3

DrivemMotionControl)”

DMC “Drive motion control |0x1A41 ,DMC Inputs 32 Bit* |0x1641 ,DMC Outputs 32

32-Bit-Steuerung [ 99] (32 Bit)” Bit*
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8.21 CSP (Positionsregelung)

CSP ist die Abklrzung fur ,Cyclic Synchronous Position®.

v' Die Betriebsart CSP ist in 0x7010:03 ,Modes of operation” eingestellt wie in ,Einstellung der Betriebsart
[» 431" beschrieben.

v Das Predefined PDO Assignment ,Position” ist eingestellt, wie in ,Auswahl der Prozessdaten [P 45]"
beschrieben.

1. Einstellen der Zielposition
Uber das Prozessdatum ,Target position“ kann eine definierte Zielposition eingestellt werden.

Soluion Bplore o s
A~ -
w & | © - e | > |E| General EtherCAT DC Process Data Pl Startup CoE - Online  Diag History ~ Online
Search Soluticen Explaorer (Ctrl+;) P~ Syne Manager: FDO List:
#f'g Devices
4 =% Device 1 (EtherCAT) SM  Size Type Flags Index Size Mame Flags SM sU i
j: Image 0 128 MbocOut Rc1601 40 DRV Target velocity F 0
j,; Image-Info 1 128 Mbocn 1602 20 DRV Target torque F 0
b 2 SyncUnits 2 & Cutputs c1603 20 DRV Commutation angle  F o
b Inputs 3 0 Inputs (1604 20 DRV Torgue limitation F 0
b I Outputs (1606 40 DRV Target position E 2 0
01607 20 FB Touch probe control E (1] b
B & InfoData < 5 < 3
b Term 1 (EK1100)
4 || Term12(E11100) PDO Assignment (B1C12): PDO Content ((x1606):
b la InfoData [0 1600 2 Index Size Offs Name Type DefaL
4 "§ Term 2 (EJ7417) []Gc1601 _ .
b FB Positi []ke1602 x7010:05 4.0 0.0 Tanget position UDINT
osition ™I k1603
[ DRV Statusword | G104
b DRV Following error actual value ] 1606 v < >
p [l DRV Centrolword
. Download Predefined PDO Assignment: "Position” v
4 [ DRV Target position PO Assi ot
B+ Target position O sianms Load PDO info from device
PDO Configuration
b WeState Sync Unit Assignment ..
b [ InfoData
4 » < >
Solution Explorer RIZTRRSIRT S, [ Pl lin - Tuone Cim A e T R AT [ N R |
— - g

Abb. 29: Einstellen der Zielposition Uber das Prozessdatum ,Target position*

® Zykluszeit

1 Fur alle Betriebsarten muss die Zykluszeit ein ganzzahliges Vielfaches von 62,5 ps,
mindestens jedoch 125 us sein.

Bei Nutzung der Fahrwegsteuerung (DMC) darf die Zykluszeit nicht schneller als 250 ps sein.

Mit den Einstellungen fur die Betriebsart CSP rechnet das EtherCAT-Steckmodul intern die Regelkreise flr
Strom, Geschwindigkeit und Position. Die NC berechnet die Sollwertvorgabe der Position und gibt diese an
das Modul weiter.

1. Schleppfehleriiberwachung einstellen

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

Gehen Sie wie folgt vor, um die Schleppfehleriberwachung einzustellen:

Beschadigung des Gerates moglich!

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

Klicken Sie den Karteireiter ,CoE-Online” an
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Solution Explorer Ll TwinCAT Projectd = X
N R | enerdl rocess Data E tartup | CoE - Online izg History  Online ~
GE-o-T General EtherCAT DC P Data Pl g CoE - Online § Diag H Ol

Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~ Update List [JAuto Update [~ Single Update [] Show Offine Data

& InfoData - Advanced... | |
.+ Term 2 (EJ7411)

FB Position Addto Startup... Modue OD (hoEPor: [0 |

DRV Statusword

Index Name Flags  Value Lnit
8010:33  Stand still window RW TcDDD0D (D) 1/min
B010:39  Select info data 1 voltage {mV) (2)

DRV Following error actual value
&/ Following error actual value
B DRV Controlword

B DRV Target position =PRI : o B B 4
O WeState 8010:50  Following emor window RW (<FFF|
2010:51  Following emor time out Rw ma

& InfoData 801054  Feature bits

‘ on1n.E7 Dmmibimem lmmem ssmlmmi e £m DAY MN.CA 1N

Solution Explorer BIEETINSEIES

Abb. 30: ,Following error window" (0x8010:50), ,Following error time out (0x8010:51)

1. Stellen Sie mit dem Following error window (Index 0x8010:50) das Fenster der
Schleppfehleriiberwachung ein.

» Der hier eingestellte Wert - mit dem Skalierungsfaktor multipliziert - gibt an, um welche Position die Ist-
Position von der Sollposition, positiv und negativ, abweichen darf. Die gesamte akzeptierte Toleranz ist
somit doppelt so grof3, wie die im Following error window eingetragene Position (siehe Abb.
Schleppfehlerfenster).

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

accepted following
error tolerance

I I I I I 1 L I
T T T T T T T 1

L J

following error |following error
window |  window

- L L

following error p no following error following error

L] | L

Fy

reference position
Abb. 31: Schleppfehlerfenster

2. Stellen Sie mit dem Following error time out (Index 0x8010:51) die Zeit (in ms) ein, die fiir eine
Schleppfehleriiberschreitung erlaubt ist.

= Sobald die Sollposition fur die im Following error time out eingetragene Zeit um mehr als die im
Following error window eingetragene Position Uberschritten wird, gibt das Modul einen Fehler aus
und bleibt unverzlglich stehen.

Der Following error time out ist im Auslieferungszustand 0x0000 (0).

= Der aktuelle Schleppfehler kann Uber das Prozessdatum Following error actual value ausgelesen
werden.
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HINWEIS

Veranderungen im CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT), Programmzugriff

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinweise im Kapitel
,CoE-Interface” der EtherCAT-System-Dokumentation:

« StartUp-Liste fihren fir den Austauschfall,
» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

* Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung (Download von der Beckhoff Website),
» "CoE-Reload" zum Zuriicksetzen der Veranderungen

 Programmzugriff im Betrieb tber die PLC (s. TwinCAT3 | PLC-Bibliothek: Tc2 EtherCAT und
Beispielprogramm R/W CoE)

Beispiel Fahrauftrag mit Schleppfehleriiberwachung

4 ' }fDIIDwing error window

target position

feedback position

Y

following error timaout

following error

fault reaction

/ following error window
3 4

: =
1 2

Abb. 32: Schleppfehler ,following error” Uiber die Zeit

1. Beim Beschleunigen wachst der Schleppabstand (following error).

2. Der eingestellte Grenzwert fir den Schleppfehler (following error window) wird tGberschritten.
Die Dauer der Uberschreitung des following error window (in obenstehender Abbildung grau hinterlegt)
ist kirzer als der in following error timeout vorgegebene Zeitraum (in obenstehender Abbildung griin
dargestellt).

= Es wird kein Fehler ausgel6st.
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3. Der Schleppabstand sinkt bis auf null, sobald die Zielposition (target position) erreicht ist.
Bei einer Blockade der Achse (z. B. bei Endanschlag) lauft target position weiter, wahrend feedback
position stehen bleibt.

= Der Schleppabstand wachst.

4. Der Schleppabstand Uberschreitet den Grenzwert Following error window fiir einen langeren Zeitraum
als in following error timeout vorgegeben.

= Nach Ablauf von following error timeout wird ein Fehler ausgeldst (fault reaction).
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8.2.2 CSV (Geschwindigkeitsregelung)
CS8V ist die Abkurzung fir ,Cyclic Synchronous Velocity“.

v' Die Betriebsart CSV ist in 0x7010:03 ,Modes of operation” eingestellt wie in ,Einstellung der Betriebsart
[» 431" beschrieben.

v Das Predefined PDO Assignment ,Velocity” ist eingestellt, wie in ,Auswahl der Prozessdaten [P 451"
beschrieben.

1. Einstellen der Zielgeschwindigkeit
Uber das Prozessdatum ,Target velocity“ kann eine definierte Geschwindigkeit eingestellt werden.

Solution Explorer AR I @l TwinCAT Project2 = X

=N '| ©- g | ﬁ|£| General EtherCAT DC Process Data Pl Statup  CoE -Orline  Diag History  Orline
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~
4 *E Devices =
4 == Device 1 (EtherCAT) Size Type Flags Index Size MName Flags SM
*B Image 128 MbxOut O<1ADD 20 DRV Info data 3 F
*8 |mage-Info 128 Mbxin O<1ADE 40 FB Enc Postion F
] Outputs Oc1AD 20 Dl Inputs F
[ InpLts 1600 20 DRV Controhward F
F
F
F

Sync Manager: PDO List:

2 SyncUnits
Inputs

B Outputs

& InfoData

[ Term 1 (EK1100)

[l Term 12 (E11100) PDO Assignmert (<1212} PDO Cortert (Ix1801):

P [ InfoData [-] e 1600

"3 Term 2 (E)7411 M| 1601
- D* . P( el [Joci602 0701006 40 00 Target velocty
osition :|[b(1ﬁﬂ3

<1601 40 DRV Target velocity
el 602 20 DRY Target torque
1603 20 DRY Commutation angle

Index Size

DRY Statusword []0c1604
B DRV Controlword [ 101606 <
B DRY Target velocity
B Target velocity
[E WcState
@ InfoData [ PDO Corfiguration

Download Predefined PDO Assignment: Velocity'

PDO Assignment Load PDO info from device

Sync Unit Assignment ...
4

Solution Explorer [EETINSTIRTC

Abb. 33: Einstellen der Zielgeschwindigkeit Uber Prozessdatum ,Target velocity®

® Zykluszeit

1 Fir alle Betriebsarten muss die Zykluszeit ein ganzzahliges Vielfaches von 62,5 s,
mindestens jedoch 125 ps sein.

Bei Nutzung der Fahrwegsteuerung (DMC) darf die Zykluszeit nicht schneller als 250 ps sein.

8.2.21 Positionsregelung

Sie kdnnen mit der Betriebsart CSV auch die Position regeln, indem sie die TwinCAT NC als Positionsregler
einsetzen.

Im Kontext von Positionieraufgaben ist die Betriebsart CSP [P 46] allerdings performanter, da zwischen den
Reglern keine Bustotzeiten auftreten (durch die Kommunikation zwischen Modul und NC) und alle Regler in
der Architektur an der gleichen Stelle gerechnet werden.
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8.2.3 CST (Drehmomentregelung)

CST ist die Abktlirzung fur ,,Cyclic Synchronous Torque®.

v' Die Betriebsart CST ist in 0x7010:03 ,Modes of operation“ eingestellt wie in ,Einstellung der Betriebsart
[»_431“ beschrieben.

v Das Predefined PDO Assignment , Torque” ist eingestellt, wie in ,Auswahl der Prozessdaten [P 45]"
beschrieben.

1. Einstellen des Drehmoments
Uber das Prozessdatum ,Target torque” kann ein definiertes Drehmoment eingestellt werden. Sie
kénnen die TwinCAT NC nicht zur Vorgabe des Drehmoments verwenden.

Solution Explarer

R R |
o) 5 | © - & |ﬁ E General EtherCAT DC Process Data  Pic Startup CoE-Online  Diag History Online

Search Solution Explorer (Ctrl+;)

ANALYTICS
4 110 Size Index Size Name

4 %L Devices 128 OclAID 20 Dl Inputs

4 == Device 1 (EtherCAT) 128 1600 20 DRV Controlword

4 1601 40 DRV Target velocity
[ Q1602 20 DRV Target torque
1603 20 DRV Commutation angle
1604 20 DRV Torgue limitation
£

Sync Manager: PDO List:

"5 Image

"5 Image-Info

2 SyncUnits
Inputs

W Outputs

& InfoData PDO Assignment (Re1C12): PDO Contert ((b1602):

[i Term 1 (EK1100) [0 1600

| Term 12 (£)1100 [ |Ge1601
D“ ;';:fw(ata ) 01602 L701003 20 00  Targettorque

(1603
4 T Term 2 (E74171) %mwm
[ FB Paosition g{b{lﬁﬂﬁ €
[ DRY Statusword
B DRV Controlword
- )
4 [ DRV Target torque PDO Assignment
[ PDO Corfiguration

B+ Target torque Sync Unit Assignment....
B WeState

& InfoData

Index Size

Download Predefined PDO Assignment: Torque’
Load PDO info from device

Solution Explorer EEERRStILTES . : . Hleme IR 1 il b
—

Abb. 34: Einstellen des Drehmoments Uiber Prozessdatum ,Target torque*

Zykluszeit

o
1 FUr alle Betriebsarten muss die Zykluszeit ein ganzzahliges Vielfaches von 62,5 s,
mindestens jedoch 125 us sein.

Bei Nutzung der Fahrwegsteuerung (DMC) darf die Zykluszeit nicht schneller als 250 ps sein.
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BECKHOFF

8.2.4

CSTCA ist die Abklrzung fir ,Cyclic Synchronous Torque with Commutation Angle®.

Diese Betriebsart ist eine Drehmoment-Regelung wie CST [P 51]. Zusétzlich hat der Anwender die

Médglichkeit, den Kommutierungswinkel anzugeben.
Sie kdnnen die TwinCAT NC nicht zur Vorgabe von Drehzahl und Kommutierungswinkel verwenden.

CSTCA (Drehmomentregelung mit Kommutierungswinkel)

v' Die Betriebsart CST ist in 0x7010:03 ,Modes of operation“ eingestellt wie in ,Einstellung der Betriebsart

[» 431" beschrieben.

v Das Predefined PDO Assignment ,Torque® ist eingestellt, wie in ,Auswahl der Prozessdaten [P 451"

beschrieben.

1. Prozessdatum ,,Commutation angle” aktivieren
Das Prozessdatum ,Commutation angle” befindet sich im Prozessdatenobjekt ,DRV Commutation angle”
(Index 0x1603), welches in der Werkseinstellung nicht aktiviert ist.
Aktivieren Sie das Prozessdatenobjekt ,DRV Commutation angle“ wie folgt:

= Karteireiter ,Process Data“ anklicken.

= Im Feld ,Sync Manager® auf ,Outputs® klicken.
= Im Feld ,PDO Assignment (0x1C12)“ bei 0x1603 einen Haken setzen.

Selution Explorer
G- o-a| s
Search Solution Explorer (Ctrl+;)

4 == Device 1 (EtherCAT)
*B Image
’5 Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Outputs
[H InfoData
[ Term 12 (EJ1100)
> [@ InfoData
4 " Term 2 (E17411)
4 FB Position
b DRV Statusword
I [ DRV Controlword
4 [ DRV Target torque
B Target torque
4 [l DRV Commutation angle
B+ Commutation angle
B [ WeState
b & InfoData
4 »
Selution Explorer

AT T W T

Team Explorer

2

Fs

R inca ez = < I

General BtherCAT DC Ple

Statup CoE-Online  Diag History Online

Sync Manager: PDO List:
SM Size Type Flags Index Size Mame Flags SM by
0 128 MbocOut k1A1D 20 DI Inputs F C
1 128 Mbacin 1600 20 DRV Controlword F 2 C
2 ] Outputs x1601 40 DRV Target velocity F C
3 [3 Inputs 1602 20 DRV Target torque F 2 (
1603 20 DRV Commutation angle F 2 C
1604 20 DRV Torgue limitation F v
< > < >
PDO Assignment (x1C12): PDO Cortent (Zx1603):
&1% & Index Size Offs Name Type
| 1602 k7010:0E 200 Commutation angle UINT
[EEEE
(b 1614
[1x1606 v < >
Download Predefined PDO Assignment: (none) ~
PDO Assignment Load PDO info from device
[] PDO Configuration

Sync Unit Assignment...

Abb. 35: Aktivierung PDO 0x1603 ,Commutation angle®

= Falls das Modul mit einer NC-Achse verknupft ist, erscheint ein Dialogfenster:

TcXaeshell

Process data of 'Term 2 (E/7411)" may changed.
Relink with axis 'Axis 1

Ja I

Mein I

= Klicken Sie im Dialogfenster auf ,Nein®.

1. Drehmoment und Kommutierungswinkel einstellen

= Stellen Sie das Drehmoment Uber das Prozessdatum ,Target torque“ ein.

= Stellen Sie Uber das Prozessdatum ,Commutation angle® den Winkel ein, der mit dem im
Prozessdatum ,Target torque” definierten Drehmoment gehalten werden soll.
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Zykluszeit

o
1 Fur alle Betriebsarten muss die Zykluszeit ein ganzzahliges Vielfaches von 62,5 us,
mindestens jedoch 125 us sein.

Bei Nutzung der Fahrwegsteuerung (DMC) darf die Zykluszeit nicht schneller als 250 ps sein.
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8.3 Konfiguration der Hardware

8.3.1 Konfiguration des Feedback-Systems

Das Feedback dient zur Ermittlung der relativen Position und der Geschwindigkeit fiir die interne Regelung.
Eine Ermittlung der absoluten Position ist mit dem Feedback nicht méglich.

Ein Betrieb ohne Feedback ist auch maoglich. In diesem Fall wird die Gegen-EMK des Motors als Feedback
verwendet. Dieser Betrieb wird als ,sensorloser Betrieb“ bezeichnet.

Wahlen Sie das Feedback-System entsprechend den Anforderungen der Anwendung.

Feedback-System Empfohlene Anwendungsfille
Kein Feedback » Konstante hohe Geschwindigkeit
»Six-Step sensorless* « Keine Positionieraufgaben
Hall-Sensoren » Hochgeschwindigkeits-Anwendungen wie z. B.:
,Six-Step hall o Lilfter
o Pumpen

o Forderbander
» Grobe Positionieraufgaben

Feldorientierte Regelung mit Inkremental-Encoder |Positionieraufgaben, bei denen ein hoher Gleichlauf
,FOC with incremental encoder” (Werkseinstellung) |gefordert ist

Feldorientierte Regelung mit Inkremental-Encoder
und Hall-Sensoren
,FOC with incremental encoder and hall*

Zulassige Kombinationen von Feedback und Betriebsart

Betriebsart Feedback

Inkremental-Encoder |Inkremental-Encoder + |Nur Hall-Sensoren |Kein Feedback
Hall-Sensoren
CSTCA Ja Ja Nein Nein
CST Ja Ja" Nein Nein
CSv Ja Ja Ja Ja
CSP Ja Ja Ja Ja
DMC Ja Ja Ja Ja

" Freischalten mit 0x8010:54 ,Feature bits“ = 0x100

Konfigurieren Sie das Feedback wie in den folgenden Kapiteln beschrieben und beachten Sie die folgenden
Hinweise zu Anderungen am CoE-Verzeichnis.

Beschadigung des Gerates moglich!

Es wird dringend davon abgeraten, die Einstellungen in den CoE-Objekten zu andern wahrend die Achse
aktiv ist, da die Regelung beeintrachtigt werden konnte.
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HINWEIS
Veranderungen im CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT), Programmzugriff

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen CoE-Hinweise im Kapitel
,CoE-Interface” der EtherCAT-System-Dokumentation:

« StartUp-Liste fihren fir den Austauschfall,

» Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

* Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung (Download von der Beckhoff Website),
» "CoE-Reload" zum Zuriicksetzen der Veranderungen

 Programmzugriff im Betrieb tber die PLC (s. TwinCAT3 | PLC-Bibliothek: Tc2 EtherCAT und
Beispielprogramm R/W CoE)
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8.3.1.1 Feedback-Systeme

Die folgenden Unterkapitel beschreiben die Konfiguration der verfligbaren Feedback-Systeme.

8.3.1.1.1 Betrieb ohne Feedback

Konfiguration
1. Den Parameter 0x8008:12 ,Encoder type*“ auf den Wert ,disabled” einstellen.
= Der Eingang fir einen Inkremental-Encoder ist deaktiviert.
2. Den Parameter 0x800A:14 ,Hall sensor type“ auf den Wert ,disabled” einstellen.
= Die Eingange fiir Hall-Sensoren sind deaktiviert.
3. Den Parameter 0x8010:64 ,Commutation type“ auf den Wert ,Six-Step sensorless” einstellen.
Im sensorlosen Betrieb ist ein deutlicher Umschaltmoment zu merken. Ab einer bestimmten Geschwindigkeit
wird vom gesteuerten Betrieb in den geregelten Betrieb gewechselt. Der Geschwindigkeitswert, in dem
dieser Wechsel stattfindet, ist abhangig von der Nenngeschwindigkeit und der Nennspannung. Er kann mit
folgender Formel berechnet werden.
(8011: 2E) RatedSpeed
(8011: 2F) NominalVoltage

VsensorieseControlThreshold = 4V X

8.3.1.1.2 Betrieb mit Hall-Sensoren

Konfiguration
1. Den Parameter 0x8010:64 ,Commutation type“ auf den Wert ,Six-Step hall“ einstellen.
2. Den Parameter 0x8008:12 ,Encoder type“ auf den Wert ,disabled” einstellen.
= Der Eingang fiir einen Inkremental-Encoder ist deaktiviert.

3. Die Hall-Sensoren konfigurieren. Siehe Kapitel Konfiguration der Hall-Sensoren [P 59].

8.3.1.1.3 Betrieb mit einem Inkremental-Encoder

Dieses Feedback-System verwendet eine feldorientierte Regelung.

Konfiguration
1. Den Parameter 0x8010:64 ,Commutation type* auf den Wert ,FOC with incremental encoder” einstellen.
2. Den Parameter 0x800A:14 ,Hall sensor type“ auf den Wert ,disabled” einstellen.
= Der Eingang fiur Hall-Sensoren ist deaktiviert.

3. Den Inkremental-Encoder konfigurieren. Siehe Kapitel Konfiguration des Inkremental-Encoders [P _57].

8.3.1.1.4 Betrieb mit einem Inkremental-Encoder und Hall-Sensoren

Dieses Feedback-System verwendet eine feldorientierte Regelung.

Konfiguration

1. Den Parameter 0x8010:64 ,Commutation type“ auf den Wert ,FOC with incremental encoder and hall*
einstellen.

2. Den Inkremental-Encoder konfigurieren. Siehe Kapitel Konfiguration des Inkremental-Encoders [P 57].

3. Die Hall-Sensoren konfigurieren. Siehe Kapitel Konfiguration der Hall-Sensoren [P 59].
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8.3.1.2

Konfiguration des Inkremental-Encoders

Falls Sie einen Inkremental-Encoder einsetzen, konfigurieren Sie ihn mit den folgenden CoE-Parametern:

TincaT projectt = [

Solution Explorer > 1 X
@) & '| ©-a | ﬁE General BtherCAT DC Process Data  Plc Startug] CoE-Orline Wiag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~
Update List Auto Updat | Single Updat Show Offline Dat
fa] Solution 'TwinCAT Project1' (1 project) [ Auto Updete ingle Updste [] Show Cffine Dt
4 ] TwinCAT Project] Advanced.. | |
b SYSTEM Addto Startup... Module OD (foEPot): [0 |
b MOTION
B Gl PLC Index Name Hags Value Unit ™
SAFETY - 70010 FB Touch probe oLtputs RO >14<
Bed -+ +-7010:0 DRV Outputs RO >14<
ANALYTICS + - RW >22<
4 170 =1 8008:0 FB Settings ENC RW »19<
4 *é Devices 8008:01  Invert feedback direction RW  FALSE
4 == Device 1 (EtherCAT) 8008:02 Enable power supply RW  FALSE
’: Image 8008:05 Enable ENC Cinput RW  TRUE
*B |mage-Info 8008:11  Supply voltage output RW (00001388 (5000) mV
b 2 SyncUnits 8008:12  Encodertype RW  HTL single ended (4)
[ Inputs 8008:13 Encoder Increments per Revolution § RW  Te00007000 (40:96)
b W Outputs S RW >20<
b [ InfoData +- 3010:0 DRV Amplifier Sfeﬁlngs RW =100«
Wt | (2808 ohasers ST
b @ InfoData : rEE SEtings T
T 3 (E7411 +- 801F:0 DRV Vendor data RW »24«
b g Term2( ) - G100 DRV Info data RO >« R
b ﬁg Mappings
Solution Explorer WEETNSEATE,
Abb. 36: Konfiguration des Inkremental-Encoders Gber Objekt 0x8008
Index (hex) Bezeichnung Einheit
8008:01 Invert feedback direction -
8008:02 Enable power supply -
8008:05 Enable ENC C input -
8008:11 Supply voltage output [P 57 mV
8008:12 Encoder type [P 58 -
8008:13 Encoder Increments per Revolution [»_ 58] Inc/U

0x8008:11 ,,Supply voltage output”

Stellen Sie in diesem Parameter die Hohe der Versorgungsspannung fur den Encoder in Millivolt ein. Der

Wertebereich ist 2...24 V.

Schalten Sie den Versorgungsspannungs-Ausgang ein, indem Sie den Parameter 0x8008:02 ,Enable power

supply“ auf TRUE setzen.

EJ7411
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0x8008:12 ,,Encoder type*“

Stellen Sie in diesem Parameter den Signaltyp des Encoders ein.

Wenn der Wert dieses Parameters nicht ,disabled” ist, muss ein Encoder angeschlossen sein. Ansonsten
wird in der Diag History [»_114] ein Fehler gemeldet.

In der Werkseinstellung ist ,HTL single ended” eingestellit.

Signaltyp Spezifikation Bemerkung
disabled Inkremental-Encoder-Interface + Bei Betrieb ohne Feedback [» 56]
deaktiviert ,Six-step sensorless"

» Bei Betrieb nur mit Hallsensoren
[» 56] ,Six-step hall®

RS422 differential 5V zwischen den Differenzeingangen
TTL single ended 5V bezogen auf Ground
HTL differential 24 \/ zwischen den
Differenzeingdngen
HTL single ended 24 \/ bezogen auf Ground
RS422 differential - 5V zwischen den Differenzeingangen |Fir Anwendungen, in denen die Signale
high impedance input des Encoders zu schwach sind
TTL single ended - 5V bezogen auf Ground - Hohere Signalfrequenz mdglich.
input filters disabled Eingangsfilter abgeschaltet Stérempfindlicher
Open collector 5V bezogen auf modulinternen Pull- |Encoder schaltet gegen Ground

Up-Widerstand

Max. Eingangsfrequenz |Signaltyp
(4-fach Auswertung)

5 Mio Inc/s Alle RS422,

alle HTL,

TTL single ended - input filter disabled
1 Mio Inc/s TTL single ended
250 k Inc/s Open collector

0x8008:13 ,,Encoder Increments per Revolution®

Multiplizieren Sie die Anzahl der Inkremente des Encoders mit dem Faktor vier. Tragen Sie das Ergebnis in
diesen Parameter ein.

Falls Sie einen magnetischen Encoder mit Interpolation einsetzen, berechnen Sie die Anzahl der Inkremente
nach der folgenden Formel:

Inkremente = Pole ¥ Auflésung

Beispiel:

Inc Inc
Inkremente = 50 x 5192 F = 4[}96{!0?
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8.3.1.3 Konfiguration der Hall-Sensoren

Falls Sie Hall-Sensoren einsetzen, konfigurieren Sie diese tiber Objekt 0x800A

Solution Explorer b S Al TwinCAT Projects &= X -

oAl | o & | y " General EtherlCAT DC Process Data  Ple Startup | CoE -Online | Diag History  Online A
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~ Update List [JAuto Update ] Single Update [] Show Offline Data
ANALYTICS - Advanced. | |
¥ /0
P ﬁ% Devices Add to Startup... Module OD (AoE Port): I:I
4 = Device 1 (EtherCAT)
+B Indes Name Flags Value Uit
o+ Image
)E Image-Info +- 8001:0 FB Tc:u-ch probe Settings RwW > 18 <
2 SyncUnits +- B008.0 FE Settings ENC RW 519 «
Inputs = B00A0 FB Setftings Hall RW > 20 <
B00A:02 Enable power supphy RwW FALSE
Output
; | ;' F[’J”: 800A:05 Enable extrapolation RW  FALSE
= ot 800A:11  Supply voltage output RW (00001388 (5000) mv
| Term 1 (€11100) 800A-12  Phasing RW  AB:120°/BC: 120° (1)
b ? InfoData 800A13 Hall commutation adiust ~ RW 0 (D)
5 4 ! + Term 2 (E)7411) 800A:14  Hall sensor type RwW open collectar (1)
b @7 Mappings - R D] DRV Ampitier Setings =] > 00 <
4 3 + B0 MRV Metar SeHinne R » AG - R4
Solution Explorer BIEETLNER TS, < ’
Index (hex) Bezeichnung Einheit
800A:02 Enable power supply -
800A:05 Enable extrapolation -
800A:11 Supply voltage output -
800A:12 Phasing °
800A:13 Hall commutation adjust °
800A:14 Hall sensor type -

0x800A:11 ,,Supply voltage output”

Stellen Sie in diesem Parameter die Hohe der Versorgungsspannung fur den Encoder in Millivolt ein. Der
Wertebereich ist 2...24 V.

Schalten Sie den Versorgungsspannungs-Ausgang ein, indem Sie den Parameter 0x800A:02 ,Enable power
supply“ auf TRUE setzen.

0x800A:12 ,,Phasing“

Nutzen Sie die Funktion Scan Feedback [P 64], um diesen Parameter automatisch ermitteln zu lassen.

0x800A:13 ,,Hall commutation adjust*

Nutzen Sie die Funktion Scan Feedback [» 64], um diesen Parameter automatisch ermitteln zu lassen.

0x800A:14 ,,Hall sensor type“

Signaltyp Spezifikation Bemerkung
(0) disabled Hall-Sensor-Interface |Bei Betrieb ohne Hall-Sensor (ohne Feedback [»_56], nur mit
deaktiviert Inkremental-Encoder [»_561)
(1) Open collector 5V bezogen auf Bei Betrieb mit Hall-Sensor (mit Hall-Sensor [P 56], mit
(Werkseinstsellung) |modulinternen Pull- | remental-Encoder u. Hall-Sensor [» 561)
Up-Widerstand
Hall-Sensor schaltet gegen Ground.
Es sind digitale Hall-Sensoren zu verwenden.
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8.3.2 Konfiguration des Motors und des Verstarkers

Vor der Einbindung des Motors in die NC ist es wichtig, einige Einstellungen in den CoE-Objekten 0x8010:xx
und 0x8011:xx vorzunehmen. Diese Informationen sind zwingend einzutragen und gréRtenteils aus dem
Datenblatt zu entnehmen bzw. zu messen.

Falls eine Angabe im Datenblatt fehlt, kontaktieren Sie den Motorhersteller.

Index 0x8010: DRV Amplifier Settings

Solution Explorr R incar projectt = < [

far & - | ©-a | }'E General EtherCAT DC Process Data  Ple Startu[l CoE - Online  Wiag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~ .
7] Solution TwinCAT Project!” (1 project) Update List [ Aute Update [ Single Update [] Show Offine Data
4 ) TwinCAT Project! Advanced... | |
B ﬂ SYSTEM Add to Startup... Module OD (AoE Port): :
b MOTION i
4 PLC Index Name Flags Value Unit ™
g ?"‘FET"' - 8008:0 FE Settings ENC AW 519 ¢
e £ B00a0 FE Settings Hall RW =20 <
ANALYTICS |- 8010:0 DRV Amplfier Settings RW  >100<
4 170 8010:01 Enable T<PDOToggle RW  FALSE
4 'ﬂ% Devices 8010:02 Enable input cycle courter RW FALSE
4 == Device 1 (EtherCAT) 8010:04 Repeat find commutation RW TRUE
’5 Image 2010:05 Enable cogging torque compensation RW FALSE
*5 Image-Info 8010:12  Cument loop integral time RW  x000A(10) 0.1ms
b2 SyncUnits 8010:13  Curent loop propertional gain RW  D00A (10) 0.1 WA
b Inputs 8010:14  Velocity loop integral time (cument mode) RW  x000D0032 (50) 0.1ms
b [ Outputs 2010:15  Velocity loop proportional gain (cument mode)  JRW k00000014 (20) WA /s)
b [ InfoData 8010:17  Position loop propoertional gain RW D00D000A (100 YT
) 8010:19  Nominal DC link voltage RW D00DBBE0 (480000 mV
4 ||| Term1(EN1100) ‘ )
b [ InfoData 8010:1A  Min DC link voliage RW 00001 A30 (6800) mY
b .+ Term 2 (E17411) B010:1B  Max DC link voltage RW cD00DEAGD (60000) mV "
s AN-29  Amnlfier [3T wam lavel RW TRl AR 4
4 ﬁﬁ Mappings
Solution Explorer BIEETHNSTAITES

Abb. 37: Konfiguration des Verstarkers tber Index 0x8010

Index Name Beschreibung Einheit

(hex)

8010:04 |Repeat find Dieser Parameter ist nur relevant, wenn Sie einen Inkremental- -
commutation Encoder einsetzen.

Wenn dieser Parameter TRUE ist, wird bei jedem Freischalten der
Achse der Kommutierungswinkel bestimmt.

Wenn dieser Parameter FALSE ist, wird der Kommutierungswinkel
nur bestimmt, wenn es notwendig ist, z. B. nach einem
Powercycle des Moduls.

8010:19 |Nominal DC link  |Tragen Sie hier die Hohe der Lastspannung in Millivolt ein, die Sie | mV
voltage an den Pins 25 bis 28 angeschlossen haben.

Wertebereich: 8...48 V¢
8010:64 |Commutation type |Feedback einstellen. -

Siehe Kapitel Konfiguration des Feedback [»_54].

" Es gibt Szenarien, in denen die Kommutierungsfindung wiederholt werden muss, sobald die Ausrichtung
des Feedbacks zum Motor nicht mehr bekannt ist. Ursachen dafur sind z. B. ein Powercycle des Encoders
oder eine zwischenzeitliche Anderung des Betriebsmodus.
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Index 8011: DRV Motor Settings
»* 0 X
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Solution Explorer TwinCAT Project] & X

Gj 0.~ | o~ | ﬁ |E| General EtherlCAT DC Process Data  Plc Startufl CoE -Online  fiag History Online
Search Solution Explorer (Ctrl+a) Jo i
Update List Auto Updat | Single Updat Show Offline Dat
&7 Solution "TwinCAT Project1’ (1 project) (Ao Update [ Single Update [ Show Offine Data
4 ) TwinCAT Project1 Advanced.. | |
bl SYSTEM Add to Startup.. Module OD (AcEPoty [0 |
b MOTION
I PLC Index Name Fags  Value Unit A
SAFETY -1 8011:0 DRV Mator Settings RW  >49<
E Ces 2011:11  Max cument RW (00001770 (5000) mA
ANALYTICS 2011:12  Rated cument RW  0c00DDO3EZ(1000)  mA
e 170 8011:13  Motor pole pairs RW o1 (1)
4 *é Devices 8011:16  Torgue constant RW/ 00000032 (50) mim/A
4 == Device 1 (EtherCAT) B8011:18  Rotor moment of inertia RW 00000064 (100) gem™2
"5 Image 8011:19  Winding inductance RW DDBA (100) 0,01 mH
": Image-Info B011:1B  Motor speed limitation RW D001 86A0 (100000)  1/min
b 2 SyncUnits 8011:23 12T wam level RW x50 (30) %
b Inputs B011:2A 12T emor level RW  (¢69(105) %
b B Outputs 8011:20  Motor themal time constant RW D028 (40) D1s
b [ InfoData 8011:2E  Rated speed RW Dc0DD0OOIES (1000) 1/min
' 2011:2F Rated voltage RW (x0000EESD (42000) mY
4 || Term 1 (EJ1100) — :
b [ InfoData 8011:30  Winding resistance RW DDDDO3ES (1000) mChm
u: 8011:31 Voltage constant RW <0DDDDEBSD (43000) uVAT/min)
b "3 Term 2 (EJ7411) W
——oT LI 1 Y L 8 RWW oy | K
P ﬁﬁ Mappings
Solution Explorer [EERNST TS
Abb. 38: Konfiguration des Motors Uber Index 0x8011
Index (hex) Name Beschreibung Einheit
8011:11 Max current Der maximale Scheitelwert des Wicklungs-Stroms. mA
Dieser Wert ist der maximale Strom, mit dem der Motor kurzzeitig belastet werden
kann.
8011:12 Rated current Der Nennstrom des Motors. mA
Der Nennstrom ist der maximale Strom, mit dem der Motor dauerhaft belastet
werden kann.
8011:13 Motor pole pairs Anzahl der Polpaare. -
Falls im Datenblatt nur die Anzahl der Pole angegeben ist, dividieren Sie diesen
Wert durch zwei, um die Anzahl der Polpaare zu erhalten.
Fur Linearachsen siehe Kapitel: Sonderfall Linearachse [P 62].
8011:16 Torque constant Ausgegebenes Drehmoment pro Stromstarke. mNm/A
8011:18 Rotor moment of Das Tragheitsmoment aus der Sicht des Motors. gcm?
inertia Geben Sie hier das gesamte Tragheitsmoment des Rotors und der verbundenen
Mechanik an.
8011:19 Winding inductance |Die Wicklungsinduktivitat. mH
Sie kénnen diesen Wert automatisch messen lassen. Siehe Kapitel Scan Motor
[» 63].
8011:2D Motor thermal time |Die thermische Zeitkonstante der Wicklung an. 0,1s
constant Dieser Wert ist relevant fir die Berechnung des I12T-Modells.
8011:2E Rated speed Die Nenndrehzahl des Motors bei Nennspannung. 1/min
8011:2F Rated voltage Die Nennspannung des Motors laut Herstellerspezifikation. mV
8011:30 Winding resistance |Der Wicklungswiderstand, gemessen zwischen zwei Motorphasen. mQ
Sie kdnnen diesen Wert auch automatisch messen lassen. Siehe Kapitel Scan
Motor [P 63].
8011:31 Voltage constant Die Spannungskonstante des Motors. pvV / min”
Die Gegen-EMK des Motors ist abhangig von der Drehzahl. Die
Spannungskonstante setzt beide Werte in Bezug.
Dieser Wert ist wichtig flr die korrekte Regelung des Motors.
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8.3.2.1 Sonderfall Linearachse

Fir Linearachsen weichen die folgenden Parameter von den Parametern ab, die im Kapitel Konfiguration
des Motors und des Verstarkers [P 60] beschrieben sind.

0x8011:13 ,,Motor pole pairs“

Setzen Sie diesen Parameter auf den Wert eins.

0x8011:2E ,,Rated speed*

Rechnen Sie die Nenngeschwindigkeit (v,.,,) in eine aquivalente Nenndrehzahl (n,,,) um.

l:lﬁﬂ'?’lﬂ g
n = x 60
"EM 2 % Polteilung min

Die Polteilung (englisch: pole pitch) entspricht dem halben Polpaarabstand und wird deshalb in dieser
Formel mit zwei multipliziert.

Beispiel:
* Nenngeschwindigkeit v,q,, = 544 mm/s
» Polteilung = 16 mm

544 11

n =———= %60 = 1020
enm 2x16mm min min

0x8011:31 ,,Voltage constant“

Rechnen Sie die Spannungskonstante k, wie folgt um. Beachten Sie die Einheiten.

Kasmee [
elinear r
k, = m/s % 1.000.000 —
1000 mm % 60 v
2 % Polteilung [mm)] min
Beispiel:
* Polteilung = 16 mm
« Spannungskonstante k, = 6,8 V/(m/s)
v
6,8 ——
! o o
k, = m/s % 1.000.000°— = 3627 —
1000 mm 5 Vv U/min
o = *60——
2x 16 mm min
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8.3.3

Das EtherCAT-Steckmodul EJ7411 kann vorhandene Hardware selbststandig scannen. Dabei werden
bestimmte Parameter der Hardware ermittelt und in den entsprechenden Eintragen im CoE gespeichert.

EJ7411 - Inbetriebnahme

Scannen der Hardware

8.3.3.1 Scan Motor

Die folgenden Parameter werden bei dem Vorgang ,Scan Motor* ermittelt:
+ Die Wicklungsinduktivitat des Motors: Parameter 0x8011:19 ,Winding inductance®.

» Der Wicklungswiderstand zwischen zwei Phasen des Motors: Parameter 0x8011:30 ,Winding
resistance”.

* Initialwerte fir den Stromregler, den Geschwindigkeitsregler und den Positionsregler.

Scan ausfiihren

A VORSICHT
Die Motorwelle bewegt sich wahrend des Scan-Vorgangs
Verletzungen und Sachschaden sind moglich.
« Sicherheitsabstand zum Motor und der bewegten Mechanik einhalten.
« Sicherstellen, dass sich die Motorwelle frei bewegen kann.

1. Sicherstellen, dass alle anderen Motor-Parameter richtig eingestellt sind. Siehe Kapitel Konfiguration des
Motors und des Verstarkers [»_60].

2. Das Kommando 0x8007 in das Register OxFB00:01 ,Request” schreiben.
R TincAT Projectt = > [

Selution Explarer

Gj &~ | YG = & | ﬁ |E| General EtherlCAT DC Process Data Pl Startuf  CoE - Orline  Piag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~ -
[] Solution TwinCAT Project" (1 project) Update List [ Auto Update  [+] Single Update [] Show Cffline Data
4 ] TwinCAT Project! Advanced... | |
b (@l SYSTEM Addto Startup.. Modue OD (oEPot): [0 ]
b [ MOTION
|3 PLC Index MName Flags Value
11| SAFETY +- 801F:0 DRV Vendor data RW >24<
@ Ces +- 9010:0 DRV Info data RO >21<
ANALYTICS +- AD10:0 DRV Amplffier Diag data RO >17<
4 /0 +- AD11:0 DRV Mator Diag data RO 17«
4 L Devices +|- FODO:0 Modular device profile RO 22<
4 =% Device 1 (EtherCAT) FDO8 Code word RW 00000000 (0)
B |mage +- FO10:0 Module list RW »3<
*B |mage-Info +- FO81:0 Download revision RO 1<
b 2 SyncUnits Foe3 ETN Fo
b Inputs -I- FBOO:0 Command RO >3«
b W Outputs FBOD:01 Request RW 00 00
b @ InfoData FBOO:02  Status RO 000 ()
4 ” Terrn 1 (E11100) FBDD:03 Response RO (00 00 00 00 00 0D
l>. & InfoData +- FBE13:0 DRV Key code RO 1<
” +- FB40:0 Memory interface RO >3«
b "3 Term 2 (EJ7411)
4 ﬁj Mappings
Solution Explorer EEEETRESLIES

Abb. 39: Motor Scan uUber das Kommando-Objekt 0xFB00:01, Kommando 0x8007

= Der Scan wird ausgeflhrt.

= Der Wert des Registers 0xFB00:02 , Status” zeigt den Fortschritt des Scans an. Die Werte
. 199, entsprechen 0 ... 99 %.

100,,, ..

3. Warten, bis das Register 0xFB00:02 ,Status® einen der folgenden Werte hat: 0, 1, 2, 3.
= Wert 0: Der Scan wurde erfolgreich abgeschlossen.

= Wert 3: Fehler. Siehe Kapitel Fehlerdiagnose [P _66].

EJ7411
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8.3.3.2 Scan Feedback

Die folgenden Parameter werden bei dem Vorgang ,Scan Feedback® ermittelt:

» Die Zahlrichtung des Encoders: Parameter 0x8008:01 ,Invert feedback direction®.

* Die Anordnung der Hall-Sensoren im Motor: Parameter 0x800A:12 ,Phasing".

» Der Kommutierungs-Offset der Hall-Sensoren: Parameter 0x800A:13 ,Hall commutation adjust®.
Die folgenden Parameter werden bei dem Scan-Vorgang auf Plausibilitat geprift:

+ 0x8008:13 ,Encoder increments per Revolution®
* 0x8011:13 ,Motor pole pairs*®

Scan ausfiihren

A VORSICHT
Die Motorwelle bewegt sich wahrend des Scan-Vorgangs
Verletzungen und Sachschaden sind moglich.
« Sicherheitsabstand zum Motor und der bewegten Mechanik einhalten.

« Sicherstellen, dass sich die Motorwelle frei bewegen kann.

1. Sicherstellen, dass alle anderen Feedback-Parameter richtig eingestellt sind.
Siehe Kapitel Konfiguration des Feedback [»_54].

2. Sicherstellen, dass alle Motor-Parameter und Verstarker-Parameter richtig eingestellt sind.
Siehe Kapitel Konfiguration des Motors und des Verstarkers [»_60].

3. Das Kommando 0x8008 in das Register OxFB00:01 ,Request” schreiben.

Soluion Bplore G P+ < I
Gj &~ | YG = & | ﬁ |E| General EtherlCAT DC Process Data Pl Startuf  CoE - Orline  Piag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+ ) R~ -
[] Solution TwinCAT Project" (1 project) Update List [ Auto Update  [+] Single Update [] Show Cffline Data
4 ] TwinCAT Project! Advanced... | |
b (@l SYSTEM Addto Startup... Modue OD (oEPot): [0 |
b MOTION
4 PLC Index MName Flags Value ~
11| SAFETY +- 801F:0 DRV Vendor data RW »>24<
E Ces +- 9010:0 DRV Info data RO >21<
ANALYTICS +- AD10:0 DRV Amplffier Diag data RO >17<
4 /0 +- AD11:0 DRV Mator Diag data RO =17«
4 L Devices +|- FODO:0 Modular device profile RO 22<
4 =% Device 1 (EtherCAT) FDO8 Code word RW 00000000 (0)
B Image +- FO10:0 Module list RW >3<
*B |mage-Info +- FO81:0 Download revision RO 1<
b 2 SyncUnits Foe3 ETN Fo
b Inputs -I- FBOO:0 Command RO >3«
b W Outputs FBOOD:01 Request RW 00 00
b @ InfoData FBOO:02  Status RO 000 ()
p ” Terrn 1 (E11100) FBDD:03 Response RO (00 00 00 00 00 0D
l>. & InfoData +- FBE13:.0 DRV Key code RO >1<
” +- FB40:0 Memory interface RO >3«
b "3 Term 2 (EJ7411) v
4 ﬁj Mappings
Solution Explorer EEEETRESLIES

Abb. 40: Scan Feedback tber das Kommando-Objekt 0OxFB00:01, Kommando 0x8008

= Der Scan wird ausgefihrt.

= Der Wert des Registers 0xFB00:02 ,Status” zeigt den Fortschritt des Scans an.
Die Werte 100, ... 199, entsprechen O ... 99 %.

4. Warten, bis das Register 0OxFB00:02 ,Status® einen der folgenden Werte hat: 0, 1, 2, 3.
= Wert 0: Der Scan wurde erfolgreich abgeschlossen.

= Wert 3: Fehler. Siehe Kapitel Fehlerdiagnose [P 66].
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8.3.3.3

Beim Verfahren des Motors treten aufgrund der Rastmomente zwischen den Magneten Lage-abhangige
Drehmomentschwankungen auf. Dies kann durch Bestimmung passender Cogging-Koeffizienten in der
Regelung kompensiert werden. Durch die ,Scan Motor Cogging“-Funktion werden diese Koeffizienten
ermittelt und gespeichert (0x8010:61). Es ist sinnvoll, die gemessenen Cogging-Koeffizienten nach

Scan Motor Cogging

erfolgreichem Scan in die Start-Up-Liste zu Ubernehmen.

Scan ausfiihren

A VORSICHT

« Sicherstellen, dass sich die Motorwelle frei bewegen kann.

Die Motorwelle bewegt sich wahrend des Scan-Vorgangs
Verletzungen und Sachschaden sind moglich.
« Sicherheitsabstand zum Motor und der bewegten Mechanik einhalten.

Voraussetzungen:

v’ Stabiler Betrieb in der Betriebsart CSP. Siehe Kapitel Auswahl der Betriebsart [P 43].
v Ein Encoder ist angeschlossen und konfiguriert.
v" Der Encoder hat mindestens 256 Inkremente pro Umdrehung.
1. Jede Last von der Motorwelle entfernen.
2. Das Kommando 0x8009 in das Register 0OxFB00:01 ,Request” schreiben.

Solution Explorer
@& o-a| L=
Search Solution Explorer (Ctrl+) P -

& Solution 'TwinCAT Project’ (1 project)
4 ] TwinCAT Project]
b @l SYSTEM
b =] moTioN
» [ PLC
(43 SAFETY
E C++
ANALYTICS
4 lls}
4 4?3 Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)
"!, Image
"!, Image-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Outputs
& InfoData
[] Term 1(EJ1100)
b [ InfoData
b P Term 2 (EJ7411)
3 ﬁﬁ Mappings

[

Solution Explorer BIEERNSTEIES

R TincAT Projectt = < [

General  EtherCAT

oC Process Data Pl

Statul  CoE - Online

Diag History Online

Update List [JAuto Update [ Single Update [ Show Offine Data
Advanced... | |
Addto Startup... Modue OD (oEPat: [0 ]
Index MName Flags Value
+- 801F:0 DRV Vendor data RW 24 <
+- 9010:0 DRV Info data RO >21<
+- AD10:0 DRV Amplffier Diag data RO >17 ¢
+- AD11:0 DRV Motor Diag data RO 317«
+1- FO00:0 Madular device profile RO »2<¢
FOOg Code word RW 00000000 ()
+- FO10:0 Module list RW >3<
+- FO81:0 Download revision RO 1<
F083 BTN aie]
-~ FBOO:0 Command RO >3«
FBOOD:01 Reguest RW 00 00
FBOO:02  Status RO 00 ()
FBOD:03 Response RO 00 00 00 00 00 00
+- FBE13:0 DRV Key code RO >1<
+- FB40:0 Memory interfface RO >3<

Abb. 41: Scan Motor cogging Uber das Kommando-Objekt 0xFB00:01, Kommando 0x8009

= Der Scan wird ausgeflhrt.

= Der Wert des Registers 0xFB00:02 zeigt den Fortschritt des Scans an.

Die Werte 100, -.

. 199, entsprechen 0 ... 99 %.

3. Warten, bis das Register 0xFB00:02 ,Status” einen der folgenden Werte hat: 0, 1, 2, 3.
= Wert 0: Der Scan wurde erfolgreich abgeschlossen.

= Wert 3: Fehler. Siehe Kapitel Fehlerdiagnose [P _66].

4. Diag History prufen: der Fehler 0x8420 bedeutet, dass der Regler ungenliigend optimiert ist.

Sie kénnen die Cogging-Kompensation im CoE-Parameter 0x8010:05 ,Enable cogging torque

compensation“ aktivieren.
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8.3.34 Fehlerdiagnose

Nach dem Abschluss eines Scan-Vorgangs steht im Register 0xFB00:02 ,Status” ein Exit Code. Falls der
Exit Code 3 ist, ist ein Fehler aufgetreten. Werten Sie das Register 0xFB00:03 ,Response* mithilfe der
folgenden Tabelle aus:

Response Bedeutung Kommentar
xx 00 01 00 00 00 Invalidstartupstate Die Achse ist freigegeben.

Ein Scan-Vorgang ist nur moglich, wenn die
Achse nicht freigegeben ist.

xx 00 02 00 00 00 Timeout Timeout wahrend des Scan-Vorgangs.

xx 00 03 00 00 00 Driveerror Es ist ein Fehler aufgetreten. Priifen Sie die Diag
History [»_114].

xx 00 04 00 00 00 Invalid EtherCAT state EJ7411 ist nicht im EtherCAT-Status OP.

Ein Fehler muss nicht quittiert werden. Falls ein Scan mit einer Fehlermeldung abgebrochen wurde, kénnen
Sie einfach einen neuen Scan starten.

8.3.3.5 Scannen der Hardware mit TwinCAT 2

In TwinCAT 2 ist eine dezimale oder hexadezimale Eingabe der Kommandos nicht mdglich. Tragen Sie die
Kommandos im Feld ,Binary* ein.

SetWalue Dialog @

Bool Lo J[ 1] [ HesEdit.. |

Binary: I 0780 I 2

Bit Size: @1 ®8 @16 ©®32 O ©°?

Verwenden Sie die folgenden Werte fiir die Kommandos im Feld ,Binary*:

Kommando Wert ,,Binary“
Scan Motor 07 80
Scan Feedback 08 80
Scan Motor Cogging 09 80
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8.4 Inbetriebnahme mit der TwWinCAT NC

8.4.1 Einbindung von EtherCAT-Steckmodulen in die NC-
Konfiguration

(Master: TwWinCAT 2.11 R3)

® Installation der neuesten XML-Device-Description

Stellen Sie sicher, dass Sie die entsprechende aktuellste XML-Device-Description in TwinCAT

installiert haben. Diese kann im Download-Bereich auf der Beckhoff Website heruntergeladen und
entsprechend der Installationsanweisungen installiert werden.

Voraussetzungen fir die Einbindung an die NC:
» Die TwinCAT NC kann nur fir die Betriebsarten CSP und CSV verwendet werden.
* Das Modul muss bereits unter E/A-Gerate

o manuell eingefugt
(s. EtherCAT System-Dokumentation ,OFFLINE Konfigurationserstellung”) oder

> vom System eingescannt worden sein
(s. EtherCAT System-Dokumentation ,ONLINE Konfigurationserstellung”).

Achse automatisch hinzufiigen

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

. Untitled - TwinCAT System Manager

File Edit Actions ‘iew Options  Help

DeeH SR Ff2RR | H3 EHavdd <& 2|2 qQlde
- S¥STEM - Confi Li
+g Nc_chﬁgErna't?;;a o General | Adapter | EtherCAT | Online | CoF - Oniine |
! PLC - Configuration :
BB Cam - Configuration Name: IDEWCE 2 [EtherCAT) Id: |2
E.g - Configuration Type: |EtherE.f-‘-.T
BR- 10 Devices
. -7 Device Z (EtherCAT) Comment: ;I

i"ﬁ Mappings

[ Dizabled Create symbols [~

TwinCAT System Manager ﬂ

\?‘-) EtherCAT drivels) added. Append linked axis to MC-Configuration

Yes Mo |

Abb. 42: Achse erkannt

« Damit der Motor in Betrieb genommen werden kann, missen noch einige Parameter eingestellt
werden. Siehe Kapitel "Konfiguration der TwinCAT NC [» 711".
Stellen Sie bitte diese Parameter ein, bevor Sie mit der Inbetriebnahme des Motors fortfahren.
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Achse manuell hinzufiigen

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

» Benennen Sie gegebenenfalls den Task um und bestatigen Sie mit OK.

. Untitled - TwinCAT System Manager

File Edit Actions View Options Help

EEEIEEEE R 2 R
ﬂ SYSTEM - Configuration I General |
----- B Cam - Configuration _
= 1/0 - Configuration TwinCAT System Manager
L——_Iﬂ Ij0 Devices w2.11 (Build 2263)
- == Device 1 (EtherCAT) .
=% Device 1-1mage TwinCAT NC Server .
.=$m Device 1-Image-Info Server currently not available
-8 Inputs
- §l Qutputs Copyright BECKHOFF © 1396-2011
EEI---‘_ InfoData hittp: /e beckhoff com
-] Term 1 (E11100)
i’"ﬁ Mappings

Abb. 43: Neuen Task einfligen

« Wahlen Sie mit der rechten Maustaste Achsen aus und fligen anschlie3end eine neue Achse an (siehe
Abb. Auswahl einer neuen Achse).

. Untitled - TwinCAT System Manager
File Edit Actions Wew Options Help

e E S G L 2R R #M 2= e v
ﬂ SYSTEM - Configuration :
=88 NC - Configuration e ID”“”E’ I
=-[B1 NC-Task 1 5AF

[B1 NC-Task 15VB e froces
-I- MC-Task 1-Image Type: INC o List
-{] Tables
T Comment:

- PLC - Confic M Append Axis. ..
----- BB Cam - Confi
I':'I! 1/O - Config “BA Export Channel...
=B 1/0 Dev .

© == Dey & Import Axis...

o | o Change Id. .. [T Dizabled
-I- T T I =TT ™

Abb. 44: Auswahl einer neuen Achse

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

M ame: I,-'i'-.:-:is1 Multiple: |1 ﬁ QK I
Type: Continuous Az Lancel |

Comment;

[ Append object(s)

Abb. 45: Achsentyp auswahlen und bestatigen

» Markieren Sie lhre Achse mit der linken Maustaste. Unter der Registerkarte Einstellungen wahlen Sie
"Verknlpft mit..." aus (siehe Abb. Verkniipfung der Achse mit dem Modul).
=Bl 5YSTEM - Configuration

|_—__|- NC - Configuration General Seftings | Parameter | Dynamics I Online I Functions I Coupling | Compensation I
=-[B1 NC-Task 1 5AF _
[B1 NC-Task 1 5VB | Link To all Types).. ||
D $C|jaSk L-Image fods Type: IStanl:Iard (Mapping via Encoder and Drive) j
ables
E:ﬁ Axes
-l Axis 1 .
! PLE - Configuration it : mm - Dizplay {Cnby)
..... B Cam - Configuration Postion: [~ pm [~ Modulo
=- 1/0 - Configuration L )
=1 B 1/0 Devices Velocty: [~ mm/min

=== Device 1 (EtherCAT)

Abb. 46: Verknupfung der Achse mit dem Modul

* Wahlen Sie das passende Modul aus (z. B. Stepper Drive (MDP 703) und bestatigen Sie mit "OK".

Select I/0 Box/Terminal x|
Type | i amne | Commert
[none] [mane]

=

Stepper Drive [MDP 703) Term 2 [EJ7047] # 'Stepper interface’ EJ7047 1Ch. Stepper motar outp

Al Cancel

i
& Unused

Abb. 47: Auswahl des richtigen Moduls am Beispiel des Moduls EJ7047

» Alle wichtigen Verknipfungen zwischen der NC-Konfiguration und dem Modul werden dadurch
automatisch durchgeflhrt (siehe folgende Abb.)
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=Bl 5YSTEM - Configuration
=18 NC - Configuration
)-[B1 NC-Task 15AF
NC-Task 1SVB
=f= NC-Task 1-Image

{77 Tables

El:a Axes

- Aods 1
- [ PLC - Configuration
s Cam - Configuration
EI--' 1/0 - Configuration
- 1/0 Devices

1= Device 1 (EtherCAT)
i..=¥a Device 1-mage
=¥ Device 1-Image-Info

#-§ InfoData

=-] Term 1 (EJ1100)
v-§ InfoData
=74 Term 2 (E17047)

&1 ST Status

$. 5T Control
$| 5T velodty
§ Westate
M- InfoData
=& Mappings

General | EiherCAT | DC | Process Data | Startup | CoE - Online | Diag History | Oniine |

%T ENC Status compact

$/ ENC Control compact

Name: ITEITH 2 (EJ7047) Id: |2
|EJ?M7 1Ch. Stepper motor output stage (50V, 5A)

Comment: ;I
Mame || Crline | Type | Size | =Addr... | Inﬁut | User jis] | Linked to
SQT Status Status_40%6 2.0 39.0 Input a
¢ Counter value ¥ UINT 2.0 41.0 Input i} nInData1[0] . nInDatal. |.
&+l Latch value ¥ UINT 2.0 43.0 Input i} ninData2[0] . nInData2 . |.
&1 Status Status_4097 2.0 45,0 Input 0
T Westate % BOOL 0.1 15221 Input O nStatus4, nStatus4
@T InputToggle X BOOL 0.1 1524.1 Input o n5tatus4, nStatus4
&l state UINT 2.0 1550.0 Input a
%7 adsaddr AMSADDRESS 8.0 1552.0 Input O
&l chno USINT 1.0 1560.0 Input o]
&lchnt USINT 1.0 1561.0 Input o]
$ichnz USINT 10 1562.0 Input O
&/ Contral Control_4098 2.0 38.0 Qutput 0
bl set counter value X UINT 2.0 41.0 CQutput 0 nOutData 1[0] . nOutData].
%! Control Control_4093 2.0 43.0 CQutput 0
¥l velocity ¥ INT 2.0 45.0 Cutput 0 nOutData2[0] . nOutData).

Abb. 48: Automatische Verknupfung aller wichtigen Variablen am Beispiel des Moduls EJ7047

* Damit der Motor in Betrieb genommen werden kann, missen noch einige Parameter eingestellt
werden. Siehe Kapitel "Konfiguration der TwinCAT NC [» 71]".
Stellen Sie bitte diese Parameter ein, bevor Sie mit der Inbetriebnahme des Motors fortfahren.
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8.4.2

Konfiguration der TwinCAT NC

Die TwinCAT NC kann durch Parameter konfiguriert werden. Eine vollstandige Beschreibung der Parameter
der TwinCAT NC finden Sie in der Dokumentation der TwinCAT-Functions TF50x0 oder auf unserer Website:

https://www.beckhoff.de/tf5000.

Stellen Sie die folgenden Parameter gewissenhaft ein:

Basiseinheit

Diese Einstellung legt die Einheiten der Parameter der Achse fest.

Sie finden diese Einstellung unter:

NC-Achse > Karteireiter ,Settings” > Drop-Down-Men( ,,Unit".

v QX
@E-|o-a|p=

Search Solution Explorer (Ctrl+ i)

Solution Explorer

P~
fad Solution ‘TwinCAT Project1' (1 project)
4 ol TwinCAT Project1
b4l SYSTEM
i MOTION
4 [B] NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 15VB
28 Image
[F7] Tables
[E5] Objects

Bt

b Bk Axis
b Gl

SAFETY
E C++

ANALYTICS
b /0

F

Solution Explorer EETNSEGIS

Twincat project1 = > [

Parameter Dynamice  Online

Functions Coupling Compensation

Link To 1/0... |Temn 2 (EJ7411) # ‘Servo interface’ |
Link To PLC... | |
Fodis Type: CAMopen D5402/Profile MDP 742 (e.g. EtherCAT CoE Drive) w
Urit: E- Display (Orily)
Postion: [ m® [ Modulo
Velocity: [ */min
Result
Pasition: Velocity: Acceleration: Jerk:
| [ | [s2 | [4s3 |
Hods Cycle Time / Access Divider
Divider: 1 = Cycle Time {ms):
Madula: 0 =

 Fir rotatorische Bewegungen wahlen Sie ° oder ,Degree”.

» FUr lineare Bewegungen wahlen Sie mm oder m.

EJ7411
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Bezugsgeschwindigkeit und Maximalgeschwindigkeit

Sie finden diese Parameter unter:
NC-Achse > Karteireiter ,Parameter” > ,Reference Velocity* und ,Maximum Velocity"

Solution Explorer M Sl TwinCAT Project] = X -
i T I
. @ & | @~ | » |E| General Settingl] ~ Parameter Eamic& Online  Functions Coupling Compensation
Search Solution Explorer (Ctri+ ) R -
. . . ) Paramet Offline Val Online Val T |Unit
fad Solution 'TwinCAT Project1’ (1 project) ,_ ar = - SIS SRS |— 4
4 o] TwinCAT Project! i =
[ ﬂ SYSTEM Reference Velocity 22000 F | =/s
4 |z MOTION Maximum Velocity 2000.0 Flo/s
4 NC-Task 1 SAF : e P
[ NC-Task 15VB - -
ol | Maximur Deceleration 15000.0 F|*®/s2
o+ mage
] Tables + | Default Dynamics:
IE‘ Objects + | Manual Motion and Homing:
Bt
4 -liim— 1 + | Fast Axis Stop:
— b Ais + | Limit Switches:
[ R
SAFETY + | Monitoring:
E Ce+ + | Setpoint Generator:
ANALYTICS + | NCI Parameter:
b 170 + | Other Settings:

Download Upload Expand Al Collapse All Select All

Solution Explorer IIEETRRSTITEY

Empfehlung: tragen Sie fir die ,Reference Velocity“ die Nenndrehzahl bzw. Nenngeschwindigkeit ein.

Dynamik

Sie finden die Dynamik-Parameter unter:
NC-Achse > Karteireiter ,Dynamics*”

Solution Explorer o' Bl TwinCAT Project] & X =
¢ B~ m-a :

5 G& =5 | o~ a | ﬁ|£| General Settings F‘arclmetnline Functions Coupling Compensation

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) P~

(@) Indirect by Acceleration Time

] Solution ‘TwinCAT Project!’ (1 project) Maodmum Velocity (V ma ) 2000 e
4 ] TwinCAT Project! )
b ﬂ SYSTEM Acceleration Time: 2 H
P MOTION Deceleration Time: [“lasabove |2 H
4[] NC-Task 1 54F smoath stif
[B1 NC-Task 1 5VB Acceleration Characteristic: |
=@ Image ) .
Qe+ Deceleration Characteristic:
[ Tables )
[ Objects LI BN P [
a X vit): 7 < -
b B Axis 1
b OO tl O Direct
SAFETY Acceleration: |15DD | */s2
b c+ Deceleration: as above |15DD | */s2
& anavTics
=TS Jerk: 2250 [
Download Upload

Solution Explorer BRGNSV

Stellen Sie die Hochlaufzeit und die Bremszeit ein: ,,Acceleration Time" und ,Deceleration Time".

Wahlen Sie den Rampenverlauf tber die Schieberegler.
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Encoder-Skalierungsfaktor fiir rotatorische Achsen

Sie finden diesen Parameter unter:
NC-Achse > ,Enc” > Karteireiter ,Parameter”

Solution Explorer M Al TwinCAT Project] = X
m O ~ | @~ | ﬁ|£| General NC-Encode ime Compensation  Online
Search Solution Explorer (Ctri+ ) R -
- . - ) Paramet Offline Val Online Val T Unit ~
fad Solution 'TwinCAT Project1’ (1 project) SIS - SRS SRS i
4 “i TwinCAT Project! - Encoder Evaluation:
b [l SYSTEM EALSE =l B
4 E MOTION Scaling Factor Numerator 0.0001 F =FNC
4 NC-Task 1 SAF Scaling Factor Denominator (default: 1.0) 1.0 F
[ NC-Task 1 5VB
8 image v r
[77] Tables Modulo Factor (e.g. 360.0%) 360.0 F
IE‘ Objects Tolerance Window for Modulo Start 0.0 F
Bt
4 o Axes ) Encoder Mask (maximum encoder valug) | OxFFFFFFFF D
“ Encoder Sub Mask (absolute range maxim... (x000FFFFF D
. gp—— Reference System 'INCREMEMTAL' LI E
oy, Ctrl - Limit Switches:
4 Inputs Soft Position Limit Minimum Monitoring | FALSE | B
b W Outputs Minimurn Position 0.0 F
B PLC S _— E
SAFETY Soft Position Limit Maximum Monitoring | FALSE B
Q Ce+ Maximum Position 0.0 F hd
=
. ANALYTICS Download Upload Expand Al Collapse All Select All

[ e

Solution Explorer IIEETRRSTITEY

Der Encoder-Skalierungsfaktor wird als Bruch angegeben. Es gibt einen Parameter flr den Zahler und einen
Parameter fur den Nenner.

» Zahler: ,Scaling Factor Numerator*
* Nenner: ,Scaling Factor Denominator*

Der Wert fiir den Encoder-Skalierungsfaktor ist abhangig davon, ob Sie einen Inkremental-Encoder
einsetzen:

» FUr den Betrieb mit einem Inkremental-Encoder:
»Scaling Factor Numerator”: 360°

»ocaling Factor Denominator®: Die Auflésung des Inkremental-Encoders, multipliziert mit dem
Faktor vier.

Einheit: Inkremente pro Umdrehung.

Beispiel mit 1024 Inkrementen: 1024 x 4 = 4096

* FUr den Betrieb ohne Inkremental-Encoder:
»ocaling Factor Numerator: 360°
»ocaling Factor Denominator®: 65536

Encoder-Skalierungsfaktor fiir Linearachsen
»Scaling Factor Numerator®: 1 mm
»ocaling Factor Denominator*:
o Rechnen Sie die Auflosung des Inkremental-Encoders in Inc / mm um.
o Multiplizieren Sie die Auflésung mit dem Faktor vier.
o Tragen Sie das Ergebnis in den Parameter ,Scaling Factor Denominator® ein.

Beispiel:

Die Auflésung des Inkremental-Encoders ist mit 512 Inc / (2 mm) angegeben. Das entspricht 256 Inc / mm.
Tragen Sie fir den ,Scaling Factor Denominator” ein: 256 x 4 = 1024.
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Ausgabeskalierung fiir die Geschwindigkeit

Sie finden diesen Parameter unter:
NC-Achse > ,Drive“ > Karteireiter ,Parameter”

Solution Explorer ML Il TwinCAT Project] + X -~
o

OO aa | @~ | ﬁ|£| General NC—Dri\r ime Compensation

Search Solution Explorer (Ctri+ ) P

,_ Parameter Offline Value Online Value ﬁ Unit

+ | Qutput Settings:

fa] Solution 'TwinCAT Project!’ (1 project)
4 o] TwinCAT Project!

I ﬂ SYSTEM Position and Velocity Scaling:
4[] MOTION i itiool 10 E
4 NC-Task 1 SAF Output Scaling Factor (Velocity) 1.0 F I
[ NC-Task 15VB
35 Image ey ]
[77] Tables Minimurm Drive Qutput Limitation [.. | -1.0 F
Ii‘ Objects Maxirum Drive Output Limitation [.. | 1.0 F
Bt
4 o Axes ] + Torque and Acceleration Scaling:
4 B st + | Optional Position Command Outpu...
2 || Drive + | Other Settings:
3 Inputs
bl Outputs
b PLC
SAFETY
ﬂ C+
ANALYTICS Dowrload Upload | BpandAl | | Collapse Al | | SelectAl |
b 110

Solution Explorer IIEETRRSTITEY

Die Ausgabeskalierung der Geschwindigkeit ist nur fur die Betriebsart CSV relevant.

Die Berechnung ist abhangig davon, ob Sie einen Inkremental-Encoder einsetzen:

e Fir den Betrieb mit einem Inkremental-Encoder:

360
Ausgabeskalierung = »® 125
Inkremente x 4

Beispiel: fir einen Encoder mit 1024 Inkrementen pro Umdrehung ergibt sich eine Ausgabeskalierung
von 10,98632813.

« Fir den Betrieb ohne Inkremental-Encoder:

360
Ausgabeskalierung = ——— ¥ 125 = 0,6866455078
g 9~ 65535
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8.4.3

Schritt 1: Vorbereitung
1. Konfiguration aktivieren.

Durchfiihrung eines Testlaufs

File  Edit Project
ie-o|®m-a-a
% Build 402411 (Loaded) =~ -

View

Solution Explorer
co@E-|o-a|p=
p -
Fal Solution TwinCAT Project1' (1 project)
4 o] TwinCAT Projectt
b Gl SYSTEM
4 [z MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 1 5VB
=8 Image
[ Tables
[&] Objects
4 S Aves
4 B Axis 1
b &, Enc
b =+l Drive
oy, Ctrl
Inputs
b [ Outputs
PLC
SAFETY
D C++

& AanayTIcs
3 110

Solution Explorer

Search Solution Explorer (Ctrl+ad)

-

Team Explorer

[@ TwinCAT Project! - TcXaeShell (Administrator)
Build

Debug

B2 [@]/[®]%. & | TwinCAT Projectt 2

AR Il TwinCAT Projects + X

% & | Quick Launch (Ctrl+Q) P o O x
TwinCAT  TwinSAFE PLC  Team  Scope  Tools Window  Help
M [l 51| @ | Release  ~| TwinCAT RT (x86) - ) Atach.. -

<Local>

General MNC-Drive Parameter Time Compensation

,_ Parameter Offline Value Online Value |— Unit

+ | Output Settings:

Position and Velocity Scaling:

Output Scaling Factor (Position) 1.0
Output Scaling Factor (Velocity) 1.0
Output Delay (Velocity) 0.0
Minimurm Drive Qutput Limitatio... | -1.0
Maximum Drive Output Limitatio... | 1.0

+  Torque and Acceleration Scaling:
+ | Optional Position Command Out...

Other Settings:

Download Upload

| BpandAl | | Collapse Al | [ Select Al |

2. Die Achse anklicken und den Karteireiter ,Online“ auswéahlen.

Solution Explorer
co@tl-|o-a| L=
Search Selution Explorer (Ctrl+a) P~
] Solution "TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 o TwinCAT Project!
b |l SYSTEM
4 MOTION
4 NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 1 SVB
28 Image
[ Tables
[&] Objects

P
b s Axis 1
b [ P

SAFETY
E C++

& anaLyTICS
b o}

Solution Explorer EETGRSTILIE

TwinCAT Project] & X

Parameter Dynamig m

General Settings

Setpoint Position;

Lag Distance [mindmax)  [mm]  Actual Velociby:

Owerride: [%] Taotal # Contral Qutput: — [%] Errar:

Status Jog.) Status fphys.) Enabling
Ready NOT Moving Coupled Mode Controller
Calibrated Maving Fw In Target Pos. Feed Fw
Has Job Maving Bw In Pos. Range Feed Bw

Contraller Kxv-Factar: [rrnzmm] Fieference Velocity:

0 1 0

Target Position: [rrirm] Target Welocity:

0 By 0

—=|r=1+%
Fa3

++
F4

@ ®
F5 | _F6 F&

unctions Coupling Compensation

[rrid's] Setpaint Welaciby:

# Add to Source Control =

[riurn]

[rrnz]

Set
[rrm.z]
[rm.z]

—F
F9

3. Die Motorwelle mit der Hand bewegen, um die Konfiguration des Encoders zu prifen.
Entspricht eine Relativbewegung von 360° tatsachlich einer vollen Umdrehung der Motorwelle?

= Eine haufige Fehlerursache ist z. B. der Skalierungsfaktor. Prifen Sie die Einstellungen des
Skalierungsfaktors (s. Kapitel Konfiguration der TwinCAT NC [» 73], Abschnitt ,,Skalierungsfaktor®).
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Schritt 2: Testlauf durchfiihren

und keine Schaden entstehen.

A VORSICHT

Der Motor verhilt sich moglicherweise anders als erwartet
Verletzungen und Sachschaden sind mdglich.
» Vor dem Testlauf sicherstellen, dass bei beliebigen Bewegungen der Motorwelle niemand verletzt wird

1. Den Regler freigeben: auf ,Set” klicken und im erscheinenden Fenster auf , All“ klicken.

Solution Explorer TuinCAT Projectl + >
@|e-a | - | General | Settings | Parameter | Dynamics[ Oniline l F | Coupling| Comp
Search Solution Explorer (Ctrl+{) -

: onTpore el L Setpoint Positior: [rarn]
a1 Solution TwinCAT Projectl’ (1 project) 0.0000
4 “a TwinCAT Projectl Lag Distance [min/max]:  [mm] Actual Yelocity: [mms] Setpoint Velocity:  [mmds]

b d SYSTEM 0.0000 (0.000, 0.000) 0.0000 0.0000
rl @ ROTION Ovemde: [%] Total / Control Output: — [%] Error:
4 8] NC-Task 154F 0.0000 % 000/ 000% 0(0x0)
ﬁ; NC-Task 1 5VE Status (log.) Status (phys.) Enabling
* .
1+ Image [ | Ready [¥INOT Moving || Coupled Mode [ | Controller | Set |
[ Tables || Calbeated [ Moving Fw "] In Target Pos. | Feed Fw 1 )
IE‘ Ohjects [ HasJob [ Moving Bue 7] In Pos. Range [T Feed Bw \
4 T fxes
b Ak Axis 1 Controfles Kv-Factor: [mm/s/mm] Fieference Yelacity: [mm.’s]
b sk s 2 1 Y o 3
> @l rLc T arget Position: [n) T arget Velocily: [men/s]
|51 saFeTY 0 1 0
E C++
r Evo — — + | ++ ® | —-
F1 | F2| _F3| _F4 F8 | F9
Set Enabling
[ Contraller oK
(2 Bt ok ]
e
Override [%]
0

= Haufige Fehlerursache ist z. B. dass am Eingang ,HW Enable” nicht 24 V anliegen. Siehe Hinweis

Freigabe der Endstufe [P 21].

= Weitere Fehlerursachen sind mdglich und werden in den Status-Meldungen der Diag-History [P_114]

angezeigt.

2. Verschiedene Befehle ausprobieren.

3. Prufen, ob der Motor stabil und zuverlassig den Vorgaben folgt.

Schritt 3: Ergebnis priifen

Prufen Sie zum Beispiel folgende Punkte:

* Wurden in der Diag History Fehler gemeldet? Siehe Kapitel Diag History [»_114].
» Dreht sich der Motor in die erwartete Richtung?
» Entspricht die Geschwindigkeit der Vorgabe?
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8.4.4 Regleroptimierung

Die Parameter der Regelkreise werden beim Scannen des Motors [P_63] grundlegend voreingestellt. Bei der
Regleroptimierung werden die Parameter optimiert.

Ziele der Regleroptimierung:
* Ist-Position an Soll-Position angleichen: Schleppfehler minimieren.
+ Ist-Geschwindigkeit an Soll-Geschwindigkeit angleichen.
+ Uberschwingen und Unterschwingen reduzieren.

Beobachten Sie wahrend der Regleroptimierung den Wert ,Torque actual value®“. So kdnnen Sie frihzeitig
erkennen, ob das System zu Schwingungen neigt.

Vorbereitung

v" Voraussetzung: der Testlauf [»_75] wurde erfolgreich durchgefiihrt.

1. Lastverhaltnisse wie in der realen Anwendung herstellen.
Eine Regleroptimierung ohne Last ist nicht sinnvoll, da der Motor in diesem Fall ein anderes Verhalten
aufweist.

. Ggf. den zulassigen Schleppfehler erhdhen. Siehe Kapitel Schleppfehleriiberwachung [» 46].

. TwinCAT-Konfiguration aktivieren.
. In TwinCAT ein Scope-Projekt anlegen (s. Handbuch TE13xx).

a » ODN

. Folgende Variablen Uber den , Target browser” auswahlen, um sie im Scope anzeigen zu lassen:
Position Lag
0x1A03 Torque actual value
Aus der TwinCAT NC:
Position Sollwert
Position Istwert
Geschwindigkeit Sollwert
Geschwindigkeit Istwert

6. Im Solution Explorer die Achse anklicken.

Solution Explorer A Al TwinCAT Project] + X -

sy |t L g )
m =5} | [CId-] |ﬁ|E| General Settings Parameter [hynamics Onlinupling Compensation

Search Solution Explorer (Ctrl+ ) R~ I

I Absolute I Start

&1 Solution TwinCAT Project1' (1 project)
4 o] TwinCAT Projectt
b Gl SYSTEM
4 MOTION
4 &) NC-Task 1 SAF
[E1 NC-Task 1 5VB

Stop

}: Image Acceleration:
[ Tables Deceleration:
Objects Jec:
PR
X Raw Drive Output
b B Axis 1
p O P fert:ent Start
(5| SAFETY Stop
m C++ Set Actual Position
ANALYTICS Absolute 0 Set
b 10 Set Target Position
Absolute 0 Set

Solution Explorer [EETNSITES

7. Karteireiter ,Functions” anklicken.
8. Im Drop-Down-Menu ,Start Mode*: ,Reversing Sequence® auswahlen.
9. Dynamik und Geschwindigkeit so einstellen wie in der realen Anwendung bendtigt.
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Die weitere Vorgehensweise ist abhangig davon, welches Feedback angeschlossen und konfiguriert ist:
» Kein Feedback, sensorloser Betrieb [P 80]
e Nur Hall-Sensoren [P 79]

 Ein Inkremental-Encoder [»_78] und optional Hall-Sensoren

8.4.4.1 Feedback-System: Inkremental-Encoder

Schritt 1: Optimierung des Stromreglers

Der Stromregler ist haufig durch die Funktion Scan Motor [P _63] ausreichend gut eingestellt.
Falls nicht, nutzen Sie herkdmmliche Regleroptimierungs-Verfahren nach Ziegler/Nichols.

Ziel der Stromregler-Optimierung: den Integralanteil so gering wie mdglich einstellen und den
Proportionalanteil so hoch wie méglich einstellen, ohne ein schwingendes Verhalten zu erreichen.

 Der Integralanteil: Parameter 0x8010:12 ,Current loop integral time*.
» Der Proportionalanteil: Parameter 0x8010:13 ,Current loop proportional gain®.

Schritt 2: Optimierung des Geschwindigkeitsreglers
v" Voraussetzung: der Stromregler ist optimiert.
1. Den CoE-Parameter 0x8010:17 ,Position loop proportional gain® auf null setzen.
= Der Positionsregler ist deaktiviert.
= Eine Rickwirkung des Positionsreglers auf den Geschwindigkeitsregler wird verhindert.

2. Den Integralanteil schrittweise verringern: Parameter 0x8010:14 ,Velocity loop integral time (current
mode)*.
Gleichzeitig den Proportionalanteil schrittweise erhéhen: Parameter 0x8010:15 ,Velocity loop
proportional gain (current mode)“.
Wahrenddessen den Istwert der Geschwindigkeit beobachten.
Den Proportionalanteil nicht weiter erhhen, wenn der Istwert der Geschwindigkeit zu schwingen
beginnt.

3. Integralanteil und Proportionalanteil um 20 % reduzieren.
Die 20 % dienen als Regelreserve flr abrupte Bewegungen.

= Der Geschwindigkeitsregler ist optimiert.

Schritt 3: Optimierung des Positionsreglers
v Voraussetzung: der Geschwindigkeitsregler ist optimiert.

1. Den Proportionalanteil 0x8010:17 ,Position loop proportional gain“ schrittweise erhéhen, bis der Regler
anfangt zu schwingen.

2. Den Proportionalanteil um 20 % verringern.
= Der Positionsregler ist optimiert.
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8.44.2 Feedback-System: Nur Hall-Sensoren

Schritt 1: Optimierung des Geschwindigkeitsreglers
1. Den CoE-Parameter 0x8010:17 ,Position loop proportional gain“ auf null setzen.
= Der Positionsregler ist deaktiviert.
= Eine Ruckwirkung des Positionsreglers auf den Geschwindigkeitsregler wird verhindert.

2. Den Integralanteil 0x8010:5A ,Velocity loop integral time (voltage mode)“ schrittweise verringern.
Gleichzeitig den Proportionalanteil 0x8010:5B ,Velocity loop proportional gain (voltage mode)*
schrittweise erhdhen.

Wahrenddessen den Istwert der Geschwindigkeit und den Schleppfehler ,Position Lag“ beobachten.

= Ab einem bestimmten Punkt beginnt der Istwert der Geschwindigkeit zu schwingen oder der
Schleppfehler nimmt zu.

3. Integralanteil und Proportionalanteil um 20 % reduzieren. Die 20 % dienen als Regelreserve fiir abrupte
Bewegungen.

4. Falls der Istwert der Geschwindigkeit tberschwingt, 0x8010:5C ,Velocity loop voltage feed forward gain
(voltage mode)“ verringern.

= Der Geschwindigkeitsregler ist optimiert.

Schritt 2: Optimierung des Positionsreglers
v Voraussetzung: Der Geschwindigkeitsregler ist optimiert.

1. Den Proportionalanteil 0x8010:17 ,Position loop proportional gain“ schrittweise erhéhen, so dass die
Positionsdifferenz um der Wert Null pendelt und der Sollwertvorgabe der Position passend gefolgt wird.

= Der Positionsregler ist optimiert.
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8.44.3 Kein Feedback-System: Sensorloser Betrieb

Ohne Feedback-System kann der Schleppfehler (Schleppfehler = Istposition - aktuelle Sollposition) deutlich
schlechter optimiert werden als bei einem Betrieb mit Hall-Sensoren und/oder Inkremental-Encoder.

Schritt 1: Optimierung des Geschwindigkeitsreglers

1.

10.

11.

12.

13.

=N

Sicherstellen, dass die Spannungskonstante des Motors 0x8011:31 ,Voltage constant® richtig eingestellt
ist.

. Den Parameter 0x8010:60 ,Sensorless max. acceleration auf einen geringeren Wert einstellen, da sonst

der Geschwindigkeitssprung zu gro werden kann. Z. B. 2000 °/s?.

. Den Parameter 0x8010:5E ,Sensorless offset voltage scaling” auf ca. 50 ... 80 % reduzieren.
. Den Parameter 0x8010:17 ,Position loop proportional gain“ auf 0 einstellen.

= Der Positionsregler ist deaktiviert.
= Eine Ruckwirkung des Positionsreglers auf den Geschwindigkeitsregler wird verhindert.

. Den Parameter 0x8010:5B ,Velocity loop proportional gain (voltage mode)“ auf 0 einstellen.
. Den Parameter 0x8010:5C ,Velocity loop voltage feed forward gain (voltage mode)“ auf 100 %

einstellen.

. Den Parameter 0x8010:5F ,Sensorless observer bandwidth auf einen geringeren Wert einstellen. Z. B.

50 Hz.

. Den Parameter 0x8010:5F ,Sensorless observer bandwidth® schrittweise bis zum schwingenden

Verhalten erhdhen. AnschlieRend um 50% verringern.

. Den Integralanteil des Geschwindigkeitsreglers im Parameter 0x8010:5A ,Velocity loop integral time

(voltage mode)” eher trage konfigurieren.

Den Proportionalanteil 0x8010:5B ,Velocity loop proportional gain (voltage mode)* schrittweise erhéhen,
bis die Ist-Geschwindigkeit im Scope anfangt zu schwingen.

Den Proportionalanteil um 20 % reduzieren.
Die 20 % dienen als Regelreserve flr abrupte Bewegungen.

Falls die Geschwindigkeit Uberschwingt: 0x8010:5C ,Velocity loop voltage feed forward gain (voltage
mode)* leicht verringern.

Falls nétig, den Parameter 0x8010:60 ,Sensorless max. acceleration® wieder auf die benétigte Dynamik
anheben.

Der Geschwindigkeitsregler ist optimiert.

Schritt 2: Optimierung des Positionsreglers

4
1.

Voraussetzung: Der Geschwindigkeitsregler ist optimiert.

Den Proportionalanteil 0x8010:17 ,Position loop proportional gain® schrittweise erhdhen bis zum
schwingenden Verhalten.

. Den Proportionalanteil um 20 % reduzieren.

Die 20 % dienen als Regelreserve fiir abrupte Bewegungen.
Der Positionsregler ist optimiert.
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8.4.5 Homing / Referenzfahrt

Dieses Kapitel beschreibt die Durchfuhrung einer Referenzfahrt mit einer NC-Achse.

Referenzfahrten werden aus der SPS heraus mit dem Funktionsbaustein ,MC_Home" gestartet. ,MC_Home*
befindet sich in der TwinCAT-Bibliothek Tc2_MC2.

Weitere Informationen finden Sie in der Dokumentation Tc2 MC2.

Fir die Referenzfahrt ist eine Referenznocke erforderlich, die an einer definierten Position auf dem
Verfahrweg ein digitales Schaltsignal erzeugt. Bei der Referenzfahrt wird diese definierte Position ermittelt
und als Referenzposition flur die absolute Positionierung gespeichert.

Die Vorgehensweise zur Konfiguration ist abhangig davon, wie Sie das Schaltsignal an die TwinCAT NC
Ubermitteln. Die folgenden Optionen stehen zur Verfigung:

 Ein 24 V-Schaltsignal an einen digitalen Eingang von EJ7411 anlegen [» 81].

 Eines beliebigen Signals aus der SPS tbermitteln. [» 85]
Fir diese Option muss der Referenznocken nicht physisch vorhanden sein. Er kann auch Uber ein
digitales Signal simuliert werden.

Den Nullimpuls auf der C-Spur des Encoders [P 87] kbnnen Sie zusatzlich zu einer dieser Optionen zur
Referenzierung verwenden.

8.4.5.1 Schaltsignal von einem digitalen Eingang der EJ7411

Dieses Kapitel beschreibt die Konfiguration beispielhaft fur den digitalen Eingang ,Input 1.

1. Im Solution Explorer:
NC-Achse > ,ENC* anklicken, den Karteireiter ,Parameter” 6ffnen und den Abschnitt ,Homing“
aufklappen.

Solution Explorer LN TwinCAT Project R 2 -

0l oo
m =5 | = | ﬁIEI General NC—EncoderTlmeCompensation Online

Search Solution Explorer (Ctrl+;) Pl
R Solution TwinCAT Project!’ (1 project) CEE : SEIEEEE
i ﬂ TwinCAT Projects +  Encoder Evaluation:
b 4l SYSTEM +  Limit Switches:
4 MOTION +_ Filter:
4[] NC-Task 1 SAF '- Homing: ]
[E1 NC-Task 1 SVE 4l B .
+8 Image Invert Direction for Homing Sensor Search | FALSE ;I
o+
[ Tables Invert Direction for Sync Impuls Search TRUE ;I
@ Objects Home Position (Calibration Valug) 0.0
4 T Aves . I S T ;
Reference Mode (Sync condition) Homing Sensor Only (PLC cam or digital input 1..8) ;I
Axis 1 2 (E17411
rm ( ) Homing Sensor Source ‘Digital Input 1 (Active High), device dependent mapping’ LI
b L Inputs Other Settings:

b [ Outputs
b = Drive

Ty, Ctrl
b Inputs
b [ Outputs

gl eLc Download Upbsd | | BpandAl | | Colapse Al | | SelectAl |

Solution Explorer [EETRNSTETES

Abb. 49: EJ7411 - Homing-Einstellungen fur Schaltsignal von digitalem Eingang

2. Den Parameter ,Reference Mode* auf ,Homing Sensor Only (PLC cam or digital input 1..8)“ setzen.

3. Den Parameter ,Homing Sensor Source” auf ,Digital Input 1 (Active High), device depending mapping*
setzen.
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4. Im Solution Explorer:
Die EJ7411 anklicken, den Karteireiter ,Process Data“ 6ffnen, den Sync Manager 3 ,Inputs® auswahlen
und das PDO Assignment 0x1A10 aktivieren.

= Das Prozessdatenobjekt ,DI Inputs® ist aktiviert.

Solution Explorer A Il TwinCAT Project5 & X v
R
Gfl =5 | & | ﬁ |E| General EtherCAT DC Ic Statup  CoE-Online  Diag History  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P- Sync Manager: PDO List:
‘ Vo . SM  Size Type Flags Index Size MName Flags sMm &
4 *f'g Devices
4 == Device 1 (EtherCAT) [1] 128 MbxCut (c1ADD 20 DRV Info data 3 F
£ [ 1 128 Mbxin (c1ADE 40 FB Enc Position F
e ge
j: Image-Info 2 & Cutputs 1410 20 Dl Inputs F 3
b 2 Syncuni OA4D 640 DMCInputs F
= SyncUnits §
b Inputs (el A41 64.0 DMC Inputs 32 Bit F
b Outputs (1600 20 DRV Controbword F 2
b I ik F['J . G601 40 DRV Target velogity F
: T"” :351100 G502 20 DRV Target torque F
4 W Term 1 ©1100) 01603 20  DRVCommuationande  F
b = InfoData Q1604 20 DRV Torque limitation F
4 T4 Term 2 ©17411) BcI606 40 DRV Target postion F 2
4 FB Position < >| | 607 20 FB Touch probe contral ~ F v
4 DRV Statusword ]
b DRV Following eror actual value PDO Assignment (<1C13): PDO Content {(<1A10):
4 Dl Inputs ?&]:ﬁg " Index Size Offs Name Type Default ~ *
# Input 1 (] 0x1A07 6020:01 0.1 00 Input 1 BIT
#| Input 2 ;Dxmﬂﬂ (6020:02 0.1 01 Input 2 BIT
#| Encoder A []Gc1A09 — 02 02 -
% Encoder B gy B6E020:05 01 04 EncoderA BIT
#! Encoder C 1400 x6020:06 0.1 05 Encoder B BIT
#1 Hall A iﬂvm x6020:07 0.1 06 Encoder C BIT
#1 Hall B [ 1AT0 - 0.1 07 -
% Hall C 502008 0.1 10 HalA BIT
#1 Level of ENA input [oaa4i e MRNFNNA 01 11 Hall B RIT h
W DRV Controlword Download Predefined PDO Assignment: {none) ~
PDO Assignment

Load PDO info from device
3 WcState

& InfoData
4 »

Solution Explorer [EETESTILTES

b

b [ DRV Target position
4 ] PDO Corfiguration
b

Sync Unit Assignment...

Abb. 50: Prozessdatum ,DI Inputs” aktivieren

5. EJ7411 > DI Inputs® > ,Input 1 rechtsklicken, ,,Change Link“ wahlen.

4 "% Term 2 (E17411)
I} FB Position
r DRY Statusword
[ DRV Following error actual value
4

d Input 1
E—— M Change Link...

#1 Fan Diag
#| Encoder A Go To Link Variable
# EncoderB
necoder Take Mame Ower from linked Variable
#1 Encoder C
# Hall A Mowve Address...
#1 HallB Online Write 0"
#1 Hall C
Online Write '1'

#1 Level of ENA input rne e

[ [ DRV Controlword #3  Online Write...

I [ DRV Target position Online Force...

[ [ WcState Release Force

[+ [ InfoData -~

>~ Addto Watch
Remove from Watch

Add to Scope

= Ein Dialogfenster erscheint.

82 Version: 1.3 EJ7411



BECKHOFF

EJ7411 - Inbetriebnahme

6. ,All Types* anklicken, die Variable ,nState8" auswahlen und mit ,OK" bestatigen.

Search:

B Attach Variable Input 1 (Input)

Bk Anis 1 (Tem2 [EJ7411]
Bl Enc
B;’ In > IB128.0, MCHCEMCODERSTRUCT _IMZE [40.0]
- nDataln2 > 1B 1320, UINTARRZ [4.0]
----- # nStatel > 1B 1360, USINT [1.0]
----- # nState2 > 1B 137.0.USINT [1.0]
----- # nState3 > 1B 138.0.USINT [1.0]

#-# nDatalnd > 1B 1400, WINTARRZ [4.0]
#-# nDatalnd > 1B 1440 WINTARRZ [4.0]
#-# nDatalnd > 1B 1480 UINTARRZ [4.0]
#-# nDatalnG > 161520 UINTARRZ [4.0]

nState5 >

F IB 156.0, USINT [1.0]
----- #! nStatef >

IB 157.0, USINT [1.0]

B 169.0. USIh
IE-TET O TER R 4. 0]
IE 164.0, LINT [2.0]
IE 166.0, LINT [2.0]

|_|F'|r riLratarrid
o] nDataln?[0] >
LBl nDataln?[1] >

-2 Drive

E-#1 In > IB 1680 MCHCDRIVESTRUCT_IMZ [40.0]
E-#) nDataln2 > IB 1720, LINTARRZ [4.0]

Show Yanables

Only Unused

[ Exclude dizabled
Exclude ather Devices
Euclude zame Image
[m] Show Taoltips

[ 5ot by &ddress

[ 5how Variable Groups
[m] Collapse last Lewvel

Show Vaniable Types
katching Type
Matching Size

All Types

Array Mode

Offsets

[] Continuous
lgnore Gaps

[ 5how Dialag

Yariable Mame / Comment
41 |Hand over

[1¢ ] Take over

Cancel

Abb. 51: Variable ,nState8" auswahlen

= Ein Dialogfenster erscheint.

B’ Variable Size Mismatch >
Linked Y ariable: |n5tateE

Size Offzet
Linked Variable: 0k
Oven ariable: 0 =

.

Overlapped: 1 =

[ Size and Offzet in bitz Cancel

7. Mit ,OK" bestatigen.

1. Die Bibliothek ,Tc2_MC2" in das SPS-Projekt einfligen:

Navigieren zu PLC > ,References®, Rechtsklick, ,Add Library..."

EJ7411
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Solution Explorer > o x

P~
&1 Solution ‘TwinCAT Project!’ (1 project)
4 ) TwinCAT Project!

bl SYSTEM

b MOTION

¥ PLC

Search Solution Explorer (Ctrl+;)

1 External Types

3 DUTs

£3 GVLs
b [ POUs

[ VISUs
3 Ii'l?-' PlcTask (PlcTask)
O} Untitled1 Instance

Qe-lo-a|pH"

Add library...

Library repository...
Set to Effective Version
Set to Always Newest Version

Add Library

String for a fulltext search...

Library Company
pplication

uildingAutomation

SAFETY
E C++

ANALYTICS
b o]

Selution Explorer

@
2
@
@
!
!
)
ok
)
ok
&
&
&
ok
o)

Tc3_MC2_AdvancedHoming

I +@|rc2_Mcz | Beckhoff Automation GmbH

Bedkhoff Automation GmbH

Cancel

Abb. 52: Bibliothek ,Tc2_MC2“ in das SPS-Projekt einfiigen

2. In der SPS eine Instanz des Funktionsbausteins ,MC Home" aus der Bibliothek ,, Tc2_MC2" einfligen.

3. Den Eingang ,bCalibrationCam* nicht beschalten.

= Sie kdnnen die Referenzfahrt mit einer positiven Flanke am Eingang ,Execute” starten.
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8.4.5.2 Schaltsignal aus der SPS (PLC Camming)

1. Im Solution Explorer:
NC-Achse > ,ENC* anklicken, den Karteireiter ,Parameter” 6ffnen und den Abschnitt ,Homing"

aufklappen.
Solution Explorer o Bl TwinCAT Project] & X
Bl oo G
m =5 | 2 | ﬁ IEI General NC-Encode ime Compensation  Online
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P~
. . : . Paramet Offline Val
] Sclution 'TwinCAT Projectl’ (1 project) ,_ SRR . SERes
4 HI TwinCAT Project] - Encoder Bvaluation:
4 ﬂ SYSTEM Invert Encoder Counting Direction FALSE ﬂ
4 MOTION Scaling Factor Numerator 0.0001
4 MNC-Task 1 5AF Scaling Factor Denominator (default: 1.0) 1.0
[B1 NC-Task 15VB ——
+@ Position Bias 0.0
o+ \mage
[77] Tables Meodulo Factor (e.g. 360.07) 360.0
li‘ Objects Tolerance Window for Module Start 0.0
4 B Axes :
L ) Encoder Mask (maximum encoder valug) (OxFFFFFFFF
. Encoder Sub Mask (absolute range maximum value) | 0xD00FFFFF
: o itc Reference System 'INCREMEMTAL' ;I
b [ Outputs Limnit Switches:
b =) Drive Soft Position Limit Minimum Menitoring FALSE |
Iag, Ctrl Minimum Position 0.0
4 Inputs S . =l
b [ Outputs Soft Position Limit Maximum Monitoring FALSE
m PLC Maximum Position 0.0
SAFETY L+ Fi
Cor [ - | Homing:
& ANALYTICS
b o nvert Direction for Homing Sensor Search FALSE j
- Invert Direction for Sync Impuls Search TRUE j
o —— 00
Reference Mode (Sync condition) 'Homing Sensor Only (PLC cam or digital input 1..8)" j
Homing Sensor Source 'Default: PLC Cam (MC_Home)' j
+ >
Download Upload Expand All Collzpse Al Select Al

Solution Explorer [Ell =Ty

2. Den Parameter ,Reference Mode (Sync condition)* auf ,Homing Sensor Only (PLC cam or digital input
1..8)" setzen.

3. Den Parameter ,Homing Sensor Source” auf ,Default: PLC Cam (MC_Home)" setzen.

1. Die Bibliothek ,Tc2_MC2" in das SPS-Projekt einfligen:
Navigieren zu PLC > ,References®, Rechtsklick, ,Add Library..."

EJ7411 Version: 1.3

85



EJ7411 - Inbetriebnahme

BECKHOFF

Solution Explorer > o x

P~
&1 Solution ‘TwinCAT Project!’ (1 project)
4 ) TwinCAT Project!

bl SYSTEM

b MOTION

¥ PLC

Search Solution Explorer (Ctrl+;)

1 External Types

3 DUTs

£3 GVLs
b [ POUs

[ VISUs
3 Ii'l?-' PlcTask (PlcTask)
O} Untitled1 Instance

Qe-lo-a|pH"

Add library...

Library repository...
Set to Effective Version
Set to Always Newest Version

Add Library

String for a fulltext search...

Library Company
pplication

uildingAutomation

SAFETY
E C++

ANALYTICS
b o]

Selution Explorer

@
2
@
@
!
!
)
ok
)
ok
&
&
&
ok
o)

Tc3_MC2_AdvancedHoming

I +@|rc2_Mcz | Beckhoff Automation GmbH

Bedkhoff Automation GmbH

Cancel

Abb. 53: Bibliothek ,Tc2_MC2“ in das SPS-Projekt einfiigen

2. In der SPS eine Instanz des Funktionsbausteins ,MC Home" aus der Bibliothek ,, Tc2_MC2" einfligen.

3. Das Signal des Referenzschalters an den Eingang ,bCalibrationCam® des Funktionsbausteins anlegen.

= Sie kdnnen die Referenzfahrt mit einer positiven Flanke am Eingang ,Execute” starten.
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8.4.5.3 Nullimpuls von der C-Spur des Encoders

Eine Referenzierung auf den Nullimpuls des Encoders ist nur erganzend zu einer Referenzierung auf einen
Referenznocken maoglich.

Damit der Motor nach dem Herunterfahren vom Referenznocken erst mit dem Nullimpuls stehen bleibt,
konfigurieren Sie die Klemme wie folgt:

1. Eine Referenzfahrt mit Referenznocken konfigurieren:
Schaltsignal von einem digitalen Eingang der EJ7411 [» 81]
oder

Schaltsignal aus der SPS (PLC Camming) [P 85]
2. Den CoE-Parameter 0x8001:11 , Touch probe 1 source” auf ,Hardware zero impulse” setzen.

TwinCAT Projects - > gefiR Library Manager @ MAIM
General EtherlCAT DC Process Data Pl Startup | CoE - Online §Diag History  Online
Update List [] Aute Update Single Update [ ] Show Offline Data
Advanced. .. | |
st S Modde 0D (oEPat [0 |
Index Mame Flags Walue Unit
+- 7010:0 DRV Outputs RO »1d <
+- F040:0 DMC Outputs RO »5d
+- 30000 FB Settings RwW 222
=1 30010 FB Touch probe Settings ~ RW > 18 <

IE'I]'I]'1:'I1 Touch probe 1 source Rw Hardware zero impulse () I
8001:12 Touch probe 2 source R Touch probe input 2 (2)

+-- 3008:0 ]
+ BD0AD Set Value Dialog >
+- 8010:0
«go11:0 | Dee 5 |
* 8020 | ey | 040005 | Cancel
+- 301F:0
+- 8040:0 E rum: Hardware zero impulse -
+- 3041:0 ity
+- 90100 Hardware zero impulze
+- AD10:0 Boal: 1] 1 Hex Edit...
HOADTTD g 05 00 2|
¥ BN

Bit Size: D1 O8 @16 032 O8R4 (07

Abb. 54: 0x8001:11 ,Touch probe 1 source” auf ,Hardware zero impulse” setzen.
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3. Die Prozessdatenobjekte 0x1607, 0x1A07, 0x1A08 fir die Funktion ,Touch Probe* aktivieren:

Genersl BtherCAT DC | Process Data |Pic

Startup  CoE-Online  Diag History  Online

Sync Manager: POO List:
S5M Size Type Flags Index Size MName Flags 5M 5U 2
0 128 MbacOut 1603 20 DRV Commutation angle F 0
1 128 Mbxln 1604 20 DRV Torque limitation F 0
P ] Outputs | k1606 40 DRV Target positian F 2 0
3 10 Inputs ! FB Touch probe control F 1]
Q1640 40.0 DMC Outputs F 0
Q1641 40.0 DMC Outputs 32 Bit F 0 v
£ > £ >
PO Assignment ((x1C12): PDO Content ((b1607):
Index Size (Ciffs MName Type ™
7001:01 01 0.0 Touch probe function__TP1 Enable BIT
e 7001:02 01 01 Touch probe function__TP1 Continous BIT
Me700-0T N2 n2 Truiwrh nrmbe fiinctinn TP1 Thaner mnds RIT? w7
£ >
Download Predefined PDO Assignment: {none) W
v )
PDO Assignmert Load PDO info from device
] PDO Configuration
Sync Unit Assignment ..
Abb. 55: 0x1607 ,FB Touch probe control“ aktivieren
General EtherCAT DC Pl Statup CoE-Orline Diag History Online
Sync Manager: PDO List:
S5M  Size Type Flags Index Size Mame Flags 5M T
0 128 MbocCut (e 1A05 20 DRV Info data 2 F 0
1 128 Mbxin 1AD6 40 DRV Following emor actual value  F 3 0
2 g Outputs 1 AD7 20 FEB Touch probe status F Ef 0
3 16 Inputs I 1408 4.0 FB Touch probe 1 pos position F 3 0
1405 4.0 FB Touch probe 1 neg position F 0
(1 ADA 40 FB Touch probe 2 pos position F 0 W
£ > £ >
PDO Assignment {1C13): PDO Content {01 ADS):
D@ (1405 &3 Index Size Cffs Mame Type Default fhex)
[ B 1ADT x6001:11 4.0 0.0 TP1 Pos position UDINT
[«] Qe 1ADE 40
[ G TA0g
[]G1ADA w < >
Download Fredefined PDO Assignmert: {none) w
PDO Assignmert Load PDO info from device
[]PDO Corfiguration

Sync Unit Assignment ..

Abb. 56: 0x1A07 ,FB Touch probe status“ und Ox1A08 ,FB Touch probe 1 pos position* aktivieren

= Nach jeder Aktivierung eines Prozessdatenobjekts erscheint ein Dialogfenster (s. folgende Abb.).
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Tcxaeshell

Process data of 'Term 2 (EJ7411)" may changed.
Relink with axis 'Asxis 1 (Term2 (EJ7411)

Yes Mo

4. Jedes Dialogfenster mit ,Ja“ bestatigen.
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8.5 Inbetriebnahme mit Status-Wort und Control-Wort

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

Endstufe freigeben iiber das Control-Wort (Index 0x7010:01)

Fir jede Betriebsart ist es notwendig, die Endstufe freizugeben. Dazu missen tber die SPS im Control-Wort
die in folgender Tabelle unter Enable output stage angegebenen Werte in der vorgegebenen Reihenfolge

(1. - 5.) eingeben werden (gemaf der Definition fir die State machine siehe Abb. DS402 State Machine
P_92)).

Die Bits des High-Bytes (CW.8 - CW.15) sind reserviert und fir die Freigabe der Endstufe nicht relevant.

Low-Byte

Bit CW.7 CW.6 CW.5 CWw.4 CW.3 CW.2 CWw.1 CW.0
Name Enable Enable

Faultreset | Reserved | Reserved | Reserved | operation | Reserved | wvoltage | Switch on
Enable output stage:
1. Oy, (Start) 0 0 0 0 0 0 0 0
2. 80, (Fault reset) 1 % X X X P X X
3. B, |Shutdown ) 0 X X X X 1 1 0
4. 7., (Switch on) 0 X % X 1 1 1
5. Fre, [Enable operation) 0 X X 0 1 1 1 1
Disable voltage:
Disable voltage 0 | X | X | X X | X 1] X

Abb. 57: Low-Byte des Control-Worts (x: Zustand des Bits ist nicht relevant)
Fir die mit ,Reserved” benannten Bits sind gemal den Vorgaben fiir die Statemachine weitere Funktionen

definiert, die vom EtherCAT-Steckmodul EJ7411 nicht unterstitzt werden (z. B. CW.2: ,Quick stop
(inverse)®).

Priifung der einzelnen Schritte iiber das Status-Wort (0x6010:01)

Im Status-Wort werden die entsprechenden Statusmeldungen ausgegeben.

® Priufung des Status-Worts zwingend erforderlich

1 Es ist zwingend erforderlich nach jeder Eingabe im Control-Wort zu priifen, ob die interne State-
Machine den Anforderungen des Control-Worts gefolgt ist (siehe auch Abb. DS402 State Machine
[»92]).

» Prufen Sie nach jedem Schritt das Status-Wort (s. folgende Tabelle) und warten Sie ggf. den
Zustandswechsel ab!

Zur Freigabe der Endstufe prifen Sie, ob die entsprechenden Statusmeldungen 1. - 5. (Enable output stage)
der folgenden Tabelle angezeigt werden.

90 Version: 1.3 EJ7411



BEGKHDFF EJ7411 - Inbetriebnahme

High-Byte
Bit SW.15 S5W.14 SW.13 SW.12 SW.11 SW.10 SW.9 SW.8
Drive
follows
MName the
command

Reserved | Reserved | Reserved value Reserved | Reserved | Reserved | Reserved
Enable output stage:
1. Not ready to switch X X X 0 X X X X
2. Switch on disabled b b b 0 X X X X
3. Ready to switch on X X X 0 X X X X
4, Switched on X X X 0 X X X X
5. Operation enabled X X X 1 X X X X
Fault reaction:
Fault reaction active ® ® ® 0 X X X X
Fault X X X 0 X X X X

Low-Byte
Bit SW.7 SW.6 SW.5 SW.4 SW.3 SW.2 SW.1 SW.0
Switch on Operation | Switched | Readyto

Name Reserved | disabled | Reserved | Reserved Fault enabled on switch on
Enable output stage:
1. Not ready to switch X 0 X X 0 0 0 0
2. Switch on disabled X 1 X X 0 0 0 0
3. Ready to switch on X 0 1 % 0 0 0 1
4. Switched on A 0 1 X 0 0 1 1
5. Operation enabled i 0 1 X 0 1 1 1
Fault reaction:
Fault reaction active b 0 ;. 1 1 1 1
Fault X 0 X % 1 0 0 0

Abb. 58: Status-Wort (x: Zustand des Bits ist nicht relevant)

Fir die mit ,Reserved” benannten Bits sind gemal den Vorgaben fiir die State machine weitere
Statusmeldungen definiert, die vom EtherCAT-Steckmodul EJ7411 nicht unterstutzt werden (z. B. SW.5:
»Quick stop (inverse)").
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Fault reaction active

o) oo 0] 111

Switch on disabled

0010 0000

Statusword
Start HiByte of Controlword : dont't care
x: don't carg

Abb. 59: DS402 State Machine
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CST - cyclic synchronous torque

Im Index 0x7010:03 ,Modes of operation“ muss ,Cyclic synchronous torque mode“ gewahlt werden. In den
jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment ,Torque” gewahlt werden.
Anschlieffend muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu bernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 ,Modes of operation display“ kann Uberprift werden, in welchem Modus sich
das EtherCAT-Steckmodul EJ7411 tatsachlich befindet.

Uber die SPS kann in der Variablen ,Target torque* ein definiertes Moment eingestellt werden, auf das das
Modul EJ7411 regeln soll. Das Moment wird in 1000stel des Nennstroms angegeben. Sollte dort
beispielsweise 1000,,, angegeben werden, entspricht das dem eingestellten Index 0x8011:12 ,Rated
current®. Der Wert 1., entspricht einem 1000stel des Nennstroms.

CSTCA - cyclic synchronous torque with commutation angle

Im Index 0x7010:03 ,Modes of operation“ muss ,Cyclic synchronous torque mode with commutation angle*
gewahlt werden. In den jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment ,Torque®
gewahlt werden. AnschlieRend I&sst sich noch das Prozessdatum 0x1603 ,DRV Commutation angle”
hinzufiigen und es muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu ibernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 ,Modes of operation display“ kann Uberprift werden, in welchem Modus sich
das Modul EJ7411 tatsachlich befindet.

Uber die SPS kann in der Variable ,Target torque* ein definiertes Moment eingestellt werden, auf dem das
Modul EJ7411 regelt und in der Variablen ,Commutation angle” kann der Winkel angegeben werden, der mit
dem eingestellten Moment gehalten werden soll. Das Moment wird in 1000stel des Nennstroms angegeben.
Sollte dort beispielsweise 1000,,, angegeben werden, entspricht das dem eingestellten Index 0x8011:12
.Rated current”. Der Wert 1., entspricht einem 1000stel des Nennstroms. Der Wert fir den Winkel muss
umgerechnet werden, 65536, entsprechen 360° elektrisch.

CSV - cyclic synchronous velocity

Im Index 0x7010:03 ,Modes of operation“ muss ,Cyclic synchronous velocity“ gewahlt werden. In den
jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment ,Velocity* gewahlt werden.
AnschlieRend muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu tGibernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 ,Modes of operation display“ kann Uberprift werden, in welchem Modus sich
das Modul tatséchlich befindet.

Uber die SPS kann in der Variablen ,Target velocity“ 0x7010:06 eine definierte Drehzahl eingestellt werden,
auf die das Modul regeln soll. Der konstante Wert ,Velocity encoder resolution® im CoE Objekt 0x9010:14
entspricht 1 Umdrehung pro Sekunde. Wird dieser Wert in ,Target velocity“ eingetragen, dreht der Motor

1 Umdrehung / s, ein entsprechendes Vielfaches vom Wert ,Velocity encoder resolution” bei ,Target velocity*
eingetragen, erhoht die Geschwindigkeit.

CSP - cyclic synchronous position

Im Index 0x7010:03 ,Modes of operation“ muss ,Cyclic synchronous position“ gewahlt werden. In den
jeweiligen Prozessdaten sollte ebenfalls das Predefined PDO Assignment ,Position“ gewahlt werden.
AnschlieRend muss die Konfiguration neu geladen werden, um die Auswahl zu tGibernehmen.

Unter dem Index 0x6010:03 ,Modes of operation display“ kann Uberprift werden, in welchem Modus sich
das Servomodul tatsachlich befindet.

Uber die SPS kann in der Variable ,Target position“ 0x7010:05 eine definierte Position eingestellt werden,
auf die der Motor fahren soll. Die Einheit sind Inkremente. Je nach eingestelltem Feedback richten sich die
Anzahl der Inkremente pro Umdrehung beispielsweise nach der Anzahl der Pulse des Inkrementalencoders
pro Umdrehung oder der Auflésung des Hall-Sensors von 65535 Inkrementen pro Umdrehung.
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8.6 Inbetriebnahme mit Drive Motion Control

Mit Drive Motion Control kdnnen Sie eine Fahrwegsteuerung ohne die TwinCAT NC realisieren.

Die TwinCAT NC erfordert einen EtherCAT-Master, der Distributed Clocks unterstitzt. Ein moglicher
Anwendungsfall fur Drive Motion Control ist also der Betrieb eines Steckmoduls EJ7411 an einer Steuerung,
die Distributed Clocks nicht unterstitzt, z. B. ein Embedded-PC der Serie CX7000.

Die Dokumentation der SPS-Bibliothek fur Drive Motion Control finden Sie auf der Website von Beckhoff:
Tc3 DriveMotionControl.

8.6.1 Voraussetzungen
e TwinCAT 3.1, Build 4024.7 oder hoher
« EJ7411 mit Firmware 06 und ESI Revision 0019 oder hoher.

8.6.2 Funktionsumfang

Unterstiitzte Funktionen:

Administrative Funktionen

Achsfunktionen + MC Power
* MC Reset
* MC SetPosition
Touch probe * MC AbortTrigger
* MC TouchProbe

Motion-Funktionen

Homing + MC Home

(Hier kann nicht der bCalibrationCam-Eingang der Tc2_Mc2 Bibliothek ver-
wendet werden, sondern muss einer der digitalen Eingange des EtherCAT-
Steckmoduls EJ7411 verwendet werden)

Manuelle Bewegung + MC Jog
Punkt zu Punkt « MC Halt
Bewegung

* MC MoveAbsolute
+ MC MoveModulo
+ MC MoveRelative
+ MC MoveVelocity

« MC Stop

Nicht unterstiitzte Funktionen:

Alle nachtraglich angestoRenen Funktionen mit dem Ziel, die Zielposition oder -geschwindigkeit wahrend
eines aktiven Fahrauftrags zu andern, sind nicht unterstitzt (Buffer-Modus).
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8.6.3 Inbetriebnahme mit einer 64-Bit-Steuerung
Mit den folgenden Schritten konfigurieren Sie TwinCAT fir den Betrieb des EtherCAT-Steckmoduls EJ7411
mit Drive Motion Control.

1. Im CoE-Parameter 0x7010:03 ,Modes of operation® die Betriebsart ,Drive Motion Control (DMC)*
einstellen.

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

Update List [ Ao Update [ Single Update [ ] Show Cffline Data
Advanced... | |
Index MName Flags Value Unit =
+- 70010 FB Touch probe outputs RO 14 <
= 7010:0 DRV Qutputs RO 14 <
7010:01  Controlword RO P 0000 (D)
| 7010:03  Modes of operation RWPF  Drive Mation Control (DMC) (131}
?D‘ID{'& u =y inhi Il I Fa™ iahy
7010:06 | SetValue Dialog >
7010:09
701008 | Dec: 1131 | o]
7010-0E
1 7040:0 Hewx: |D:-:83 | Cancel
+1-- §000:0 Enum: Dirive kMation Cantral [DRC) ~
+ 8001:0 Cyclic synchronous pozition mode [CSP)
=+ 8008:0 Cyclic synchronous velocity mode [C5V)
+ BO0AD Bodl I:_I.Jclic synchronous tarqu 32 E'atSthlerr Edit
+- 8010:0 )
80110 Binary: 1
+ 80120 Bit Size: D1 @8 O O OB O7 hd

2. Das Predefined PDO Assignment ,Drive motion control (For TC3 DriveMotionControl Lib)* aktivieren.

General EtherlCAT DC F‘Ic Statup  CoE-Online Diag History  Online

Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type Flags Indes Size MName Flags M sU &
0 128 MbeeOt O1A00 40 FB Posttion 0
1 128 Mbeln D 1A01 20 DRV Statusword F 0
2 40 Outputs 1402 4.0 DRV Velocity actual value F 0
3 64 Inputs O 1AD03 20 DRV Torgque actual value F 0 e
- - < i e T - e
PDO Assignment (Te1C13): FDO Content ((<1A08):
E&_}:ﬁ? = Index Size (ffs Mame Type Default hex)
[]x1A02 Ox6001:11 4.0 0.0 TP1 Pos posttion UDINT
[Jox1A03 40
Cloctads v| | >
Download Predefined PDO Assignmenrt: "Drive motion cantrol {For TC3 DriveMationContral Lib)* w
PDO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
) ) Predefined PDO Assignment: Velocity”
[L1PDO Configuration Predefined PDO Assignment: "Position’
Fredefi PO Aesionment - N

Asgignment: "Drive motion control (For TC3 DriveMotionControl LibY

= Die Prozessdaten fir die Verwendung von Drive Motion Control sind aktiviert.
3. Ein SPS-Projekt anlegen, falls noch keins angelegt wurde.
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4. Die Bibliothek ,Tc3_DriveMotionControl“ zu dem SPS-Projekt hinzufiigen.
(Falls Sie Drive Motion Control ohne die Bibliothek ,Tc3_DriveMotionControl“ verwenden wollen, siehe
Kapitel State-Machine [»_101].)

Solution Explorer > o x Add Library x
@E-|o-a|p=
String for a fulltext search...
Search Solution Explorer (Ctrl+;) P - rngtoraty s
5] Solution TwinCAT Project!’ (1 project) Company
4 o TwinCAT Project!
b SYSTEM
b [ MOTION
Untitled1
4 [Z] Untitled Project
[ External Types
Add library...
3 buts r_',r Tc2_Drive Beckhoff Automation GmbH
[ GVLs Tc2_MC2_Drive Beckhoff Automation GmbH
b [ POUs Library repository... oo o Beclio i Aot ok
[ VISUs 5 Effective Versi - - )
b PlcTask (PlcTar et to Effective Version Beckhoff Automation GmbH
= ! .
I} Untitled? Instance Set to Always Newest Version o B oL
SAFETY Tc2_FtherCAT Bedkhoff Automation GmbH
m Con Tc2_IoFunctions Bedkhoff Automation GmbH
ANALYTICS Tc2_KL85xx Bedkhoff Automation GmbH
b 170 Tc2_SUPS Beckhoff Automation GmbH
Tc3_EtherCATExtSync Beckhoff Automation GmbH
Selution Explorer Hg
i
e
i
i
Advanced... Cancel

5. Falls im aktuellen Projekt die Bibliotheken ,Tc3_DriveMotionControl“ und ,Tc2_Mc2“ gleichzeitig
verwendet werden:

Im Fenster ,Properties” von einer der beiden Bibliotheken die Eigenschaft ,Qualified access only* auf
.1rue” setzen.

Properties - ox
Tc3_DriveMotionControl Placeholder Properties -
[e=]%e | &
B Advanced

Hide reference False

Optional False

Qualified access only True v

Condition
E Misc
Description TwinCAT Drive Motion Control
Effective Version 3.03.0
Mame Tc3_DriveMotionControl
Mamespace Te3_DriveMotionControl
Resolution Tc3_DriveMotionControl, * (B|
Qualified access only

Only allow qualified access to all identifiers.

= Die Bibliothek mit ,Qualified access only“ kann im SPS-Code nur noch Uber den entsprechenden
Namespace angesprochen werden, z. B.: Tc3 DriveMotionControl.MC Stop ()
Dadurch werden Namenskonflikte vermieden, z. B. beim Aufrufen des Funktionsbausteins MC Stop,
der in beiden Bibliotheken den gleichen Namen hat.

6. In der SPS eine Variable vom Typ ,AXIS REF* deklarieren. Beispiel:

VAR
DmcAxis: AXIS REF;
END VAR

7. In der Menlileiste ,Build“ > ,Build Solution“ anklicken.
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= Das Projekt wird kompiliert und das Prozessabbild der SPS-Task erzeugt.

Solution Explorer > 3 x
SE-[o-a| k=] -
Search Selution Explorer (Ctrl+;) P~

fal Solution 'TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 ) TwinCAT Project1
bl SYSTEM
b MOTION

PlcTask Inputs
b # MAIN.Dmc_Axis.DriveToPlc
P #1 MAIN.Dmc_AxisWcState
[ ? . MAIMN.Dmec_Axis.InfoData

4 [ PlcTask Qutputs
b e MAIN.Dmc_Axis.PlcToDrive

|| SAFETY
QC++

Solution Explorer

8. Im Solution Explorer die SPS-Variablen mit den Prozessdaten von EJ7411 verknlipfen.

f:fflﬂ:la'|TG-)'E—|T‘|’|E|| + -

I E=] Untitled1 Project
4 O} Untitled1 Instance
4 PlcTask Inputs

Solution Explorer * 0 x

Search Selution Explorer (Ctrl+ ) P~

Fy

b &1 MAIN.Dmchxis.DriveToPlc <
4 F1 MAIN.DmcAxis.WcState

&1 Wcstate <

! InputToggle <
4 #F1 MAIN.Dmchxis.InfoData

¥ State <

b & AdsAddr
4 [l PlcTask Qutputs

b B MAIN.DmcAxis.PlcToDrive <
SAFETY
E Ce+
& anaLyTICS
4 1/0
4 L Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)
js Image
jg Image-Info
: SyncUnits
Inputs
W Outputs
& InfoData
[| Terrm 1 (E11100)
I+ [E InfoData
4 "% Term 2 (EJ7411)
4 DMC Inputs
FoF DMC

[ 4

4 [l DMC Outputs

b M DMC <
4 [H WcState

& Wcstate

& InputToggle <
4 [F InfoData

State <
AdsAddr

4

Chn0

Chn1l

Chn2
DcOutputShift
DelnputShift

Solution Explorer TSI

VLR

9. Im SPS-Code den Funktionsbaustein Readstatus () zyklisch aufrufen, idealerweise zu Beginn jedes

SPS-Zyklus (s. Hinweis zum Auffrischen der Status-Datenstruktur in AXIS REF).
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8.6.3.1 Parameter

CoE-Parameter

Die CoE-Parameter zur Konfiguration von Drive Motion Control befinden sich in den folgenden CoE-
Objekten:

+ 0x8040 ,DMC Settings” [P_124]
* 0x8041 ,DMC Features” [P 125]

Skalierungsfaktor und maximale Geschwindigkeit

Positionswerte sind bei Drive Motion Control als 64 Bit-Variablen definiert.

Die niederwertigen 32 Bit I6sen die Singleturn-Inkremente auf. Die eventuell geringere Auflésung des
Feedbacks wird auf die vollen 32 Bit hochgerechnet.

Die hoherwertigen 32 Bit stellen die Multiturn-Umdrehungen dar.

Die Vorschubkonstante ,Feed constant* beinhaltet etwaige Ubersetzungen (Getriebe, Riemen, etc.) und
stellt den abtriebsseitigen Weg pro Motorumdrehung dar.

Daher ergibt sich fiir den Skalierungsfaktor folgende beispielhafte Formel ohne Ubersetzung:
Feed constant _ 3607

32 Bit 32 Bit

Encoder Scaling Factor = R B,3819031715393066e — 8

Die maximal erreichbare Geschwindigkeit des Motors hangt von der Zwischenkreisspannung ab. Sollten
kleinere Spannungen als im Datenblatt angegeben verwendet werden, muss unter Umstanden die
Nenndrehzahl auf die Spannung angepasst werden. Um die maximale Geschwindigkeit des Motors im CoE-
Verzeichnis zu spezifizieren, wird zusatzlich Index 0x8011:1B ,Motor speed limitation* herangezogen. Hier
wird die zwischenkreisabhangige Motorgeschwindigkeit in 1/min angegeben. Um die Geschwindigkeit der
Skalierung anzupassen, wird dieser Wert mit der Vorschubkonstante multipliziert und auf die Einheit
Sekunde normiert. Damit ergibt sich folgende Formel zur beispielhaften Berechnung der maximalen
Geschwindigkeit:

u
Motor speed limitation - Feed constant 1000 —— 3e60° |
MaxVelocity = = = B = 6000-
60— 60 — 5
min min

Das folgende Beispiel zeigt die Umsetzung in einem SPS-Programm:

PROGRAM MAIN
VAR

DmcAxis:  AXIS REF
END VAR

// Update the axis structure
DmcAxis.ReadStatus() ;

// Scaling factor without gear ratio, feed constant 360°
DmcAxis.Parameter.EncoderScalingFactor := 0.000000083819031715393066;

// Velocity scaling with 1000 rpm, feed constant 360°
DmcAxis.Parameter.MaxVelocity := 6000;
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8.6.4 Inbetriebnahme mit einer 32-Bit-Steuerung

@® Die Bibliothek ,, Tc3_DriveMotionControl“ kann nicht verwendet werden.

Sie kdnnen Fahrauftrdge nur ausfihren, indem Sie die State-Machine manuell durchlaufen. Siehe
Kapitel State-Machine [»_101].

Da das Modul in der Werkseinstellung 64-Bit Prozessdaten bereitstellt, dies aber von einigen Steuerungen
nicht verarbeitet werden kann, gibt es alternativ auch die Mdglichkeit, das Prozessabbild mit 32 Bit zu
mappen. Dies I&sst sich Uber das Predefined PDO Assignment ,Drive motion control (32 Bit)“ einstellen.
(Um die Inputs und Outputs manuell zu mappen, nutzen Sie die Indizes 0x1641 und 0x1A41. Siehe Kapitel
Prozessdaten).

Alle positionsbezogenen Prozessdaten sind bei diesem Predefined PDO Assignment 32 Bit grol’ anstatt
64 Bit. Die 32 Bit teilen sich in 20 Bit Singleturn und 12 Bit Multiturn Umdrehungen auf, unabhangig von der
Auflésung des Feedback.

Das EtherCAT-Steckmodul rechnet intern trotzdem weiterhin mit 64 Bit Daten. Deshalb muss z. B.
0x8040:08 ,Calibration Position“ weiterhin in 32 Bit Singleturn und 32 Bit Multiturn angegeben werden,
anstatt in 20 Bit Singleturn und 12 Bit Multiturn.

Beachten Sie, dass das Steckmodul EJ7411 nur Inkrementalencoder und keine Absolutwertgeber
unterstutzt. Daher bleiben die Positionsdaten Uber einen Powercycle hinaus nicht erhalten.

Alle nicht positionsbezogenen Prozessdaten bleiben in der GroRe unverandert. Die Adressoffsets der
einzelnen Prozessdaten sind identisch und an den entsprechenden Stellen sind Flll-Bytes eingefigt.

Die geschwindigkeitsbezogenen Prozessdaten sind in 10.000stel des Parameters 0x8011:1B ,Motor speed
limitation“ skaliert.

Die Prozessdaten fir die Beschleunigung und Verzégerung geben in ms an, wie schnell der Motor auf die in
0x8011:1B ,Motor speed limitation* angegebene Geschwindigkeit beschleunigen bzw. von der
Geschwindigkeit in den Stillstand verzdgern soll. Bei einem Wert von 2000 fir die Beschleunigung wiirde der
Motor zum Erreichen der Geschwindigkeit 2 s benétigen.

Konfiguration

1. Im CoE-Parameter 0x7010:03 ,Modes of operation® die Betriebsart ,Drive Motion Control (DMC)*
einstellen.

General EtherCAT DC Process Data  Flc Statup] CoE-Orline | Diag Higtory  Online

Update List [ Auto Update Single Update [ ] Show Offline Data
Advanced... | |
bt St Modie OD oEPor: [0 |

Indesc Mame Flags Value Unit ~

+- 70010 FB Touch probe outputs RO > 14 <

= 7010:0 DRV Qutputs RO > 14 <
7010:01  Controlword RO P 0000 (D)

I 7010:03 Modes of operation RW F Drive Motion Contral (DMC) [131}|

_'Pﬂ‘l Dﬂ& e A ki | T ] Fa™ Fia
7010:06 Set Value Dialog x
7010:09
701008 | Dec: 1131 | [k ]
F010-0E

+ 70400 Hex: |D:-:83 | Cancel

+1-- 8000:0 Enunn: Dirive Mation Cantral (DRC) ~

+- 3001:0 Cyclic synchronous pozition mode [CSP)

+-- 8008:0 Eyc:l@c gynchronous velocity mode [C54)

+- B00AD Bodl Eycl!c gyhichronoLs torqu 3: EStSth]umrr Edi

+- 8010:0 )

% 80110 Binary: 1

+- 8012:0 Bit Size: O1 @a 016 O Ot O3 ¥
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2. Das Predefined PDO Assignment ,,Drive motion control (32 Bit)“ aktivieren.

General EtherCAT DC [ Process Data |pic

Startup CoE-Online  Diag History  Online

Sync Manager: PDO List:
S5M  Size Type Flags Index Size MName Flags 5M sy o~
1] 128 MbeOwt 1441 640 DMC Inputs 32 Bit F 3 1]
1 128 Mbz<In (1600 20 DRV Controbword F 0
2 40 Cutputs <1601 40 DRV Target velocity F 0
3 64 Inputs 1602 20 DRV Target torque F 0
Ox1603 20 DRV Commutation angle F 1]
1604 20 DRV Tongue limitation F 0 v
< < T >
PDO Assignment (Te1C13): PDO Content ((1A41):
E&l:ﬁg Index Size Offs  Name Type ™
[]0x1ADE - 0 0.0 -
Cl&1A10 604002 01 01 DMC__FeedbackStatus__Latch exdem valid — BIT
[ ]Gc1A40 0:6040:03 01 02  DMC_FeedbackStatus_ Setcounterdone  BIT
[ T 1241
< >
Download Predefined PDO Assignment: "Drive motion contral (32 Bit) w
PDO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
) ) Predefined PDO Assignment: Velocity”
[L1PDO Configuration Predefined PDO Assignment: "Position’
Predefined PDO Assignment: Torgue”

= Die Prozessdaten fir die Verwendung von Drive Motion Control sind aktiviert.

CoE-Parameter

Die CoE-Parameter zur Konfiguration von Drive Motion Control befinden sich in den folgenden CoE-

Objekten:

+ 0x8040 ,DMC Settings” [P_124]

e 0x8041 ,DMC Features” [P_125]

Predefined PDO Assign "Drive motion control {32
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8.6.5 State-Machine

Es ist auch moglich, ohne die Funktionsbausteine der Bibliothek , Tc3_DriveMotionControl“ Fahrauftrage zu
starten. Zugrunde liegt die folgende Statusmaschine:

EJ7411 - Inbetriebnahme

STARTUP

START

YES R Write

.Ready to enable” -
: ,Enable* = 1
——MNO
START POSITIONING
Write Parameter: Choose ,Start type”

«Velocity” and calculate Write
LAcceleration” corresponding Execute" = 1
.Deceleration” « larget position”

EVALUATE STATUS
Emergency/ YES — Write

Error ?

-Emergency stop" = 1

YES

ERROR HANDLING

Read
.nfo data®,
.Diag data" and

Write ,Executa” = 0
Check actual position

| END

.Diag messages"
from CoE and
evaluate error

Abb. 60: Ablaufdiagramm eines Fahrauftrags
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Die Variablen zur Steuerung und Auswertung befinden sich in den Prozessdatenobjekten ,DMC Inputs® und

,DMC Outputs. Sie werden im Baum angezeigt:

4 "% Term 2 (E)7411)
4 DMC Inputs
4 F DMC
4 ¥ Feedback5tatus
#| Latch extern valid
#| Set counter done
#1 Status of extern latch
4 ¥l Drivebtatus
Ready to enable
Ready
Warning
Error
Moving positive
Moving negative
Digital input 1
Digital input 2
4 ¥ Positioning5tatus

LulLBLEL L.

Busy
In-Target
Warning
Error
Calibrated
Accelerate
Decelerate

LELELEL LR

Ready to execute
Set position

Set velocity

Actual drive time
Actual position lag
Actual velocity
Actual position
Errorid

Input cycle counter
Channel id

Latch value

Cyclic info data 1
Cyclic info data 2

L

4 [y DMC Outputs
4 B DMC

4 W FeedbackControl

- Enable latch extern on positive edge
BB~ Set counter
B+~ Enable latch extern on negative edge

4 W& DriveControl

- Enable
IS~ Reset

4 & PositioningControl

- Execute

B~ Emergency stop
- Set counter value
- Target position
- Target velocity
BE- Start type
I~ Target acceleration
&+ Target deceleration
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8.6.6 Unterschiede zu Tc2_Mc2

Tc2_Mc2 ist die SPS-Bibliothek, die fur den Betrieb des EtherCAT-Steckmoduls EJ7411 mit der
TwinCAT NC verwendet wird.

Die Funktionsbausteine der Bibliothek Tc3_DriveMotionControl haben eine ahnliche Struktur wie die von
Tc2_Mc2. Tc3_DriveMotionControl weicht aber in den folgenden Punkten von Tc2_Mc2 ab:

» Es ist zwingend erforderlich, Werte firr die Beschleunigungen vorzugeben, weil es keine Default-Werte
gibt.

« After-Triggering-Functions” werden nicht unterstitzt. Deshalb gibt es keinen ,BufferMode*.

+ MC_Home hat keinen Eingang ,bCalibrationCam®. Die Einstellungen fir Referenzfahrten (Homing)
befinden sich im CoE-Objekt 0x8041 ,DMC Features®.

8.6.7 Starttypen

Verwenden Sie die in folgender Tabelle genannten Codes um den Starttyp Uber das Prozessdatum ,Start
type“ vorzugeben.

Starttyp Code Beschreibung

ABSOLUTE 0x0001 Absolute Positionierung auf eine vorgegebene Zielposition

RELATIVE 0x0002 Relative Positionierung auf eine berechnete Zielposition, ein
vorgegebener Positionsunterschied wird zur aktuelle Position
addiert

ENDLESS PLUS 0x0003 Endlos fahren in positiver Drehrichtung (direkte Vorgabe einer
Geschwindigkeit)

ENDLESS_MINUS 0x0004 Endlos fahren in negativer Drehrichtung (direkte Vorgabe einer
Geschwindigkeit)

MODULO_SHORT 0x0105 Modulo Positionierung auf kiirzestem Weg zur Moduloposition

(positiv oder negativ), berechnet durch den konfigurierten
"Modulo factor" (Index 0x8040:0E)

MODULO_PLUS 0x0205 Modulo Positionierung in positiver Drehrichtung auf die
berechnete Moduloposition

MODULO_MINUS 0x0305 Modulo Positionierung in negativer Drehrichtung auf die
berechnete Moduloposition

CALI_PLC_CAM 0x6000 Starten einer Kalibrierung mit Nocke (digitale Eingange)

CALI_ON_BLOCK 0x6200 Start einer Kalibrierung “on Block”

CALI_SET_POS 0x6E00 Als kalibriert setzen, andern Sie die Position nicht

CALI_CLEAR _POS 0x6F00 Kalibrierungs-Bit 16schen
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8.6.8 Fehlermeldungen

Folgende Error-Codes werden Uber das Prozessdatum ,Error id“ und in der Diag-History angezeigt.

Error Code Message

0x4420 Cogging compensation not supported
0x8450 Invalid Start Type 0x%Xx, "%Xx" replaced by the unsupported start type from the PDO
0x8451 Invalid limit switch level

0x8452 Drive error during positioning

0x8453 Latch unit will be used by multiple modules
0x8454 Drive not in control

0x8455 Invalid value for "Target acceleration”
0x8456 Invalid value for "Target deceleration"
0x8457 Invalid value for "Target velocity"

0x8458 Invalid value for "Target position"

0x8459 Emergency stop active

0x845A Target position exceeds Modulofactor
0x845B Drive must be disabled

0x845C No feedback found

0x845D Modulo factor invalid

0x845E Invalid target position window

8.7 Touch Probe

Funktionsbeschreibung

Die in EJ7411 implementierte Funktion , Touch Probe* bietet dem Anwender die Mdglichkeit, zu einem
definierten Zeitpunkt die aktuelle Position des angeschlossenen Motors zu speichern. Im Reiter

Prozessdaten [P_108] kdnnen die dazu nétigen Eingdnge und Ausgénge hinzugefiigt werden.

Das EtherCAT-Steckmodul EJ7411 verflgt Gber zwei digitale Eingange, die fir die Funktion ,Touch Probe*
genutzt werden konnen. Jeder Touch Probe-Eingang kann zu jedem Zeitpunkt nur Flanken einer Richtung
erfassen (steigend oder fallend). Es ist nicht mdglich, gleichzeitig auf beide Flanken zu reagieren. Zwischen
den Eingangen bestehen aber keine Abhangigkeiten (d. h. TP1 steigende Flanke und TP2 fallende Flanke
ist zulassig).

Die Abkurzung TP1 steht fur Touch Probe 1 und ist mit dem Eingang 1 (Pin 31) verknUpft. Die Abkirzung
TP2 steht fur Touch Probe 2 und ist mit dem Eingang 2 (Pin 32) des Moduls verknupft. Zur
Funktionsbeschreibung wird hier beispielhaft TP1 verwendet. Die C-Spur des Inkrementalencoders kann
Uber den CoE-Parameter 0x8001:11 ,Touch probe 1 source® bzw. 0x8001:12 ,Touch probe 2 source® mit
dem Wert ,Hardware zero impulse (5)" als Touch Probe-Trigger gewahlt werden. Dies ist allerdings nicht mit
der Betriebsart ,,Drive Motion Control* mdéglich.
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| General | EtherCAT | Configuration | DC

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

Sync Manager: PDO List:
SM  Size Type Flags Index Size MName Hags SM suU
0 128 MboeOht Oc1ADD 40 FB Position F 3 0
1 128 Mbxin (c1AD1 20 DRY Statusword F 3 0
2 8 Outputs Ox1A02 40 DRV Velocity actual value F 0
3 24 Inputs Ox1A03 20 DRV Torque actual value F 0
Oc1AD4 20 DRV Info data 1 F 0
x1ADS 20 DRV Info data 2 F 0
F 0
FB Touch probe status F 3 0
x1ADE 40 FB Touch probe 1 pos position F 3 0
k1ADS 40 FB Touch probe 1 neg position F 3 0
FB Touch probe 2 pos position F 3 0
FB Touch probe 2 neg position F 3 0
< m . e ——— : . —
PDO Assignmert ((x1C13): PDO Content (0x1AD0):
E (1400 Index Sze  Offs  MName Type Defaul |
W D 1ADT )
[ (x1AD2 x6000:11 4.0 0.0 Postion UDINT
] Bc1A03 40
01404
[l 1A05
[#]0x1AD7
[¥] 01408
[#] &< 1AD9
[ Do 1ADA
[V x1ADB
Download |Predefined PDO Assignment: (none)
[/ PDO Aesl Load PDO info from device
["] PDO Corfi i
Mame Online Type Size >Addr.. In/Out UserlD Linked to
fl' Touch probe status 00001 (1) Touch pro.. 2.0 7.0 Input 0 h
P P P
1 TP1 Enable 1 BOOL 01 770 Input 0
1T TP1 Pos value stored ] BOOL 01 Tl Input 0
T TP1 Meg value stored 0 BOOL 01 T2 Input 0
ST TPL Input 0 BOOL 01 T3 Input 0
%] TPZ Enable 0 BOOL 01 78.0 Input 0
%] TP2 Pos value stored 0 BOOL 01 781 Input 0
VT TP2 Meg value stored 0 BOOL 0.1 78.2 Input 0
QT TP2 Input ] BOOL 0.1 78.7 Input 0
T TP1 Pos position 000000000 (0 UDINT a0 790 Input 0
1TP1 Meg position (00000000 (D) UDINT a0 830 Input 0
1TP2 Pos position (00000000 (0) UDINT 40 870 Input 0
1 TP2 Meg position (0=00000000 (0) UDINT 4.0 91.0 Input 0 )
&1 WeState 0 BOOL 01 15223  Input O nStatusd, ns
Ly 1}
Abb. 61: Touch Probe inputs
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 General | BtherCAT | Configuration | DC

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

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

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

Anschliellend muss entschieden werden, ob bei einer positiven Flanke auf dem Eingang 1 die Position
gespeichert werden soll (,TP1 Enable pos edge” = TRUE) oder bei einer negativen Flanke (,TP1
Enable neg edge” = TRUE)

Mit , TP1 Continuous® wird entschieden, ob nur beim ersten Event die Position gespeichert werden soll
(,TP1 Continuous” = FALSE) oder ob das bei jedem Event geschehen soll (,TP1 Continuous* =
TRUE).

o Sind beispielsweise ,TP1 Continuous® und ,TP1 Enable pos edge* gesetzt, wird bei jeder
steigenden Flanke am Eingang 1 des Moduls die Position gespeichert.

o Ist ,TP1 Enable neg edge” gesetzt und ,TP1 Continuous® nicht, wird nur bei der ersten negativen
Flanke am Eingang 1 des Moduls die Position gespeichert. M6chte man diesen Vorgang
wiederholen, muss zunachst der ,TP1 Enable“ wieder deaktiviert und anschliellend wieder
aktiviert werden. Dann wird erneut bei der ersten negativen Flanke die Position gespeichert.

Der ,TP1 Trigger mode* hat bei EJ7411 keine Funktion.

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

Die Variablen unter ,Touch probe status® dienen der Diagnose.
Die Touch Probe-Eingange mussen mit einem 1-Leiter +24 V Signal angesprochen werden.
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8.8 Prozessdaten

Der Umfang der angebotenen Prozessdaten kann tber den Reiter ,Process Data“ verandert werden:

Sync Manager SM2 ,,Outputs”

TwinCAT Projectt = > Library Manager Team Explorer - Connect
General EtherCAT DC Process Data  Pic Statup CoE - Online  Diag History  Online
Sync Manager: PDO List:
SM Size Type Flags Indesx Size Mame Flags SM 1 2
0 128 MOt Q1600 20 DRV Controhword F 2 0
1 128 Mboxin Qe 1601 40 DRV Target velocity F 0
2 Qutputs 1602 20 DRV Target torque F 0
3 10 Inputs 1603 20 DRY Commutation angle F 0
1604 20 DRV Torgue limitation F 0
1606 40 DRV Target position F 2 0
1607 20 FB Touch probe corntrol F 0
(e 1640 400 DMC Outputs F 0
(e 1641 400 DMC Outputs 32 Bit F 0
< > ]
PDO Assignment (1C12): PDO Content (T1AD0):
Z &1% Index Size Offs Name Type Default hex)
j 1602 eG000:11 40 00 Position UDINT
[ ]x1603 40
[ ]x1604
[ 1606
[ k1607
[ 1640
[ ] e1641
Download Predefined PDO Assignment: "Position’ w~
PDO Assignment Load PDO info from device
[ PDO Corfiguration
Sync Unit Assignment...

Abb. 63: Karteireiter Prozessdaten SM2, EJ7411
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Sync Manager SM3 ,,Inputs“

TwinCAT Projectt = > iEIY Library Manager Team Explorer - Connect
General EtherCAT DC Process Data Pl Startup CoE -COnline  Diag History  Online
Sync Manager: PDO List:
SM Size Type Flags Index Size Mame Flags SM 1
0 128 MbeeOut (e 1AD0 40 FB Position E 3 0
il 128 Mbe<In 1AM 20 DRV Statusword E z) 1]
2 [ Outputs O 1AD2 40 DRV Velocity actual value F 0
3 10 Inputs Bc1AD3 20 DRV Torgue actual value E 0
e 1AD4 20 DRV Info data 1 F 0
Qe 1A05 20 DRV Info data 2 E 0
c1ADE 40 DRV Following emor actual value F 3 0
D 1ADT 20 FB Touch probe status F 0
1 ADB 40 FB Touch probe 1 pos position F 0
Ox1AD9 40 FB Touch probe 1 neg position F 0
1 ADA 40 FB Touch probe 2 pos position F 0
kc1ADB 40 FB Touch probe 2 neg position F 0
c1ADD 20 DRV Info data 3 F 0
c1ADE 40 FB Enc Position F 0
Oc1A10 20 Dl Inputs E 0
Oc1A40 64.0 DMC Inputs E 0
L4 > Ix1A41 64.0 DMC Inputs 32 Bit E 0 ]
PDO Assignment (k1C13): PDO Content ([x1A00):
é&}:ﬁ? Index Size Offs Name Type Default (hex)
1402 (600011 4.0 00 Position UDINT
[]0x1A03 a0
[ | 1A04
[ <1408
[] G 1ADE
[ | 1AD7
[ |(1A08
[ | (<1A05
[ (<1A0A
[ |<1A0B
[ 1A0D
[ | 1AQE
[ |E<1A10
[ ]Gx1A40
[ ]E1A41
Download Predefined PDO Assignment: "Postion’ w
PDO Assignment Load PDQ info from device
[1PDO Configuration
Sync Unit Assignmenrt...

Abb. 64: Karteireiter Prozessdaten SM3, EJ7411

PDO-Zuordnung

» Zur Konfiguration der Prozessdaten markieren Sie im oberen linken Feld ,Sync Manager” (siehe Abb.
Karteireiter Prozessdaten SM3, EJ7411) den gewilnschten Sync Manager (editierbar sind hier SM2
und SM3).

* Im Feld darunter ,PDO Zuordnung“ kénnen dann die diesem Sync Manager zugeordneten
Prozessdaten an- oder abschaltet werden.

» Ein Neustart des EtherCAT-Systems oder Neuladen der Konfiguration im Config-Modus (F4) bewirkt
einen Neustart der EtherCAT-Kommunikation und die Prozessdaten werden von der Klemme
Ubertragen.
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SM2, PDO-Zuordnung 0x1C12

Index

GroRe
(Byte.Bit)

Name

PDO Inhalt
Index - Name, GroRe (Byte.Bit)

0x1600
(default)

2.0

DRV Controlword

0x7010:01 [»_130] - Controlword (2.0)

0x1601
(default)

4.0

DRV Target velocity

0x7010:06 [»_130] - Target velocity (4.0)

0x1602

2.0

DRV Target torque

0x7010:09 [»_130] - Target torque (2.0)

0x1603

2.0

DRV Commutation
angle

0x7010:0E [»_130] - Commutation angle (2.0)

0x1604

2.0

DRV Torque limitation

0x7010:0B [»_130] - Torque limitation (2.0)

0x1606

4.0

DRV Target position

0x7010:05 [»_130] - Target position (4.0)

0x1607

2.0

FB Touch probe
control

0x7001:01 [»_129] - Touch probe function_TP1 Enable (0.1)
0x7001:02 [» 129] - Touch probe function_TP1 Continous (0.1)
0x7001:03 [»_129] - Touch probe function_TP1 Trigger mode (0.2)
0x7001:05 [»_129] - Touch probe function_TP1 Enable pos. edge (0.1)
0x7001:06 [»_129] - Touch probe function_TP1 Enable neg. edge (0.1)

0x7001:09 [»_129] - Touch probe function_TP2 Enable (0.1)
0x7001:0A [»_129] - Touch probe function_TP2 Continous (0.1)
0x7001:0B [P_129] - Touch probe function_TP2 Trigger mode (0.2)
0x7001:0D [»_129] - Touch probe function_TP2 Enable pos. edge (0.1)
0x7001:0E [P _129] - Touch probe function_TP2 Enable neg. edge (0.1)

0x1640

40.0

DMC Outputs

0x7040:02 [»_131] - DMC_FeedbackControl_Enable latch extern on positive edge (0.1)
0x7040:03 [»_131] - DMC_FeedbackControl_Set counter (0.1)
0x7040:04 [»_131] - DMC_FeedbackControl_Enable latch extern on negative edge (0.1)

0x7040:11 [»_131] - DMC_DriveControl_Enable (0.1)
0x7040:12 [»_131] - DMC_DriveControl_Reset (0.1)

0x7040:21 [»_131] - DMC_PositioningControl_Execute (0.1)
0x7040:22 [» 131] - DMC_PositioningControl_Emergency stop (0.1)

0x7040:31 [» 131] - DMC_Set counter value (8.0)
0x7040:32 [»_131] - DMC_Target position (8.0)
0x7040:33 [» 131] - DMC_Target velocity (2.0)
0x7040:34 [» 131] - DMC_Start type (2.0)
0x7040:35 [»_131] - DMC_Target acceleration (2.0)
0x7040:36 [» 131] - DMC_Target deceleration (2.0)

0x1641

40.0

DMC Outputs 32 Bit

0x7040:02 [» 131] - DMC_FeedbackControl_Enable latch extern on positive edge (0.1)
0x7040:03 [»_131] - DMC_FeedbackControl_Set counter (0.1)
0x7040:04 [»_131] - DMC_FeedbackControl_Enable latch extern on negative edge (0.1)

0x7040:11 [»_131] - DMC_DriveControl_Enable (0.1)
0x7040:12 [»_131] - DMC_DriveControl_Reset (0.1)

0x7040:21 [» 131] - DMC_PositioningControl_Execute (0.1)
0x7040:22 [»_131] - DMC_PositioningControl_Emergency stop (0.1)

0x7040:31 [»_131] - DMC_Set counter value (4.0)
0x7040:32 [» 131] - DMC_Target position (4.0)
0x7040:33 [»_131] - DMC_Target velocity (2.0)
0x7040:34 [»_131] - DMC_Start type (2.0)
0x7040:35 [» 131] - DMC_Target acceleration (2.0)
0x7040:36 [» 131] - DMC_Target deceleration (2.0)
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SM3, PDO-Zuordnung 0x1C13

GroRe
(Byte.Bit)

Index Name

PDO Inhalt
Index - Name, GroRe (Byte.Bit)

0x1A00
(default)

4.0 FB Position

0x6000:11 [»_126] - Position (4.0)

0x1A01
(default)

2.0 DRV Statusword

0x6010:01 [»_127] - Statusword (2.0)

0x1A02 |4.0 DRV Velocity actual value

0x6010:07 [»_127] - Velocity actual value (4.0)

0x1A03 |2.0 DRV Torque actual value

0x6010:08 [»_127] - Torque actual value (2

.0)

0x1A04 |2.0 DRV Info data 1

0x6010:12 [P 127] - Info data 1 (2.0)

0x1A05 |2.0 DRV Info data 2

0x6010:13 [»_127] - Info data 2 (2.0)

0x1A06 |4.0 DRV Following error actual value

0x6010:06 [»_127] - Following error actual value (4.0)

0x1A07 |2.0 FB Touch probe status

0x6001:01 [»_126] - Touch probe status_ TP1 Enable (0.1)
0x6001:02 [»_126] - Touch probe status_ TP1 Pos. value stored (0.1)
0x6001:03 [»_126] - Touch probe status_ TP1 Neg. value stored (0.1)
0x6001:08 [»_126] - Touch probe status_ TP1 Input (0.1)

0x6001:09 [»_126] - Touch probe status_ TP2 Enable (0.1)
0x6001:0A [»_126] - Touch probe status_ TP2 Pos. value stored (0.1)
0x6001:0B [»_126] - Touch probe status_ TP2 Neg. value stored (0.1)
0x6001:10 [»_126] - Touch probe status_ TP2 Input (0.1)

0x1A08 |4.0 FB Touch probe 1 pos. position

0x6001:11 [»_126] - TP1 Pos position (4.0)

0x1A09 |4.0 FB Touch probe 1 neg. position

0x6001:12 [»_126] - TP1 Neg position (4.0)

0x1AOA |4.0 FB Touch probe 2 pos. position

0x6001:13 [»_126] - TP2 Pos position (4.0)

0x1A0B |4.0 FB Touch probe 2 neg. position

0x6001:14 [»_126] - TP2 Neg position (4.0)

0x1AOD |2.0 DRV Info data 3

0x6010:14 [»_127] - Info data 3 (2.0)

Ox1AOE |4.0 FB Enc Position

0x6000:12 [P 126] - Enc Position (4.0)

0x1A10 |2.0 DI Inputs

0x6020:01 [»_127] - Input 1 (0.1)
0x6020:02 [»_127] - Input 2 (0.1)

0x6020:05 [ 127] - Encoder A (0.1)
0x6020:06 [»_127] - Encoder B (0.1)
0x6020:07 [P 127] - Encoder C (0.1)

0x6020:09 [» 127] - Hall A (0.1)
0x6020:0A [¥_127] - Hall B (0.1)
0x6020:0B [»_127] - Hall C (0.1)

0x6020:0D [r_127] - Level of ENA input (0.1)

EJ7411
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Index GroRe Name PDO Inhalt
(Byte.Bit) Index - Name, GroRe (Byte.Bit)
0x1A40 |64.0 DMC Inputs 0x6040:02 [»_128] - DMC_FeedbackStatus_Latch extern valid (0.1)

0x6040:03 [»_128] - DMC_FeedbackStatus_Set counter done (0.1)
0x6040:0D [»_128] - DMC_FeedbackStatus_Status of extern Latch (0.1)

0x6040:11 [»_128] - DMC_DriveStatus_Ready to enable (0.1)
0x6040:12 [»_128] - DMC_DriveStatus_Ready (0.1)
0x6040:13 [»_128] - DMC_DriveStatus_Warning (0.1)
0x6040:14 [»_128] - DMC_DriveStatus_Error (0.1)

0x6040:15 [»_128] - DMC_DriveStatus_Movin positive (0.1)
0x6040:16 [»_128] - DMC_DriveStatus_Moving negative (0.1)
0x6040:1C [»_128] - DMC_DriveStatus_Digital input 1 (0.1)
0x6040:1D [»_128] - DMC_DriveStatus_Digital input 2 (0.1)

0x6040:21 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Busy (0.1)

0x6040:22 [»_128] - DMC_PositioningStatus_In-Target (0.1)
0x6040:23 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Warning (0.1)
0x6040:24 [» 128] - DMC_PositioningStatus_Error (0.1)

0x6040:25 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Calibrated (0.1)
0x6040:26 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Accelerate (0.1)
0x6040:27 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Decelerate (0.1)
0x6040:28 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Ready to execute (0.1)

0x6040:31 [»_128] - DMC_Set position (8.0)
0x6040:32 [» 128] - DMC_Set velocity (2.0)
0x6040:33 [»_128] - DMC_Actual drive time (4.0)
0x6040:34 [»_128] - DMC_Actual position lag (8.0)
0x6040:35 [P 128] - DMC_Actual velocity (2.0)
0x6040:36 [»_128] - DMC_Actual position (8.0)
0x6040:37 [P _128] - DMC_Error id (4.0)

0x6040:38 [»_128] - DMC_Input cycle counter (1.0)
0x6040:39 [»_128] - DMC_Channel id (1.0)
0x6040:3A [»_128] - DMC_Latch value (8.0)
0x6040:3B [»_128] - DMC_Cyclic info data 1 (2.0)
0x6040:3C [»_128] - DMC_Cyclic info data 2 (2.0)

0x1A41 164.0 DMC Inputs 32 Bit 0x6040:02 [» 128] - DMC_FeedbackStatus_Latch extern valid (0.1)
0x6040:03 [»_128] - DMC_FeedbackStatus_Set counter done (0.1)
0x6040:0D [r_128] - DMC_FeedbackStatus_Status of extern Latch (0.1)

0x6040:11 [»_128] - DMC_DriveStatus_Ready to enable (0.1)
0x6040:12 [»_128] - DMC_DriveStatus_Ready (0.1)
0x6040:13 [»_128] - DMC_DriveStatus_Warning (0.1)
0x6040:14 [»_128] - DMC_DriveStatus_Error (0.1)

0x6040:15 [»_128] - DMC_DriveStatus_Movin positive (0.1)
0x6040:16 [»_128] - DMC_DriveStatus_Moving negative (0.1)
0x6040:1C [»_128] - DMC_DriveStatus_Digital input 1 (0.1)
0x6040:1D [»_128] - DMC_DriveStatus_Digital input 2 (0.1)

0x6040:21 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Busy (0.1)

0x6040:22 [»_128] - DMC_PositioningStatus_In-Target (0.1)
0x6040:23 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Warning (0.1)
0x6040:24 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Error (0.1)

0x6040:25 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Calibrated (0.1)
0x6040:26 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Accelerate (0.1)
0x6040:27 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Decelerate (0.1)
0x6040:28 [»_128] - DMC_PositioningStatus_Ready to execute (0.1)

0x6040:31 [»_128] - DMC_Set position (4.0)
0x6040:32 [» 128] - DMC_Set velocity (2.0)
0x6040:33 [»_128] - DMC_Actual drive time (4.0)
0x6040:34 [»_128] - DMC_Actual position lag (4.0)
0x6040:35 [»_128] - DMC_Actual velocity (2.0)
0x6040:36 [»_128] - DMC_Actual position (4.0)
0x6040:37 [»_128] - DMC_Error id (4.0)

0x6040:38 [»_128] - DMC_Input cycle counter (1.0)
0x6040:39 [»_128] - DMC_Channel id (1.0)
0x6040:3A [»_128] - DMC_Latch value (4.0)
0x6040:3B [»_128] - DMC_Cyclic info data 1 (2.0)
0x6040:3C [»_128] - DMC_Cyclic info data 2 (2.0)
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Predefined PDO Assignment

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

automatisch aktiviert, bzw. die nicht bendtigten deaktiviert.

General EtherlCAT DC

Process Data Pl

Statup CoE-Online  Diag History  Online

Sync Manager: PDO List:
SM Size Type Flags Index Size MName Flags 5M su "
0 128 MbeOwt (b 1ADD 40 FB Position F 3 0
1 128 Mbz<In 1A 20 DRV Statusword F 3 0
2 [ Cutputs T 1AD2 40 DRV Velocity actual value F 0
3 10 Inputs M 1AD3 20 DRV Torque actual value F 0
O 1AD4 20 DRV Info data 1 F 0
e 1ADD 20 DRV Info data 2 F 0
1406 40 DRY Following emor actual value F 3 0 W
PDO Assignment ((1C12): PDO Content (b 1,400
[+ 1600 & Index Size (Offs MName Type Default fhex)
[1601
1602 600011 4.0 0.0 Position UDINT
[J@1602 40
[Joc1604
ﬂﬂﬁﬂﬁ ]
Download Predefined PDO Assignment: {none)
PDO Assignment Predefined PDO Assignment: {none)
) ) Predefined DO Assignment: Velocity”
[1PDO Canfiguration Predefined PDO Assignment: "Position”
Predefined PDO Assignment: Torque’
Predefined PDO Assignment: "Drive motion cantrol (For TC3 Drive MotionContral Lib)
Predefined PDO Assignment: "Drive motion contral (32 Bit)’

Abb. 65: Auswahl des Predefined PDO Assignment

Die folgenden Predefined PDO-Zuordnungen stehen zur Auswahl:

0x1602 [»_134] (DRV Target torque)

Name SM2, PDO-Zuordnung SM3, PDO-Zuordnung
Velocity 0x1600 [»_134] (DRV Controlword) 0x1A00 [»_137] (FB Position)
0x1601 [»_134] (DRV Target velocity) 0x1A01 [»_137] (DRV Statusword)

Position 0x1600 [»_134] (DRV Controlword) 0x1A00 [»_137] (FB Position)

(default 0x1606 [»_135] (DRV Target position) 0x1AO01 [»_137] (DRV Statusword)
0x1AQ6 [»_138] (DRV Following error
actual value)

Torque 0x1600 [»_134] (DRV Controlword) 0x1AQOQ [r_137] (FB Position)

0x1A01 [»_ 137] (DRV Statusword)

Drive motion control (For
TC3 DriveMotionControl

0x1640 [>_136] (DMC Outputs)

0x1A40 [> 141] (DMC Inputs)

Lib)

Drive motion control 0x1641 [»_137] (DMC Outputs 32 Bit) 0x1A41 [»_143] (DMC Inputs 32 Bit)

(32 Bit)
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9 Fehlerdiagnose

9.1 Diag History

In der Diag History werden Status-Meldungen von EtherCAT-Devices angezeigt. Die Status-Meldungen

dienen zur Diagnose und Fehlersuche.

| Solution Explorer

R vircar proecr = <

@& o-a| s
Search Selution Explorer (Ctrl+ )

o~

Update Histony
fa] Solution 'TwinCAT Project!’ (1 project)

General BtherCAT DC Process Data  Ple Startu

[ Auto Update
[ Only new Messages

Ack. Messages Export Diag History Advanced. ..

4l TwinCAT Project1
b @l SYSTEM
b MOTION
b PLC
47 SAFETY
IE C++
ANALYTICS
¥ [fs]
4 #E Devices
4 == Device 1 (EtherCAT)
*B mage
*B |mage-Info
2 SyncUnits
Inputs
B Outputs
[ InfoData
[1 Term1 (E11700)
I @ InfoData
b "3 Terrn 2 (E17411)

Type

AV OV W W

Flags Timestamp

Message

4 ﬁ:l Mappings

Solution Explorer [EETNSTITES

Abb. 66: Anzeige der Status-Meldungen im Reiter ,Diag History*

Die folgende Tabelle zeigt alle mdglichen Status-Meldungen von EJ7411:

Hex Englisch Deutsch

0x1201 |Communication re-established Verbindung zur Feldseite wiederhergestellt

0x4101 |Terminal-Overtemperature Modul-Ubertemperatur

0x4102 |PDO-configuration is incompatible to the |[PDO-Konfiguration ist zur gewahlten Betriebsart nicht
selected mode of operation kompatibel

0x4107 |Undervoltage Up Unterspannung Up

0x4109 |Overvoltage Up Uberspannung Up

0x410B |Error detected, but disabled by Ausmaskierter Fehler erkannt
suppression mask

0x4301 |Feedback-Warning Feedback-Warnung

0x4411 |DC-Link undervoltage Unterspannung DC-Zwischenkreis

0x4412 |DC-Link overvoltage Uberspannung DC-Zwischenkreis

0x4413 |I2T Amplifier overload I2T-Modell Verstarker Uberlast

0x4414 |I2T Motor overload I2T-Modell Motor Uberlast

0x4415 |Speed limitation active Geschwindigkeit wird begrenzt

0x4418 |Limit: Current Limit: Strom wird limitiert

0x4419 |Limit: Amplifier 12T-model exceeds 100% |Limit: Verstarker I2T-Modell ubersteigt 100%

0x441A |Limit: Motor 12T-model exceeds 100% Limit: Motor 12T-Modell Ubersteigt 100%

0x441B |Limit: Velocity limitation Limit: Drehzahl wird limitiert

0x441C |Voltage on Enable-Input missing Spannung am Enable-Eingang fehlt

0x441D |Internal hardware error Interner Hardwarefehler
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Hex Englisch Deutsch
0x441E |Invalid configuration of touchprobe inputs Ungultige Konfiguration der Touchprobe-
Eingange
0x8002 |Communication aborted Kommunikation abgebrochen
0x8102 |Invalid combination of Inputs and Outputs PDOs |Unglltige Kombination von In- und Output PDOs
0x8104 |Terminal-Overtemperature Modul-Ubertemperatur
0x8105 |PD-Watchdog PD-Watchdog
0x810B |Undervoltage Up Unterspannung Up
0x810C |Overvoltage Up Uberspannung Up
0x8135 |Cycletime has to be a multiple of 125 ps Zykluszeit muss ein vielfaches von 125 pus sein
0x8144 |Hardware fault (%d) Hardwarefehler (%d)
0x817F |Error: 0x%X, 0x%X, 0x%X Fehler: 0x%X, 0x%X, 0x%X
0x8201 |No communication to field-side (Auxiliary voltage |[Keine Kommunikation zur Feldseite
missing) (Hilfsspannung fehlt)
0x8302 |Feedback-Error Feedback-Fehler
0x8303 |Encoder supply error Encoder Netzteil Fehler
0x830D |Encoder Termination overload Uberlastung der Encoder-Terminierung
0x830E |Overvoltage on encoder track %s Uberspannung auf Encoder-Spur %s
0x830F |Weak signals on encoder track %s Schwache Pegel auf Encoder-Spur %s
0x8340 |Hallsensor supply error Hallsensor Netzteil Fehler
0x8341 |Hallsensor-Error Hallsensor-Fehler
0x8342 |Misalignment of hall sensors (offset: %d°) Fehlerhafte Ausrichtung der Hallsensoren
(Abweichung %d°)
0x8400 |Encoder disabled Encoder deaktiviert
0x8404 |Overcurrent Uberstrom auf Phase U, V oder W
0x8406 |Undervoltage DC-Link Unterspannung DC-Zwischenkreis
0x8407 |Overvoltage DC-Link Uberspannung DC-Zwischenkreis
0x8408 |I2T-Model Amplifier overload I2T-Modell Verstarker Uberlast
0x8409 |12T-Model motor overload I2T-Modell Motor Uberlast
0x840B |Commutation error Kommutierungsfehler
0x840C |Motor not connected Kabelbruch Motoranschluss
0x840F |An Encoder has to be configured in FOC mode |FOC-Modus aktiviert, aber kein Encoder
konfiguriert
0x8417 |Maximum rotating field velocity exceeded Maximale Drehfeldfrequenz Gberschritten
0x841C |Enable input was disabled while the axis was Enable wurde bei aktiver Achse abgeschaltet
enabled
0x841D |Internal hardware error Interner Hardwarefehler
0x841E |Number of encoder increments or number of Anzahl der Encoder-Inkremente oder
pole pairs incorrect Polpaarzahl falsch konfiguriert
0x841F |Torque limitation too low Drehmomentbegrenzung zu gering
0x8420 |Teach-In Process (%d) failed Teach-In Prozess %d fehlgeschlagen
0x8421 |Teach-In Process Timeout (Enable, DC-Link, ...) |Teach-In Prozess Timeout (Enable,
Zwischenkreis, ...)
0x8441 |Maximum following error distance exceeded Maximaler Schleppfehlerabstand Uberschritten
0x8442 |Encoder-Resolution insufficient Encoder-Auflosung nicht ausreichend
0x8443 |Combination of Mode of Operation and Kombination aus ,Mode of Operation® und
Commutation Type is invalid ,LCommutation Type*“ ist nicht zulassig
0x8601 |Supply voltage to low Versorgungsspannung zu klein
0x8602 |Supply voltage to high Versorgungsspannung zu grof3
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10 Objektbeschreibung und Parametrierung

@® EtherCAT XML Device Description

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

HINWEIS

Parametrierung tiber das CoE-Verzeichnis (CAN over EtherCAT)

,I Die Parametrierung des EtherCAT Gerats wird Uiber den CoE - Online Reiter (mit
Doppelklick auf das entsprechende Objekt) bzw. Uber den Prozessdatenreiter (Zuordnung
der PDOs) vorgenommen. Eine ausfihrliche Beschreibung finden Sie in der EtherCAT

System-Dokumentation im Kapitel ,EtherCAT Teilnehmerkonfiguration®.

Beachten Sie bei Verwendung/Manipulation der CoE-Parameter die allgemeinen
CoE-Hinweise im Kapitel ,,CoE-Interface” der EtherCAT System-Dokumentation:
- StartUp-Liste fihren fir den Austauschfall

- Unterscheidung zwischen Online/Offline Dictionary,

- Vorhandensein aktueller XML-Beschreibung

- "CoE-Reload" zum Zurlicksetzen der Veranderungen

HINWEIS

Beschadigung des Gerates moglich!

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

10.1 Restore Objekt

Index 1011 Restore default parameters

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1011:0 Restore default Herstellen der Defaulteinstellungen UINT8 RO 0x01 (14e,)
parameters
1011:01  |Subindex 001 Wenn Sie dieses Objekt im Set Value Dialog auf UINT32 RW  |0x00000000 (0y,)
,,0x64616F6C* setzen, werden alle Backup Objekte
wieder in den Auslieferungszustand gesetzt.

10.2 Konfigurationsdaten

Index 8000 FB Settings

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

8000:0 FB Settings Beobachtereinstellungen UINT8 RO 0x16 (22,,)

8000:11 |Device type Beschreibung der verfigbaren Feedbackprofile UINT32 RW  |0x00000605
(Inkremental-Encoder und Hallsensor) (15414,)

8000:14 |Observer bandwidth Bandbreite des Drehzahlbeobachters UINT16 RW  |0x00C8 (200,,)
Einheit: [Hz]
Typischer Wertebereich: 200 ... 500 Hz

8000:15 |Observer feed-forward |Lastverhaltnis UINT8 RW  |0x00 (0Oy,)
Einheit: [%]

100 % = Lastfrei

50 % = Massentragheitsmomente von An- und Abtrieb
sind gleich
Vorsteuerung fir die Geschwindigkeitsmessung.

8000:16 | Sub-increment bits Bitweise Verschiebung nach Links von Soll- und UINT8 RW  |0x00 (0Oy,)
Istposition und Schleppfehler
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Index 8001 FB Touch probe Settings

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8001:0 FB Touch probe Maximaler Subindex UINT8 RO 0x12 (184.,)
Settings
8001:11 | Touch probe 1 source |Positionswert digitaler Eingang 1: INT16 RW  |0x0001 (14,)
1: Touch probe input 1
5: Hardware zero impluse
8001:12 |Touch probe 2 source |Positionswert digitaler Eingang 2: INT16 RW  |0x0002 (2,)
2: Touch probe input 2
5: Hardware zero impluse
Index 8008 FB Settings ENC
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8008:0 FB Settings ENC Maximaler Subindex UINT8 RO 0x13 (19¢,)
8008:01 |Invert feedback Invertierung der Encoder-Zahlrichtung. Wird durch die BOOLEAN |RW  |0x00 (Og,)
direction Scan Feedback Funktion angepasst.
8008:02 |Enable power supply Freischalten der Encoder-Versorgungsspannung BOOLEAN |RW  |0x00 (Og,)
8008:05 |Enable ENC C input Freischalten des C-Eingangs des Moduls fiir die BOOLEAN |RW  |0x01 (14,)
Auswertung der C-Spur am Inkremental-Encoder
8008:11  |Supply voltage output  |Spannungspegel der Encoder-Versorgung UINT32 RW  |0x00001388
Einheit: [mV] (50004,)
Typischer Wertebereich: 2 ... 24 V
8008:12 |Encoder type Auswahl Encoder Typ: UINT16 RW  |0x0004 (4.,)
0: disabled
1: RS422 differential
2: TTL single ended
3: HTL differential
4: HTL single ended (default)
5: RS422 differential - high impedance input
6: TTL single ended - input filters disabled
7: open collector
8008:13  |Encoder Increments per |Auflésung des Encoders nach 4-fach Auswertung UINT32 RW  |0x00001000
Revolution (4096,,,)
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Index 800A FB Settings Hall

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)

800A:0 FB Settings Hall Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,,)
800A:02 |Enable power supply Aktiviert Spannungsversorgung fir den Hall-Sensor BOOLEAN |RW  |0x00 (0Oy,)
800A:05 |Enable extrapolation Extrapolation der Hallsensormesswerte. BOOLEAN |RW  |0x00 (0Oy,)

Physikalische Auflésung wird hierdurch nicht verbessert.
800A:11 |Supply voltage output  |Spannungspegels der Versorgungsspannung fiir den UINT32 RW  |0x00001388

Hall-Sensor, (50004,)
Einheit: [mV]
Typischer Wertebereich: 2 ... 4 V

800A:12 |Phasing Anordnung der Hallsensoren. Wird durch die Scan UINT8 RW  |0x01 (14,)

Feedback Funktion ermittelt.

Siehe Kapitel Scan Feedback [P 64].

A-B: 60° / B-C. 60

A-B: 120° / B-C. 120° (default)
A-B: 240° / B-C. 240

A-B: 300° / B-C. 300

A-B: 60° / B-C. 240

A-B: 120° / B-C. 300

A-B: 240° / B-C. 60

A-B: 300°/B-C. 120

800A:13 |Hall commutation adjust |Kommutierungsoffset der Hallsensoren in 60° Schritten. |UINT8 RW  |0x00 (0y,)
Wird durch die Scan Feedback Funktion ermittelt.

Siehe Kapitel Scan Feedback [P 64].

0: 0° (default)
1: 60°
2:120°
3:180°

4: 240°
5:300°
800A:14 |Hall-sensor type Aktivieren oder deaktivieren der Open Collector UINT8 RW 0x01 (14e,)
Hallsensor-Eingange

0: disabled
1: open collector (default)

Noakhwh=2o
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Index 8010 DRV Amplifier Settings

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8010:0 DRV Amplifier Settings |Verstarkereinstellungen UINT8 RO 0x64 (1004,)
8010:01 |Enable TxPDOToggle |Aktivieren oder deaktivieren des TxPDO Toggle im Bit 10 BOOLEAN |RW  |0x00 (0Oy,)
des Statusworts
8010:02 |Enable input cycle 1: aktiviert BOOLEAN |RW  |0x00 (0y,)
counter Zwei-Bit-Zahler, der mit jedem Prozessdatenzyklus bis
zum Maximalwert von 3 inkrementiert wird und danach
wieder bei 0 beginnt
Das Low-Bit wird in Bit 10 und das High-Bit in Bit 14 vom
Status-Wort dargestellt.
8010:04 |Repeat find Wiederholen der Kommutierungswinkelbestimmung. (Fir BOOLEAN |RW  |0x01 (14,)
commutation alle FOC-Betriebsarten wirksam)
8010:05 |Enable cogging torque |Aktivieren oder deaktivieren der BOOLEAN |RW  |0x00 (Og,)
compensation Rastmomentkompensation (nur fir FOC-Betriebsarten).
8010:12 |Current loop integral Integralanteil Stromregler UINT16 RW 0x000A (104,)
time Einheit: 0,1 ms
8010:13 |Current loop Proportionalanteil Stromregler UINT16 RW  |0x000A (104,)
proportional gain Einheit: 0,1 V/A
8010:14 |Velocity loop integral Integralanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW  [{0x00000032
time (current mode) Einheit: 0,1 ms (504e,)
(Fur Feedback-Systeme mit feldorientierter Regelung
(FOC). Siehe Kapitel Konfiguration des Feedback-
Systems [P 54])
8010:15 |Velocity loop Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler UINT32 RW  |0x00000014
proportional gain Einheit: pA/ (°/s) (204,)
(current mode) (Fur Feedback-Systeme mit feldorientierter Regelung
(FOC). Siehe Kapitel Konfiguration des Feedback-
Systems [P _54])
8010:17 |Position loop Proportionalanteil Positionsregler UINT32 RW  |0x0O000000A
proportional gain Einheit: (°/s)/° (104e2)
8010:19 |Nominal DC link voltage |Eingespeiste Zwischenkreisspannung UINT32 RW  |0x0000BB80
Einheit: mV (48000,,)
8010:1A  |Min DC link voltage Minimale Zwischenkreisspannung UINT32 RW  |0x00001A90
Einheit: mV (6800,,)
8010:1B |Max DC link voltage Maximale Zwischenkreisspannung UINT32 RW  |0xO000EA60
Einheit: mV (60000,,)
8010:29 |Amplifier 12T warn level |I1*°T-Modell Warnschwelle UINT8 RW  |0x50 (80,)
Einheit: %
8010:2A |Amplifier 12T error level |I1?T-Modell Fehlerschwelle UINT8 RW  |0x69 (105,,)
Einheit: %
8010:2B |Amplifier Temperature |Warnschwelle fiir Ubertemperatur des Moduls UINT16 RW  |0x0320 (800,,)
warn level Einheit: 0,1 °C
8010:2C |Amplifier Temperature |Fehlerschwelle fiir Ubertemperatur des Moduls UINT16 RW  |0x03ES8 (1000,,,)
error level Einheit: 0,1 °C
8010:31 |Velocity limitation Begrenzung der Drehzahlsollwertvorgabe UINT32 RW  |0x000186A0
Einheit: 1/min (1000004,,)
8010:33 |Stand still window Stillstandsfenster UINT16 RW  |0x0000 (0y,)
Einheit: 1/min
Geschwindigkeitsbereich fur den die Achse als
stillstehend betrachtet wird.
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Index
(hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags |Default

8010:39

Select info data 1

Auswahl ,Info data 1*
Hier kann eine zusatzliche Information in die zyklischen
Prozessdaten angezeigt werden.

Erlaubte Werte:

2

DC link voltage (mV) (default)

4

PCB temperature - Modultemperatur (0.1 °C)

7

12T Motor
Einheit: [%]

12T Amplifier
Einheit: [%]

10

Digital inputs

BitO: Digital Input 1 Level
Bit1: Digital Input 2 Level
Bit2: unused

Bit3: unused

Bit4: Encoder A

Bit5: Encoder B

Bit6: Encoder C

Bit7: unused

Bit8: Hall Sensor U

Bit9: Hall Sensor V

Bit10: Hall Sensor W

Bit 11: unused

Bit12: Hardware Enable Input Level (bendtigt
fur die STO Funktionalitat)

12

Phase Voltage U
Einheit: [mV]

13

Phase Voltage V
Einheit: [mV]

14

Phase Voltage W
Einheit: [mV]

UINT8

RW  |0x02 (2,.,)

8010:3A

Select info data 2

Auswahl "Info data 2"
Hier kann eine zusatzliche Information in die zyklischen
Prozessdaten angezeigt werden.

2

DC link voltage (mV) (default)

4

PCB temperature - Modul-Temperatur (0.1 °C)

7

12T Motor
Einheit: [%]

12T Amplifier
Einheit: [%]

10

Digital inputs

BitO: Digital Input 1 Level
Bit1: Digital Input 2 Level
Bit2: unused

Bit3: unused

Bit4: Encoder A

Bit5: Encoder B

Bit6: Encoder C

Bit7: unused

Bit8: Hall Sensor U

Bit9: Hall Sensor V

Bit10: Hall Sensor W

Bit 11: unused

Bit12: Hardware Enable Input Level (bendtigt
fur die STO Funktionalitat)

12

Phase Voltage U
Einheit: [mV]

13

Phase Voltage V
Einheit: [mV]

14

Phase Voltage W
Einheit: [mV]

UINT8

RW  |0x04 (44.)
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Index
(hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

8010:50

Following error window

Schleppabstandsiberwachung: Schleppfehlerfenster

Einheit: Bezug auf Inkremente der Positions-Rohdaten.
Kann gegebenenfalls in der PLC skaliert werden.

OXFFFFFFFF (-14,) =
Schleppabstandsiiberwachung AUS

Jeder andere Wert =
Schleppabstandsiiberwachung EIN
Einheit: [Ink]

Gilt in Verbindung mit Index 0x8010:51 ,Following error
time out.”

UINT32

RwW

OXFFFFFFFF
('1 dez)

8010:51

Following error time out

Schleppabstandsiiberwachung: Timeout
Einheit: ms

Ist der Schleppfehler gréRer als das
Schleppfehlerfenster, fir eine Zeit, die groRer ist als der
Timeout, fihrt das zu einer Fehlerreaktion.

UINT16

RwW

0x0000 (0,,)

8010:54

Feature bits

Reserviert

UINT32

RwW

0x00000000 (0ge,)

8010:57

Position loop Velocity
feed forward gain

Geschwindigkeitsvorsteuerung des Positionsreglers
Einheit: %

UINT8

RwW

0x64 (100,.,)

8010:58

Select info data 3

Auswahl "Info data 3"
Hier kann eine zusatzliche Information in die zyklischen
Prozessdaten angezeigt werden.

Erlaubte Werte:

2 DC link voltage (mV) (default)

4 PCB temperature - Modultemperatur (0.1 °C)

7 12T Motor
Einheit: [%]

8 12T Amplifier
Einheit: [%]

10 Digital inputs

Bit0:
Bit1:
Bit2:
Bit3:
Bit4:
Bit5:
Bit6:
Bit7:

Digital Input 1 Level
Digital Input 2 Level
unused

unused

Encoder A

Encoder B

Encoder C

unused

Bit8: Hall Sensor U

Bit9: Hall Sensor V

Bit10: Hall Sensor W

Bit 11: unused

Bit12: Hardware Enable Input Level (bendtigt
fur die STO Funktionalitat)

12 Phase Voltage U
Einheit: [mV]

13 Phase Voltage V
Einheit: [mV]

14 Phase Voltage W
Einheit: [mV]

UINT8

RwW

0x07 (7dez)

8010:59

Error suppression mask

Fehlerunterdriickungsmaske

Bit 0: Unterdriickt Erkennung eines Kabelbruchs der
Motorphasen

Bit 1: Unterdruckt Kommutierungswinkelliberwachung

UINT32

RwW

0x00000000 (0ge,)

8010:5A

Velocitiy loop integral
time (voltage mode)

Integralanteil Geschwindigkeitsregler

Einheit: 0,1 ms

(Fur Feedbacksysteme mit Six-step. Siehe
Regleroptimierung Sensorloser Betrieb und Betrieb nur
mit Hall-Sensoren)

UINT32

RwW

0x000001F4
(Soodez)

8010:5B

Velocity loop
proportional gain
(voltage mode)

Proportionalanteil Geschwindigkeitsregler

Einheit: pV / (°/s)

(Fur Feedbacksysteme mit Six-step. Siehe
Regleroptimierung Sensorloser Betrieb und Betrieb nur
mit Hall-Sensoren)

UINT32

RwW

0x00000064
(100¢c.)
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Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8010:5C |Velocity loop voltage Geschwindigkeitsvorsteuerung des UINT8 RW  |0x32 (504,)
feed forward gain Geschwindigkeitsreglers
(voltage mode) Einheit: %
(Fur Feedbacksysteme mit Six-step. Siehe
Regleroptimierung Sensorloser Betrieb und Betrieb nur
mit Hall-Sensoren)
8010:5E |Sensorless offset Konfiguriert die Spannungsausgabe im Stillstand UINT16 RW  |0x0032 (50,,)
voltage scaling Einheit: %
8010:5F |Sensorless observer Bandbreite des Positions-/ Geschwindigkeitsbeobachters [UINT16 RW  |0x0064 (100,)
bandwidth im sensorlosen Betrieb
Einheit:Hz
8010:60 |Sensorless max. Max. Beschleunigung UINT32 RW  |0x0000186A0
acceleration Einheit:° / s? (100000y,)
8010:61 |Cogging torque Enthalt die Koeffizienten der Rastmomentkompensation. |OCTET- RwW  |{0}
compensation Diese werden durch die Cogging Scanfunktion bestimmt. |STRING[16]
Siehe Kapitel Scan Motor Cogging [P 65]
8010:62 |Positon loop deadband |Totbereichsfenster des Positionsreglers [Ink] UINT32 RW  |0x00000000 (0y,)
window Fir Lageabweichungen kleiner als der definierte Bereich
gilt (sofern Sollgeschwindigkeit im ,Stand still window*
liegt (Siehe Parameter: 0x8010:33)):
0 - 75% Positionsregler abgeschaltet
75 - 100% Linearer Ubergang der
Positionsreglerverstarkung
8010:63 |Find commutation time |Definiert die Zeit fiir die Bestimmung des UINT16 RW  |0x0009 (9,)
Kommutierungswinkels [0,1 s]
Dieser Vorgang teilt sich in zwei Phasen auf. Insgesamt
wird die doppelte hier angegebene Zeit bendtigt.
Bendtigte Zeit ist applikationsabhangig
8010:64 |Commutation type Methode zur Ermittlung des Kommutierungswinkels: UINT8 RW  |0x01 (14,)
1: FOC with incremental encoder (default)
2: Six Step with hall
3: Six Step sensorless
4: FOC with incremental encoder and hall
Index 8011 DRV Motor Settings
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8011:0 DRV Motor Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x31 (49¢.,)
8011:11  |Max current Spitzenstrom UINT32 RW 0x00001770
Einheit: mA (6000,,)
Begrenzung durch maximalen Ausgabestrom des Moduls
EJ7411.
Die Motorstromwerte sind als Scheitelwert anzugeben.
8011:12 |Rated current Nennstrom des Motors UINT32 RW  |0x000003E8
Einheit: mA (1000y,,)
Entspricht dem maximalen ausgegebenen
Motordauerstrom.
Die Motorstromwerte sind als Scheitelwert anzugeben.
,Trarget Torque®, ,Torque actual value® und ,Torge
limitation” sind relativ in Promille zum ,Rated current*
skaliert
8011:13  |Motor pole pairs Anzahl der Polpaare UINT8 RwW 0x01 (14e,)
8011:16 | Torque constant Drehmoment-Konstante UINT32 RW  |{0x00000032
Einheit: mMNm / A (50¢.)
8011:18 |Rotor moment of inertia |Massentragheitsmoment des Motors inklusive Mechanik |UINT32 RW  |0x00000064
Einheit: g cm? (1004,,)
8011:19  |Winding inductance Wicklungsinduktivitat UINT16 RW  |0x0064 (100,)
Einheit: 0,01 mH
8011:1B  |Motor speed limitation |Motordrehzahlbegrenzung UINT32 RW  |0x000186A0
Einheit: 1/min (100000,,)
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Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8011:29 |12T warn level I2T-Motorwarnschwelle UINT8 RW  |0x50 (80,)
Einheit: %
8011:2A |I12T error level I12T-Motorfehlerschwelle UINT8 RW  |0x69 (105,)
Einheit: %
8011:2D |Motor thermal time Thermische Motorzeitkonstante der Wicklung UINT16 RW  |0x0028 (404,)
constant Einheit: 0,1 s
8011:2E |Rated speed Nenndrehzahl UINT32 RW  |0x000003E8
Einheit: 1 /min (1000y,,)
8011:2F |Rated voltage Nennspannung des Motors UINT32 RW  |0x0000B880
Einheit: mV (48000;)
8011:30 |Winding resistance Wicklungswiderstand Phase - Phase UINT32 RW  |0x000003E8
Einheit: mOhm (1000,,,)
8011:31 |Voltage constant Spannungskonstante UINT32 RW  |0x0000B880
Einheit: Vv / (1 / min) (480004,)
Gibt die Spannung an, die vom Motor generatorisch
induziert wird (Gegen-EMK).
Index 8012 DRV Brake Settings
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8012:0 DRV Brake Settings Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
8012:01 |Manual override Manuelles Losen der Motorhaltebremse BOOLEAN |RW  |0x00 (Og,)
(release) Fir Inbetriebnahmezwecke vorgesehen.
8012:11 |Release delay Zeit, welche die Haltebremse zum Offnen (Ldsen) UINT16 RW  |{0x0000 (0y,)
bendtigt, nachdem der Strom angelegt wurde.
Einheit: ms
8012:12 |Application delay Zeit, welche die Haltebremse zum Schliel3en (Halten) UINT16 RW  |0x0000 (0y,)
bendtigt, nachdem der Strom abgeschaltet wurde.
Einheit: ms
8012:13 |Emergency application |Zeit, die der Verstarker abwartet, bis die Drehzahl nach |UINT16 RW  |0x0000 (0y,)
timeout Halt-Anforderung das Stillstandfenster erreicht.
Bei Uberschreiten der eingestellten Wartezeit wird die
Haltebremse unabhangig von der Drehzahl ausgel6st.
Einheit: ms
* Hinweis:
Dieser Parameter muss mindestens auf die langste
Zeit des ,Austrudelns” der Achse angepasst werden.
» Bei hdngenden Achsen sollte dieser Parameter auf
eine sehr kurze Zeit eingestellt werden, um ein
weites Absacken der Achse/Last zu verhindern.
8012:14  |Brake moment of inertia | Tragheitsmoment der Motorbremse UINT16 RW  |0x0000 (0Oy,)

Einheit: g cm?
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Der folgende Hinweis bezieht sich auf die DMC-Objekte 0x6040, 0x7040, 0x8040 und 0x8041.

@® Datentyp INT64 fiir alle Positionen in der Fahrwegsteuerung
1 In der Fahrwegsteuerung wird fir alle Positionen der Datentyp INT64 verwendet.
* Die Singleturn-Position befindet sich in den unteren 32 Bit.
* Die Multiturn-Position befindet sich in den oberen 32 Bit.

Index 8040 DMC Settings

Sollwertgenerator die Zielposition erreicht hat.

Wird die InTarget-Bedingung (siehe 0x8040:15 und
0x8040:16) nicht innerhalb dieser Zeit erreicht,

» wird der Fahrauftrag abgebrochen.

» Der Baustein fur den Fahrauftrag liefert einen
Fehler.

Einheit: ms.

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8040:0 DMC Settings Einstellungen fir Drive Motion Control. UINT8 RW 0x17 (23¢,)
8040:07 |Emergency deceleration |Verzdgerung fir die Nothalterampe. UINT16 RW 0x64 (100y,,)
Angabe in Millisekunden von der Motornenndrehzahl bis
zum Stillstand.
8040:08 |Calibration position Bei erfolgreicher Referenzfahrt wird die ,Actual position" (UINT64 RW 0x00 (0y,)
auf diesen Wert gesetzt.
Beachten Sie den Hinweis zum Datentyp [»_124]!
8040:09 |Calibration velocity Geschwindigkeit zum Fahren auf den Referenznocken. |UINT16 RW 0x64 (100y,,)
(towards plc cam) Wird in 10.000stel von 0x8011:1B ,Motor speed
limitation“ angegeben.
8040:0A |Calibration velocity (off |Geschwindigkeit zum Fahren von der Referenznocke UINT16 RW 0x0A (10g,)
plc cam) herunter.
Wird in 10.000stel von 0x8011:1B ,Motor speed
limitation“ angegeben.
8040:0E |Modulo factor Modulo-Faktor fir Modulo-Fahrauftrage. UINT64 RW 0x100000000
Der Standardwert von 232 entspricht einer singleturn- (4294967296,
Umdrehung und somit z. B. 360°.
8040:12 |Block calibration torque |Drehmomentbegrenzung fir die Block-Kalibrierung. UINT16 RW 0x64 (100y,,)
limit Der Wert wird in 1000stel von 0x8011:12 ,Rated current”
angegeben.
8040:13 |Block calibration stop Gibt die Distanz an, um die nach der Kalibrierung aus UINT64 RW 0x100000000
distance dem Block herausgefahren wird. (4294967296,.,)
Beachten Sie den Hinweis zum Datentyp [»_124]!
8040:14 |Block calibration lag Maximal zulassiger Schleppabstand bei der Block- UINT64 RW 0x100000000
threshold Kalibrierung. (4294967296,,,)
Beachten Sie den Hinweis zum Datentyp [P_124]!
8040:15 |Target position window |Allgemeines Positions-Zielfenster fur Fahrauftrage fur UINT64 RW 0x16C16C1
das Erreichen des Zustands InTarget. (23860929,,,)
Beachten Sie den Hinweis zum Datentyp [P_124]!
Das ,Target position window* gilt in Zusammenhang mit
0x8040:16 ,Target position monitor time*.
8040:16 |Target position monitor |Die Ist-Position muss fur die angegebene Zeit innerhalb |UINT16 RW 0x14 (204,)
time des Positionszielfensters 0x8040:15 liegen, um den
Zustand InTarget zu erreichen.
Einheit: ms.
8040:17 |Target position timeout |Gibt die Zeit fur den Timer an, der startet, sobald der UINT16 RW 0x1770 (6000,,)
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Index 8041 DMC Features

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
8041:0 DMC Features Drive Motion Control Funktionen UINT8 RW 0x1B (27 4,)
8041:13 |Invert calibration cam Fir die Standard-Homing-Sequenz kann die Richtung fir BOOLEAN |RW 0x00 (0y,)
search direction die Suche dem Referenznocken umgekehrt werden.
+ FALSE:
Der Nocken wird in positiver Fahrtrichtung gesucht.
+ TRUE:
Der Nocken wird in negativer Fahrtrichtung gesucht.
8041:14 |Invert sync impulse Fir die Standard-Homing-Sequenz kann die Richtung fir BOOLEAN |RW 0x01 (14e,)
search direction die Suche des Sync-Impulses umgekehrt werden.
+ FALSE:
Der Synchronimpuls wird in positiver Fahrtrichtung
gesucht.
+ TRUE:
Der Synchronimpuls wird in negativer Fahrtrichtung
gesucht.
8041:19 |Calibration cam source |Signalquelle des Referenznockens: UINT8 RW 0x00 (Og,)
* 0:Input1
* 1:Input 2
8041:1A |Calibration cam active |Signalpegel des Referenznockens, der als ,aktiv" UINT8 RW 0x00 (0Oye,)
level ausgewertet wird.
8041:1B |Latch source Signalquelle des Latch-Signals: UINT8 RW 0x00 (04,)
e 0:Input 1
* 1:Input 2
10.3 Konfigurationsdaten (herstellerspezifisch)
Index 801F DRV Vendor data
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
801F:0 DRV Vendor data Herstellerspezifische Angaben UINT8 RO 0x18 (24.,)
801F:11 |Amplifier peak current |Verstarker Spitzenstrom UINT32 RwW 0x000031B8
Einheit: mA (12728,,)
801F:12 |Amplifier rated current |Verstarker Nennstrom UINT32 RW  |0x000018DC
Einheit: mA (6364...)
801F:13 |Amplifier thermal time | Thermische Zeitkonstante des Verstarkers UINT16 RwW 0x0023 (354,)
constant Einheit: 0,1 s
801F:14  |Amplifier overcurrent Schwellwert fir Kurzschlusserkennung UINT32 RW  |0x000057E3
threshold Einheit: mA (22499.,)
801F:15 |Max rotary field Maximale elektrische Rotordrehfrequenz UINT16 RW  |0x0257 (599,,)
frequency Einheit: Hz
801F:16* |Amplifier peak current |Verstarker Spitzenstrom im Betrieb mit Lufter (nur UINT32 RW  |0x0000501A
with fan EL7411) (20506,)
Einheit: mA
801F:17* |Amplifier rated current |Verstarker Nennstrom im Betrieb mit Lufter (nur EL7411) |UINT32 RW  |0x00002C31
with fan Einheit: mA (11313¢,)
801F:18 |Vendor feature bits Reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0g,)
*) Dient ausschliel3lich der Kompatibilitat zur EL7411, keine Konfiguration fur EJ7411
Index FB13 DRV Key Code
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
FB13:0 |DRV Key code UINT8 RO 0x01 (1462)
FB13:01 |Code OCTET[32] |[RW ({0}
EJ7411 Version: 1.3 125




Objektbeschreibung und Parametrierung

BECKHOFF

10.4 Kommando-Objekt

Index FB0O0 Command

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
FBO00:0 Command Kommandoregister UINT8 RO 0x03 (34e2)
Wird verwendet fur die Scan-Funktionen.
Siehe Kapitel Scannen der Hardware [P 63]
FB00:01 |Request Anforderung OCTET- RwW  |{0}
STRINGI[2]
FB00:02 |Status Status UINT8 RO 0x00 (0Oye,)
FB00:03 |Response Antwort OCTET- RO {0}
STRINGI[4]
10.5 Eingangsdaten
Index 6000 FB Inputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
6000:0 FB Inputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x12 (184,)
6000:0E |TxPDO State TRUE: BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
Die Positionsdaten sind unglltig.
FALSE:
Die Positionsdaten sind guiltig.
6000:0F |Input Cycle Counter Wird mit jedem Prozessdaten-Zyklus hochgezanhlt, BIT2 RO 0x00 (0y,)
schaltet auf 0 nach Erreichen des Maximalwertes von 3.
6000:11  |Position Position UINT32 RO 0x00000000 (Og,)
6000:12 |Enc Position Positionswert des Inkremental-Encoders UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Index 6001 FB Touch probe inputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
6001:0 FB Touch probe inputs |Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
6001:01 |TP1 Enable Touch probe 1 eingeschaltet BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6001:02 |TP1 Pos value stored |Positiver Wert von Touch probe 1 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6001:03 |TP1 Neg value stored |Negativer Wert von Touch probe 1 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6001:08 |TP1 Input Digitaler Eingang Touch probe 1 BOOLEAN |RO 0x00 (0Oye,)
Der Eingang muss mit einem 1-Leiter +24 V Signal
angesprochen werden.
6001:09 |TP2 Enable Touch probe 2 eingeschaltet BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6001:0A | TP2 Pos value stored |Positiver Wert von Touch probe 2 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6001:0B | TP2 neg value stored  |Negativer Wert von Touch probe 2 gespeichert BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
6001:10 |TP2 Input Digitaler Eingang Touch probe 2 BOOLEAN |RO 0x00 (0Oye,)
Der Eingang muss mit einem 1-Leiter +24 V Signal
angesprochen werden.
6001:11 | TP1 Pos position Positiver Wert von Touch probe 1 UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Der angegebene Wert muss mit dem entsprechenden
Skalierungsfaktor multipliziert werden.
6001:12 | TP1 Neg position Negativer Wert von Touch probe 1 UINT32 RO 0x00000000 (04,)
Der angegebene Wert muss mit dem entsprechenden
Skalierungsfaktor multipliziert werden.
6001:13 | TP2 Pos position Positiver Wert von Touch probe 2 UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Der angegebene Wert muss mit dem entsprechenden
Skalierungsfaktor multipliziert werden.
6001:14 | TP2 Neg position Negativer Wert von Touch probe 2 UINT32 RO 0x00000000 (04,)
Der angegebene Wert muss mit dem entsprechenden
Skalierungsfaktor multipliziert werden.
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Index 6010 DRV Inputs

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
6010:0 DRV Inputs Maximaler Subindex UINT8 RO 0x14 (204,)
6010:01 |Statusword Bit 0: Ready to switch on UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Bit 1: Switched on
Bit 2: Operation enabled
Bit 3: Fault Bit
Bit 4 +5: reserved
Bit 6: Switch on disabled
Bit 7 - 11: reserved
Bit 12: Drive follows the command value
Bit 13-15: reserved
6010:03 |Modes of operation Erlaubte Werte: UINT8 RO 0x00 (0g,)
display 8:Cyclic synchronous position mode (CSP)
9: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)
10: Cyclic synchronous torque mode (CST)
11: Cyclic synchronous torque mode with commutation
angle (CSTCA)
131: Drive Motion Control (DMC)
6010:06 |Following error actual  |Schleppfehler INT32 RO 0x00000000 (04,)
value Der angegebene Wert muss mit dem entsprechenden
Skalierungsfaktor multipliziert werden.
6010:07 |Velocity actual value Aktuelle Ist-Geschwindigkeit INT32 RO 0x00000000 (Og,)
Skalierung s. Index 0x7010:06 [» 130
6010:08 |Torque actual value Aktuelles Ist-Drehmoment INT16 RO 0x0000 (0y,)
Skalierung s. Index 0x7010:09 [»_130
6010:12 |Info data 1 Synchrone Informationen (Auswahl tber Subindex INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
0x8010:39 [»_119])
6010:13 |Info data 2 Synchrone Informationen (Auswahl Gber Subindex INT16 RO 0x0000 (0y,)
0x8010:3A [» 119])
6010:14 |Info data 3 Synchrone Informationen INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
Index 6020 DI Inputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
6020:0 DI Inputs UINT8 RO 0x0D (13,,)
6020:01  |Input 1 BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
6020:02 |Input 2 BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
6020:05 |Encoder A BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
6020:06 |Encoder B BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
6020:07 |Encoder C BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
6020:09 |Hall A BOOLEAN |RO 0x00 (O4,)
6020:0A |HallB BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
6020:0B |HallC BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)
6020:0D |Level of ENA input BOOLEAN |RO 0x00 (Og,)

Der folgende Hinweis bezieht sich auf die DMC-Objekte 0x6040, 0x7040, 0x8040 und 0x8041.

@® Datentyp INT64 fiir alle Positionen in der Fahrwegsteuerung

1 In der Fahrwegsteuerung wird fir alle Positionen der Datentyp INT64 verwendet.

* Die Singleturn-Position befindet sich in den unteren 32 Bit.

« Die Multiturn-Position befindet sich in den oberen 32 Bit.
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Index 6040 DMC Inputs

Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default

(hex)

6040:0 DMC Inputs UINT8 RO 0x3C (604,)

6040:02 |DMC__FeedbackStatus |Eine Flanke wurde auf dem externen Eingang BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
__Latch extern valid erkannt und gelatched.

6040:03 |DMC__FeedbackStatus |Das Setzen der Feedbackposition war erfolgreich. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
—Set counter done Dieses Bit bleibt anstehen bis "Set counter" wieder

abfallt

6040:0D |DMC__FeedbackStatus |Der Status des externen Latch-Eingangs. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
__Status of extern latch

6040:11 |DMC__DriveStatus__Re |Die Antriebs-Hardware ist zum Aktivieren bereit. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
ady to enable

6040:12 |DMC__DriveStatus__Re |Die Antriebs-Hardware ist aktiviert. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
ady

6040:13 |DMC__DriveStatus__ W |Es steht eine Warnung im Drive an. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
arning

6040:14 |DMC__DriveStatus__Err|Es steht ein Fehler im Drive an. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
or Das "Ready to enable"-Bit und das "Ready"-Bit

werden auf FALSE gesetzt.

6040:15 |DMC__DriveStatus__M |Die Achse fahrt in positive Richtung. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
oving positive

6040:16 |DMC__DriveStatus__M |Die Achse fahrt in negative Richtung. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
oving negative

6040:1C |DMC__DriveStatus__Di |Status des ersten digitalen Eingangs. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
gital input 1

6040:1D |DMC__DriveStatus__Di |Status des zweiten digitalen Eingangs. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
gital input 2

6040:21 |DMC__PositioningStatu |Der Positionierauftrag lauft. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
s_ Busy

6040:22 |DMC__PositioningStatu |Die Achse befindet sich auf der Zielposition. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
s__In-Target

6040:23 |DMC__PositioningStatu |Warnung BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
s__Warning

6040:24 |DMC__PositioningStatu |Fehler BOOLEAN RO 0x00 (Oge,)
s__Error

6040:25 |DMC__PositioningStatu |Die Achse ist kalibriert. BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
s__Calibrated
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Index Name Bedeutung Datentyp Flags |Default
(hex)
6040:26 |DMC__PositioningStatu |Die Achse beschleunigt. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
s__Accelerate
6040:27 |DMC__PositioningStatu |Die Achse verzogert. BOOLEAN RO 0x00 (0ge,)
s__Decelerate
6040:28 |DMC__PositioningStatu |Die Fahrwegsteuerung ist bereit, einen Auftrag BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
s__Ready to execute entgegenzunehmen.
Dieses Bit ist FALSE ...
» ... falls der Antrieb einen Fehler hat
+ ... falls der Antrieb nicht aktiviert ist
» ... solange das ,PositioningControl__Execute”
ansteht.
6040:31 |DMC__Set Position Aktuelle vom Rampengenerator vorgegebene INT64 RO 0x000000000000
Zielposition in Feedback-Inkrementen. 0000 (Oge;)
6040:32 |DMC__Set velocity Aktuelle vom Rampengenerator vorgegebene INT16 RO 0x0000 (0y,)
Geschwindigkeit in 10000stel der Motor-
Nenngeschwindigkeit
6040:33 |DMC__Actual drive time |Die Zeit seit Fahrauftragsbeginn in ms. UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Stoppt mit Erreichen der Zielposition.
6040:34 |DMC__Actual position |Schleppabstand INT64 RO 0x000000000000
lag 0000 (Oge;)
6040:35 |DMC__Actual velocity |Aktuelle Geschwindigkeit in 10000stel der Motor- INT16 RO 0x0000 (0g4e,)
Nenngeschwindigkeit.
6040:36 |DMC__Actual position |Aktuelle Position aus dem Feedback (inkl. méglicher |INT64 RO 0x000000000000
Offsets durch Referenzfahrten, ...). 0000 (Oge,)
6040:37 |DMC__Errorid Error Id (Identisch zu Diag History). UINT32 RO 0x00000000 (Og,)
6040:38 |DMC__Input cycle Wird mit jedem Prozessdatenzyklus inkrementiert. UINT8 RO 0x00 (0ye,)
counter
6040:39 |DMC__Channel id UINT8 RO 0x00 (Og,)
6040:3A |DMC__ Latch value Feedback-Position zum Latch-Zeitpunkt. INT64 RO 0x000000000000
0000 (0Og)
6040:3B |DMC__ Cyclic info data 1 |Synchrone Infodaten INT16 RO 0x0000 (0y,)
6040:3C |DMC__Cyclic info data 2 |Synchrone Infodaten INT16 RO 0x0000 (0y,)
10.6 Ausgangsdaten
Index 7001 FB Touch probe outputs
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
7001:0 FB Touch probe outputs |Maximaler Subindex UINT8 RO OxO0E (144,)
7001:01 |TP1 Enable Touch probe 1 einschalten. BOOLEAN RO 0x00 (0y,)
7001:02 |TP1 Continous 0: Es wird nur beim ersten Event getriggert. BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
1: Es wird bei jedem Event getriggert.
7001:03 |TP1 Trigger mode Ohne Funktion BIT2 RO 0x00 (0y,)
7001:05 |TP1 Enable pos edge |Bei positiver Flanke triggern BOOLEAN |RO 0x00 (0Oye,)
7001:06 |TP1 Enable neg edge |Bei negativer Flanke triggern BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
7001:09 |TP2 Enable Touch probe 2 einschalten. BOOLEAN RO 0x00 (0Oye,)
7001:0A | TP2 Continous 0: Es wird nur beim ersten Event getriggert. BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
1: Es wird bei jedem Event getriggert.
7001:0B | TP2 Trigger mode Ohne Funktion BIT2 RO 0x00 (0Oy,)
7001:0D |TP2 Enable pos edge |Bei positiver Flanke triggern BOOLEAN |RO 0x00 (Oye,)
7001:0E |TP2 Enable neg edge |Bei negativer Flanke triggern BOOLEAN |RO 0x00 (0Oye,)
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Index 7010 DRV Outputs

Index
(hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

7010:0

DRV Outputs

Maximaler Subindex

UINT8

RO

0x0E (144,)

7010:01

Controlword

Controlword:

Bit 0: Switch on

Bit 1: Enable voltage
Bit 2: reserved

Bit 3: Enable operation
Bit 4 - 6: reserved

Bit 7: Fault reset

Bit 8 - 15: reserved

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)

7010:03

Modes of operation

Auswahl der Betriebsart [»_43]:

8: Cyclic synchronous position mode (CSP)

9: Cyclic synchronous velocity mode (CSV)

10: Cyclic synchronous torque mode (CST)

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

131: Drive Motion Control (DMC)

UINT8

RwW

0x08 (sdez)

7010:05

Target position

Konfigurierte Zielposition

Der Wert muss mit dem entsprechenden
Skalierungsfaktor multipliziert werden.

INT32

RwW

0x00000000 (Oge;)

7010:06

Target velocity

Konfigurierte Ziel-Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeitsskalierung kann dem Objekt
0x9010:14 [»_132] (,Velocity encoder resolution®)
entnommen werden.

INT32

RO

0x00000000 (0ge)

7010:09

Target torque

Konfiguriertes Ziel-Drehmoment

Der Wert ist in 1000stel vom ,Rated current” (0x8011:12

[»_122]) angegeben

INT16

RO

0x0000 (0g.,)

7010:0B

Torque limitation

Drehmomentgrenzwert (Bipolar Limit)

Der Wert ist in 1000stel vom ,Rated current” (0x8011:12

[»_122]) angegeben

UINT16

RwW

OX7FFF (32767,.,)

7010:0E

Commutation angle

Kommutierungs-Winkel fur die Betriebsart CSTCA
Einheit: 360 ° / 2'

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)
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Der folgende Hinweis bezieht sich auf die DMC-Objekte 0x6040, 0x7040, 0x8040 und 0x8041.

@® Datentyp INT64 fiir alle Positionen in der Fahrwegsteuerung
1 In der Fahrwegsteuerung wird fir alle Positionen der Datentyp INT64 verwendet.
* Die Singleturn-Position befindet sich in den unteren 32 Bit.
* Die Multiturn-Position befindet sich in den oberen 32 Bit.

Index 7040 DMC Outputs

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
7040:0 DMC Outputs UINT8 RO 0x36 (54¢.,)
7040:02 |DMC__FeedbackControl |Latchen auf die positive Flanke des externen Eingangs. |BOOLEAN |RO 0x00 (0ye,)
__Enable latch extern
on positive edge
7040:03 |DMC__FeedbackControl |Mit einer steigenden Flanke wird "Actual position" auf BOOLEAN [RO 0x00 (0ye,)
__Set counter den Wert von "Set counter value" gesetzt.
7040:04 |DMC__FeedbackControl |Latchen auf die negative Flanke des externen Eingangs. |BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
__Enable latch extern
on negative edge
7040:11 |DMC__DriveControl__E |Antrieb aktivieren. BOOLEAN [RO 0x00 (0y,)
nable
7040:12 |DMC__DriveControl__R |Reset der Antriebs-Hardware durchfiihren. BOOLEAN [RO 0x00 (0y,)
eset
7040:21 |DMC__PositioningContr |Fahrauftrag mit einer steigenden Flanke starten. BOOLEAN |RO 0x00 (0y,)
ol__Execute Der Auftrag lauft, solange dieses Bit gesetzt ist oder bis
der Auftrag abgearbeitet ist.
Sollte der Pegel wahrend der Fahrt abfallen, wird die
Achse mit der dem Auftrag Ubergebenen Verzogerung
zum Stillstand gebracht.
7040:22 |DMC__PositioningContr |Bei steigender Flanke mit Nothalterampe bis zum BOOLEAN [RO 0x00 (0y,)
ol__Emergency stop Stillstand verzdgern.
7040:31 |DMC__Set counter Siehe Index 0x7040:03. INT64 RO 0x000000000000
value 0000 (Og,)
7040:32 |DMC__Target position |Positionsvorgabe in Feedback-Inkrementen. INT64 RO 0x000000000000
0000 (Og.)
7040:33 |DMC__Target velocity |Maximalgeschwindigkeit wahrend des Fahrauftrages in  |[UINT16 RO 0x0000 (0y,)
10000stel der Motornenndrehzahl.
7040:34 |DMC_ Start type [»_103] |Art des Positionierauftrages: UINT16 RO 0x0000 (04e,)
» 0x0001: Absolut
* 0x0002: Relativ
+ 0x0003: Endlos +
+ 0x0004: Endlos —
* 0x0105: Modulo short
» 0x0205: Modulo +
» 0x0305: Modulo —
+ 0x6000: Cali PLC cam
+ 0x6200: Cali Block
» 0xB6EO00: Cali set
» 0x6F00: Cali clear
7040:35 |DMC__Target Beschleunigung: Zeit in ms vom Stillstand bis zum UINT16 RO 0x0000 (0y,)
acceleration Erreichen der Motornenndrehzahl.
7040:36 | DMC__Target Verzdgerung: Zeit in ms fir die Verzdégerung von der UINT16 RO 0x0000 (04e,)
deceleration Motornenndrehzahl bis zum Stillstand.
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10.7 Informations-/Diagnostikdaten

Index 9010 DRV Info data

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
9010:0 DRYV Info data Verstarker-Informationsdaten UINT8 RO 0x15 (21¢,)
9010:11  |Amplifier temperature  |Innentemperatur des Moduls UINT16 RO 0x0000 (0y,)
Einheit: 0,1 °C
9010:12 |DC link voltage Zwischenkreisspannung UINT32 RO 0x00000000 (04,)
Einheit: mV
9010:13 |Supported drive modes |Informationen der unterstiitzten Drive Modi. UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
(DS402: Objekt 0x6502)
Es werden nur die Modi CSV, CST, CSTCA und CSP
unterstiitzt
Bit 7: CSP
Bit 8: CSV
Bit 9: CST
Bit 10: CSTCA
9010:14  |Velocity encoder Anzeige der konfigurierten Encoder-Inkremente / s und  |UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
resolution Motorumdrehungen / s. Die "Velocity Encoder
Resolution" wird nach folgender Formel berechnet:
Velocity Encoder Resolution =
(encoder_increments / s ) / (motor_revolutions / s)
9010:15 |Position encoder Feedback Inkremente pro Motorumdrehung UINT32 RO 0x00000000 (04,)
resolution increments
Index A010 DRV Amplifier Diag data
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
A010:0 DRV Amplifier Diag Verstarker Diagnosedaten UINT8 RO 0x11 (17 4;)
data
A010:11  |Amplifier 12T Verstarker 1°T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0ye,)
temperature Einheit: %
Index A011 DRV Motor Diag data
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
A011:0 DRV Motor Diag data  |Motor Diagnosedaten UINT8 RO 0x11 (17 4;)
A011:11  |Motor I2T temperature |Motor I°T-Modell-Auslastung UINT8 RO 0x00 (0ye,)
Einheit: %
Index FB40 Memory interface
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
FB40:0 |Memory interface Maximaler Subindex UINT8 RO 0x03 (34,)
FB40:01 |Address reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0Og,)
FB40:02 |Length reserviert UINT16 RW  |0x0000 (0y,)
FB40:03 |Data reserviert OCTET- RwW  |{0}
STRINGI8]
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10.8 Standardobjekte

Index 1000 Device type

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1000:0 Device type Gerate-Typ des EtherCAT-Slaves: Das Lo-Word enthalt |UINT32 RO 0x00001389
das verwendete CoE Profil (5001). Das Hi-Word enthalt (50014,)
das Modul Profil entsprechend des Modular Device
Profile.

Index 1008 Device name

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1008:0 Device name Gerate-Name des EtherCAT-Slave STRING RO EJ7411

Index 1009 Hardware version

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1009:0 Hardware version Hardware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO

Index 100A Software version

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
100A:0 Software version Firmware-Version des EtherCAT-Slaves STRING RO 01

Index 100B Bootloader version

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
100B:0 Bootloader version Bootloader Version STRING RO

Index 1018 Identity

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1018:0 Identity Informationen, um den Slave zu identifizieren UINT8 RO 0x04 (44.,)

1018:01 |Vendor ID Hersteller-ID des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x00000002 (24,)

1018:02 |Product code Produkt-Code des EtherCAT-Slaves UINT32 RO 0x1CF32852
(485697618,.,)

1018:03 |Revision Revisionsnummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Word |[UINT32 RO 0x00000000 (04,)

(Bit 0-15) kennzeichnet die Sondergeratenummer, das
High-Word (Bit 16-31) verweist auf die
Geratebeschreibung

1018:04 |Serial number Seriennummer des EtherCAT-Slaves, das Low-Byte (Bit |UINT32 RO 0x00000000 (04,)
0-7) des Low-Words enthalt das Produktionsjahr, das
High-Byte (Bit 8-15) des Low-Words enthalt die
Produktionswoche, das High-Word (Bit 16-31) ist 0

Index 10E2 Manufacturer-specific Identification Code

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

10E2:0 Manufacturer-specific UINT8 RO 0x01 (14e,)
Identification Code

10E2:01 |Subindex 001 STRING RO
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Index 10F0 Backup parameter handling

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
10F0:0 Backup parameter Informationen zum standardisierten Laden und UINT8 RO 0x01 (14e,)
handling Speichern der Backup Entries
10F0:01 |Checksum Checksumme Uber alle Backup-Entries des EtherCAT-  |UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
Slaves
Index 10F3 Diagnosis History
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags  Default
(hex)
10F3:0 Diagnosis History Maximaler Subindex UINT8 RO 0x37 (55¢,)
10F3:01 |Maximum Messages Maximale Anzahl der gespeicherten Nachrichten Es UINT8 RO 0x00 (0y,)
kédnnen maximal 50 Nachrichten gespeichert werden
10F3:02 |Newest Message Subindex der neusten Nachricht UINT8 RO 0x00 (0ye,)
10F3:03 |Newest Acknowledged |Subindex der letzten bestatigten Nachricht UINT8 RW  |0x00 (Og,)
Message
10F3:04 |New Messages Zeigt an, wenn eine neue Nachricht verfugbar ist BOOLEAN RO 0x00 (0ye,)
Available
10F3:05 |Flags ungenutzt UINT16 RW  |0x0000 (0y,)
10F3:06 |Diagnosis Message 001 |Nachricht 1 OCTET- RO {0}
STRING|[28]
10F3:37 |Diagnosis Message 050 |Nachricht 50 OCTET- RO {0}
STRING[28]
Index 10F8 Actual Time Stamp
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
10F8:0 Actual Time Stamp Zeitstempel UINT64 RO
Index 1600 DRV RxPDO-Map Controlword
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1600:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (14e2)
Controlword
1600:01 |Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), UINT32 RO 0x7010:01, 16
entry 0x01 (Controlword))
Index 1601 DRV RxPDO-Map Target velocity
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1601:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (14e2)
Target velocity
1601:01 |Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), UINT32 RO 0x7010:06, 32
entry 0x06 (Target velocity))
Index 1602 DRV RxPDO-Map Target torque
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1602:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Target torque
1602:01 |Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), UINT32 RO 0x7010:09, 16
entry 0x09 (Target torque))
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Index 1603 DRV RxPDO-Map Commutation angle

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1603:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Commutation angle
1603:01 |Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), UINT32 RO 0x7010:0E, 16
entry OXOE (Commutation angle))
Index 1604 DRV RxPDO-Map Torque limitation
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1604:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (1462)
Torque limitation
1604:01 |Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), UINT32 RO 0x7010:0B, 16
entry 0x0B (Torque limitation))
Index 1606 DRV RxPDO-Map Target position
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1606:0 DRV RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (1462)
Target position
1606:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7010 (DRV Outputs), UINT32 RO 0x7010:05, 32
entry 0x05 (Target position))
Index 1607 FB RxPDO-Map Touch probe control
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1607:0 FB RxPDO-Map Touch |PDO Mapping RxPDO 8 UINT8 RO 0x0C (124,)
probe control
1607:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:01, 1
outputs), entry 0x01 (TP1 Enable))
1607:02 |Sublndex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:02, 1
outputs), entry 0x02 (TP1 Continous))
1607:03 |Subindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:03, 2
outputs), entry 0x03 (TP1 Trigger mode))
1607:04 |Subindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:05, 1
outputs), entry 0x05 (TP1 Enable pos edge))
1607:05 |Subindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:06, 1
outputs), entry 0x06 (TP1 Enable neg edge))
1607:06 |Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (2 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 2
1607:07 |Subindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:09, 1
outputs), entry 0x09 (TP2 Enable))
1607:08 |Sublndex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:0A, 1
outputs), entry OxOA (TP2 Continous))
1607:09 |Subindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:0B, 2
outputs), entry 0xOB (TP2 Trigger mode))
1607:0A |Sublndex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:0D, 1
outputs), entry 0xOD (TP2 Enable pos edge))
1607:0B |Sublindex 011 11. PDO Mapping entry (object 0x7001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x7001:0E, 1
outputs), entry OXOE (TP2 Enable neg edge))
1607:0C |Sublndex 012 12. PDO Mapping entry (2 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 2
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Index 1640 DMC RxPDO-Map Outputs

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1640:0 DMC RxPDO-Map DMC RxPDO-Map Outputs UINT8 RO 0x12 (184,)

Outputs

1640:01 | Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (1 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 1

1640:02 |Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |[UINT32 RO 0x7040:02, 1
entry 0x02 (DMC_FeedbackControl__Enable latch
extern on positive edge))

1640:03 |Sublindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:03, 1
entry 0x03 (DMC_FeedbackControl__Set counter))

1640:04 |Subindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:04, 1
entry 0x04 (DMC__ FeedbackControl__Enable latch
extern on negative edge))

1640:05 |Subindex 005 5. PDO Mapping entry (12 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 12

1640:06 |Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:11, 1
entry 0x11 (DMC__ DriveControl__Enable))

1640:07 |Sublindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:12, 1
entry 0x12 (DMC__ DriveControl__Reset))

1640:08 |Sublindex 008 8. PDO Mapping entry (14 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 14

1640:09 |Subindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:21, 1
entry 0x21 (DMC__ PositioningControl__Execute))

1640:0A |Subindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:22, 1
entry 0x22 (DMC__ PositioningControl__Emergency
stop))

1640:0B |Sublindex 011 11. PDO Mapping entry (14 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 14

1640:0C |Subindex 012 12. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:31, 64
entry 0x31 (DMC__ Set counter value))

1640:0D |Subindex 013 13. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), [UINT32 RO 0x7040:32, 64
entry 0x32 (DMC__ Target position))

1640:0E |Subindex 014 14. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:33, 16
entry 0x33 (DMC__Target velocity))

1640:0F |Subindex 015 15. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), [UINT32 RO 0x7040:34, 16
entry 0x34 (DMC__ Start type))

1640:10 |Subindex 016 16. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:35, 16
entry 0x35 (DMC__ Target acceleration))

1640:11 |Subindex 017 17. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), [UINT32 RO 0x7040:36, 16
entry 0x36 (DMC__ Target deceleration))

1640:12 |Subindex 018 18. PDO Mapping entry (80 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 80
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Index 1641 DMC RxPDO-Map Outputs 32 Bit

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1641:0 DMC RxPDO-Map PDO Mapping RxPDO 66 UINT8 RO 0x14 (204,)

Outputs 32 Bit

1641:01 | Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (1 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 1

1641:02 |Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:02, 1
entry 0x02 (DMC__ FeedbackControl__Enable latch
extern on positive edge))

1641:03 |Subindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:03, 1
entry 0x03 (DMC__ FeedbackControl__Set counter))

1641:04 |Subindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:04, 1
entry 0x04 (DMC__ FeedbackControl__Enable latch
extern on negative edge))

1641:05 |Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (12 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 12

1641:06 |Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:11, 1
entry 0x11 (DMC__ DriveControl__Enable))

1641:07 |Sublindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:12, 1
entry 0x12 (DMC__ DriveControl__Reset))

1641:08 |Sublindex 008 8. PDO Mapping entry (14 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 14

1641:09 |Sublindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:21, 1
entry 0x21 (DMC__ PositioningControl__Execute))

1641:0A |Subindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:22, 1
entry 0x22 (DMC__ PositioningControl__Emergency
stop))

1641:0B |Sublindex 011 11. PDO Mapping entry (14 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 14

1641:0C |Subindex 012 12. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:31, 32
entry 0x31 (DMC__ Set counter value))

1641:0D |Subindex 013 13. PDO Mapping entry (32 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 32

1641:0E |Sublindex 014 14. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:32, 32
entry 0x32 (DMC__ Target position))

1641:0F |Subindex 015 15. PDO Mapping entry (32 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 32

1641:10 |Subindex 016 16. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), [UINT32 RO 0x7040:33, 16
entry 0x33 (DMC__ Target velocity))

1641:11  |Subindex 017 17. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), |UINT32 RO 0x7040:34, 16
entry 0x34 (DMC__ Start type))

1641:12 |Subindex 018 18. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), [UINT32 RO 0x7040:35, 16
entry 0x35 (DMC__ Target acceleration))

1641:13 |Subindex 019 19. PDO Mapping entry (object 0x7040 (DMC Outputs), [UINT32 RO 0x7040:36, 16
entry 0x36 (DMC__ Target deceleration))

1641:14 |Subindex 020 20. PDO Mapping entry (80 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 80

Index 1A00 FB TxPDO-Map Position

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1A00:0 |FB TxPDO-Map Position|PDO Mapping TxPDO 1 UINT8 RO 0x01 (1462)

1A00:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (FB Inputs), entry |UINT32 RO 0x6000:11, 32
0x11 (Position))

Index 1A01 DRV TxPDO-Map Statusword

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1A01:0  |DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 2 UINT8 RO 0x01 (1462)

Statusword

1A01:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:01, 16
entry 0x01 (Statusword))

EJ7411 Version: 1.3 137




Objektbeschreibung und Parametrierung

BECKHOFF

Index 1A02 DRV TxPDO-Map Velocity actual value

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A02:0 |DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 3 UINT8 RO 0x01 (14e,)
Velocity actual value
1A02:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:07, 32
entry 0x07 (Velocity actual value))
Index 1A03 DRV TxPDO-Map Torque actual value
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A03:0 DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 4 UINT8 RO 0x01 (1462)
Torque actual value
1A03:01 |Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:08, 16
entry 0x08 (Torque actual value))
Index 1A04 DRV TxPDO-Map Info data 1
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A04:0 DRV TxPDO-Map Info  |PDO Mapping TxPDO 5 UINT8 RO 0x01 (14e,)
data 1
1A04:01 |Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:12, 16
entry 0x12 (Info data 1))
Index 1A05 DRV TxPDO-Map Info data 2
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A05:0 DRV TxPDO-Map Info  |PDO Mapping TxPDO 6 UINT8 RO 0x01 (14e,)
data 2
1A05:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:13, 16
entry 0x13 (Info data 2))
Index 1A06 DRV TxPDO-Map Following error actual value
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A06:0 DRV TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 7 UINT8 RO 0x01 (1462)
Following error actual
value
1A06:01 |Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:06, 32
entry 0x06 (Following error actual value))
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Index 1A07 FB TxPDO-Map Touch probe status

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A07:0 |FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 8 UINT8 RO 0x0A (10¢,)
probe status
1A07:01 |Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:01, 1
inputs), entry 0x01 (TP1 Enable))
1A07:02 |Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:02, 1
inputs), entry 0x02 (TP1 pos. value stored))
1A07:03 |Subindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:03, 1
inputs), entry 0x03 (TP1 Neg. value stored))
1A07:04 |Sublndex 004 4. PDO Mapping entry (4 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 4
1A07:05 |Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:08, 1
inputs), entry 0x08 (TP1 Input))
1A07:06 |Sublndex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:09, 1
inputs), entry 0x09 (TP2 Enable))
1A07:07 |Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:0A, 1
inputs), entry 0x0A (TP2 pos value stored))
1A07:08 |Subindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:0B, 1
inputs), entry 0x0B (TP2 neg value stored))
1A07:09 |Sublndex 009 9. PDO Mapping entry (4 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 4
1A07:0A |Subindex 009 8. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:10, 1
inputs), entry 0x10 (TP2 Input))
Index 1A08 FB TxPDO-Map Touch probe 1 pos position
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A08:0 FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 9 UINT8 RO 0x01 (14e,)
probe 1 pos position
1A08:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FP Touch probe |UINT32 RO 0x6001:11, 32
inputs), entry 0x11 (TP1 Pos position))
Index 1A09 FB TxPDO-Map Touch probe 1 neg position
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A09:0 FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 10 UINT8 RO 0x01 (14e,)
probe 1 neg position
1A09:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:12, 32
inputs), entry 0x12 (TP1 Neg position))
Index 1A0A FB TxPDO-Map Touch probe 2 pos position
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A0A:0 |FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 11 UINT8 RO 0x01 (14e,)
probe 2 pos position
1A0A:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:13, 32
inputs), entry 0x13 (TP2 Pos position))
Index 1A0B FB TxPDO-Map Touch probe 2 neg position
Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
(hex)
1A0B:0  |FB TxPDO-Map Touch |PDO Mapping TxPDO 12 UINT8 RO 0x01 (1462)
probe 2 neg position
1A0B:01 |Subindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6001 (FB Touch probe |UINT32 RO 0x6001:14, 32
inputs), entry 0x14 (TP2 neg position))
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Index 1A0D DRV TxPDO-Map Info data 3

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1A0D:0 |DRV TxPDO-Map Info |PDO Mapping TxPDO 13 UINT8 RO 0x01 (14e,)

data 3

1A0D:01 |Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6010 (DRV Inputs), UINT32 RO 0x6010:14, 16
entry 0x14 (Info data 3))

Index 1A0E FB TxPDO-Map Enc Position

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags  Default

(hex)

1A0E:0 |FB TxPDO-Map Enc PDO Mapping TxPDO 14 UINT8 RO 0x01 (14e,)

Position

1AOE:01 |Sublindex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6000 (FB Inputs), entry |UINT32 RO 0x6000:12, 32
0x12 (Enc Position))

Index 1A10 DI TxPDO-Map Inputs

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags  Default

(hex)

1A10:0 DI TxPDO-Map Inputs  |PDO Mapping TxPDO 13 UINT8 RO 0x0D (134,)

1A10:01 |SubIndex 001 1. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry  |UINT32 RO 0x6020:01, 1
0x01 (Input 1))

1A10:02 |Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:02, 1
0x02 (Input 2))

1A10:03 |Subindex 003 3. PDO Mapping entry (2 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 2

1A10:04 |Subindex 004 4. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:05, 1
0x05 (Encoder A))

1A10:05 |Sublndex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:06, 1
0x06 (Encoder B))

1A10:06 |Subindex 006 6. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:07, 1
0x06 (Encoder C))

1A10:07 |Sublndex 007 7. PDO Mapping entry (1 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 1

1A10:08 |Sublndex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:09, 1
0x09 (Hall A))

1A10:09 |Subindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:0A, 1
0x0A (Hall B))

1A10:0A |Sublndex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:0B, 1
0x0B (Hall C))

1A10:0B |Sublndex 011 11. PDO Mapping entry (1 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 1

1A10:0C |Sublndex 012 12. PDO Mapping entry (object 0x6020 (DI Inputs), entry |UINT32 RO 0x6020:0D, 1
0x0D (Level of ENA input))

1A10:0D |Subindex 013 13. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 3
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Index 1A40 DMC TxPDO-Map Inputs
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Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1A40:0 |DMC TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 65 UINT8 RO 0x26 (384,)

Inputs

1A40:01 |Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (1 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 1

1A40:02 |Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:02, 1
entry 0x02 (DMC__ FeedbackStatus__Latch extern
valid))

1A40:03 [Subindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:03, 1
entry 0x03 (DMC__ FeedbackStatus__Set counter done))

1A40:04 |Subindex 004 4. PDO Mapping entry (9 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 9

1A40:05 |Subindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:0D, 1
entry 0xOD (DMC__ FeedbackStatus__ Status of extern
latch))

1A40:06 |Sublindex 006 6. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 3

1A40:07 |Sublindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:11, 1
entry 0x11 (DMC__ DriveStatus__Ready to enable))

1A40:08 |Subindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:12, 1
entry 0x12 (DMC__ DriveStatus__Ready))

1A40:09 |Subindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:13, 1
entry 0x13 (DMC__ DriveStatus__Warning))

1A40:0A |Subindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:14, 1
entry 0x14 (DMC__ DriveStatus__Error))

1A40:0B |Subindex 011 11. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:15, 1
entry 0x15 (DMC__ DriveStatus__Moving positive))

1A40:0C |Subindex 012 12. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:16, 1
entry 0x16 (DMC__ DriveStatus__Moving negative))

1A40:0D |Subindex 013 13. PDO Mapping entry (5 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 5

1A40:0E |Subindex 014 14. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:1C, 1
entry 0x1C (DMC__ DriveStatus__Digital input 1))

1A40:0F |Subindex 015 15. PDO Mapping entry UINT32 RO 0x6040:1D, 1
(object 0x6040 (DMC Inputs), entry 0x1D
(DMC__ DriveStatus__Digital input 2))

1A40:10 |Subindex 016 16. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 3

1A40:11 |Sublindex 017 17. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:21, 1
entry 0x21 (DMC__ PositioningStatus__Busy))

1A40:12 |Subindex 018 18. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:22, 1
entry 0x22 (DMC__ PositioningStatus__In-Target))

1A40:13 |Sublindex 019 19. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:23, 1
entry 0x23 (DMC__ PositioningStatus__Warning))

1A40:14 |Subindex 020 20. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:24, 1
entry 0x24 (DMC__ PositioningStatus__Error))

1A40:15 |Sublindex 021 21. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:25, 1
entry 0x25 (DMC__ PositioningStatus__Calibrated))

1A40:16 |Subindex 022 22. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:26, 1
entry 0x26 (DMC__ PositioningStatus__ Accelerate))

1A40:17 |Sublindex 023 23. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:27, 1
entry 0x27 (DMC__ PositioningStatus__Decelerate))

1A40:18 |Subindex 024 24. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:28, 1
entry 0x28 (DMC__ PositioningStatus__Ready to
execute))

1A40:19 |Subindex 025 25. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 8

1A40:1A |Subindex 026 26. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:31, 64
entry 0x31 (DMC__ Set position))

1A40:1B |Subindex 027 27. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:32, 16
entry 0x32 (DMC__ Set velocity))

1A40:1C |Subindex 028 28. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:33, 32
entry 0x33 (DMC__ Actual drive time))

1A40:1D |Subindex 029 29. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:34, 64
entry 0x34 (DMC__ Actual position lag))

1A40:1E |Subindex 030 30. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:35, 16
entry 0x35 (DMC__ Actual velocity))

1A40:1F |Sublndex 031 31. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:36, 64
entry 0x36 (DMC__ Actual position))

1A40:20 |Subindex 032 32. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:37, 32
entry 0x37 (DMC__ Error id))
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Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1A40:21 |Subindex 033 33. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:38, 8
entry 0x38 (DMC__ Input cycle counter))

1A40:22 |Subindex 034 34. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:39, 8
entry 0x39 (DMC__ Channel id))

1A40:23 |Sublindex 035 35. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:3A, 64
entry 0x3A (DMC__Latch value))

1A40:24 |Subindex 036 36. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:3B, 16
entry 0x3B (DMC__ Cyclic info data 1))

1A40:25 |Subindex 037 37. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:3C, 16
entry 0x3C (DMC__ Cyclic info data 2))

1A40:26 |Subindex 038 38. PDO Mapping entry (64 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 64

Index 1A41 DMC TxPDO-Map Inputs 32 Bit

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1A41:0 |DMC TxPDO-Map PDO Mapping TxPDO 66 UINT8 RO 0x2A (424,)

Inputs 32 Bit

1A41:01 |Sublndex 001 1. PDO Mapping entry (1 bit align) UINT32 RO 0x0000:00, 1

1A41:02 |Subindex 002 2. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:02, 1
entry 0x02 (DMC__ FeedbackStatus__Latch extern
valid))

1A41:03 |Subindex 003 3. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:03, 1
entry 0x03 (DMC__ FeedbackStatus__Set counter done))

1A41:04 |Subindex 004 4. PDO Mapping entry (9 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 9

1A41:05 |Sublindex 005 5. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:0D, 1
entry 0xOD (DMC__ FeedbackStatus__Status of extern
latch))

1A41:06 |Subindex 006 6. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 3

1A41:07 |Sublindex 007 7. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:11, 1
entry Ox11 (DMC__ DriveStatus__Ready to enable))

1A41:08 |Subindex 008 8. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:12, 1
entry 0x12 (DMC__ DriveStatus__Ready))

1A41:09 |Subindex 009 9. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:13, 1
entry 0x13 (DMC__ DriveStatus__Warning))

1A41:0A |Subindex 010 10. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:14, 1
entry 0x14 (DMC__ DriveStatus__Error))

1A41:0B |Subindex 011 11. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:15, 1
entry 0x15 (DMC__ DriveStatus___Moving positive))

1A41:0C |Subindex 012 12. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:16, 1
entry 0x16 (DMC__ DriveStatus__Moving negative))

1A41:0D |Subindex 013 13. PDO Mapping entry (5 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 5

1A41:0E |Subindex 014 14. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:1C, 1
entry 0x1C (DMC__ DriveStatus__Digital input 1))

1A41:0F |Subindex 015 15. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:1D, 1
entry 0x1D (DMC__DriveStatus__ Digital input 2))

1A41:10 |Subindex 016 16. PDO Mapping entry (3 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 3

1A41:11  |Subindex 017 17. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:21, 1
entry 0x21 (DMC__ PositioningStatus__Busy))

1A41:12 |Subindex 018 18. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:22, 1
entry 0x22 (DMC__ PositioningStatus__In-Target))

1A41:13 |Subindex 019 19. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:23, 1
entry 0x23 (DMC__ PositioningStatus__Warning))

1A41:14  |Subindex 020 20. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:24, 1
entry 0x24 (DMC__ PositioningStatus__Error))

1A41:15 |Sublndex 021 21. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:25, 1
entry 0x25 (DMC__ PositioningStatus__ Calibrated))

1A41:16 |Sublindex 022 22. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:26, 1
entry 0x26 (DMC__ PositioningStatus__ Accelerate))

1A41:17 |Subindex 023 23. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:27, 1
entry 0x27 (DMC__ PositioningStatus__Decelerate))

1A41:18 |Subindex 024 24. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:28, 1
entry 0x28 (DMC__ PositioningStatus__Ready to
execute))

1A41:19 |Subindex 025 25. PDO Mapping entry (8 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 8
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Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

1A41:1A |Subindex 026 26. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:31, 32
entry 0x31 (DMC__Set position))

1A41:1B |Subindex 027 27. PDO Mapping entry (32 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 32

1A41:1C |Subindex 028 28. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:32, 16
entry 0x32 (DMC__ Set velocity))

1A41:1D |Subindex 029 29. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:33, 32
entry 0x33 (DMC__ Actual drive time))

1A41:1E |Subindex 030 30. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:34, 32
entry 0x34 (DMC__ Actual position lag))

1A41:1F |Sublndex 031 31. PDO Mapping entry (32 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 32

1A41:20 |Subindex 032 32. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:35, 16
entry 0x35 (DMC__ Actual velocity))

1A41:21 |Subindex 033 33. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:36, 32
entry 0x36 (DMC__ Actual position))

1A41:22 |Subindex 034 34. PDO Mapping entry (32 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 32

1A41:23 |Subindex 035 35. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:37, 32
entry 0x37 (DMC__ Error id))

1A41:24 |Subindex 036 36. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:38, 8
entry 0x38 (DMC__ Input cycle counter))

1A41:25 |Subindex 037 37. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:39, 8
entry 0x39 (DMC__Channel id))

1A41:26 |Subindex 038 38. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:3A, 32
entry Ox3A (DMC__ Latch value))

1A41:27 |Subindex 039 39. PDO Mapping entry (32 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 32

1A41:28 |Subindex 040 40. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:3B, 16
entry 0x3B (DMC__ Cyclic info data 1))

1A41:29 |Sublndex 041 41. PDO Mapping entry (object 0x6040 (DMC Inputs), UINT32 RO 0x6040:3C, 16
entry 0x3C (DMC__ Cyclic info data 2))

1A41:2A |Subindex 042 42. PDO Mapping entry (64 bits align) UINT32 RO 0x0000:00, 64

Index 1C00 Sync manager type

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

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

1C00:01 |Sublndex 001 Sync-Manager Type Channel 1: Mailbox Write UINT8 RO 0x01 (14e2)

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

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

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

Index 1C12 RxPDO assign

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

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

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

1C12:02 Subindex 002 2. zugeordnete RxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW  |0x1606 (5638,,)
zugehodrigen RxPDO Mapping Objekts)

Index 1C13 TxPDO assign

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

1C13:0 TxPDO assign PDO Assign Inputs UINT8 RW  |0x03 (3.)

1C13:01 Subindex 001 1. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW  |0x1AQ0 (6656,)
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:02 Subindex 002 2. zugeordnete TxPDO (enthélt den Index des UINT16 RW  |0x1A01 (6657,)
zugehdrigen TxPDO Mapping Objekts)

1C13:03 Subindex 003 3. zugeordnete TxPDO (enthalt den Index des UINT16 RW  |0x1AQ6 (6662,,)
zugehorigen TxPDO Mapping Objekts)
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Index 1C32 SM output parameter

Index (hex)

Name

Bedeutung

Datentyp

Flags

Default

1C32:0

SM output parameter

Synchronisierungsparameter der Outputs

UINT8

RO

0x20 (32,,)

1C32:01

Sync mode

Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart:
* 0: Free Run
* 1: Synchron with SM 2 Event
» 2: DC-Mode - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC-Mode - Synchron with SYNC1 Event

UINT16

RwW

0x0000 (04.,)

1C32:02

Cycle time

Zykluszeit (in ns):
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des Masters
* DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time

UINT32

RwW

0x00000000 (0ge,)

1C32:03

Shift time

Zeit zwischen SYNCO Event und Ausgabe der Outputs
(in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000 (Oge;)

1C32:04

Sync modes
supported

Unterstiitzte Synchronisierungsbetriebsarten:
» Bit 0 = 1: Free Run wird unterstitzt
» Bit 1 =1: Synchron with SM 2 Event wird unterstutzt
+ Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt

* Bit 4-5 = 10: Output Shift mit SYNC1 Event (nur DC-
Mode)

» Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08)

UINT16

RO

0x0000 (0g.,)

1C32:05

Minimum cycle time

Minimale Zykluszeit (in ns)

UINT32

RO

0x00000000 (0ge,)

1C32:06

Calc and copy time

Minimale Zeit zwischen SYNCO und SYNC1 Event (in ns,
nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000 (0y4e)

1C32:07

Minimum delay time

Minimale Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der
Outputs (in ns)

UINT32

RO

0x00000000 (0ge,)

1C32:08

Command

* 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet

Die Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06,
0x1C32:09, 0x1C33:03 [»_146], 0x1C33:06 [»_146],
0x1C33:09 [»_146] werden mit den maximal gemessenen
Werten aktualisiert.

Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zuruickgesetzt

UINT16

RwW

0x0000 (0,,,)

1C32:09

Maximum delay time

Zeit zwischen SYNC1 Event und Ausgabe der Outputs
(in ns, nur DC-Mode)

UINT32

RO

0x00000000 (0ye)

1C32:0B

SM event missed
counter

Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIONAL
(nurim DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0q.,)

1C32:0C

Cycle exceeded
counter

Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL
(Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)

1C32:0D

Shift too short counter

Anzahl der zu kurzen Abstande zwischen SYNCO und
SYNC1 Event (nurim DC Mode)

UINT16

RO

0x0000 (0,,,)

1C32:20

Sync error

Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht korrekt
(Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nurim DC
Mode)

BOOLEAN

RO

0x00 (Oye,)
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Index 1C33 SM input parameter

Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
1C33:0 SM input parameter  |Synchronisierungsparameter der Inputs UINT8 RO 0x20 (32,)
1C33:01 Sync mode Aktuelle Synchronisierungsbetriebsart: UINT16 RW  |0x0000 (0Oy,)
* 0: Free Run
* 1: Synchron with SM 3 Event (keine Outputs
vorhanden)
» 2: DC - Synchron with SYNCO Event
» 3: DC - Synchron with SYNC1 Event
» 34: Synchron with SM 2 Event
1C33:02 Cycle time Zykluszeit (in ns): UINT32 RW  |0x00000000 (Og,)
* Free Run: Zykluszeit des lokalen Timers
» Synchron with SM 2 Event: Zykluszeit des Masters
DC-Mode: SYNCO/SYNC1 Cycle Time
1C33:03 Shift time Zeit zwischen SYNCO-Event und Einlesen der Inputs (in  |UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
ns, nur DC-Mode)
1C33:04 Sync modes Unterstltzte Synchronisierungsbetriebsarten: UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
supported » Bit 0: Free Run wird unterstitzt
» Bit 1: Synchron with SM 2 Event wird unterstitzt
(Outputs vorhanden)
» Bit 1: Synchron with SM 3 Event wird unterstutzt
(keine Outputs vorhanden)
+ Bit 2-3 = 01: DC-Mode wird unterstutzt
» Bit4-5=01: Input Shift durch lokales Ereignis
(Outputs vorhanden)
* Bit4-5=10: Input Shift mit SYNC1 Event (keine
Outputs vorhanden)
* Bit 14 = 1: dynamische Zeiten (Messen durch
Beschreiben von 0x1C32:08 oder 0x1C33:08)
1C33:05 Minimum cycle time  |Minimale Zykluszeit (in ns) UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
1C33:06 Calc and copy time  |Zeit zwischen Einlesen der Eingange und Verflgbarkeit |[UINT32 RO 0x00000000 (0y4,)
der Eingange fir den Master (in ns, nur DC-Mode)
1C33:07 Minimum delay time |Min. Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der UINT32 RO 0x00000000 (04,)
Eingénge (in ns, nur DC-Mode)
1C33:08 Command * 0: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestoppt UINT16 RW  |0x0000 (0y,)
* 1: Messung der lokalen Zykluszeit wird gestartet
Die Entries 0x1C32:03, 0x1C32:05, 0x1C32:06, 0x1C32:09
[»_145], 0x1C33:03, 0x1C33:06, 0x1C33:09 werden mit
den maximal gemessenen Werten aktualisiert.
Wenn erneut gemessen wird, werden die Messwerte
zurlckgesetzt
1C33:09 Maximum delay time |Zeit zwischen SYNC1-Event und Einlesen der Eingange |UINT32 RO 0x00000000 (04,)
(in ns, nur DC-Mode)
1C33:0B SM event missed Anzahl der ausgefallenen SM-Events im OPERATIONAL |UINT16 RO 0x0000 (Oge;)
counter (nur im DC Mode)
1C33:0C Cycle exceeded Anzahl der Zykluszeitverletzungen im OPERATIONAL UINT16 RO 0x0000 (0g4e,)
counter (Zyklus wurde nicht rechtzeitig fertig bzw. der nachste
Zyklus kam zu friih)
1C33:0D Shift too short counter |Anzahl der zu kurzen Abstande zwischen SYNCO und UINT16 RO 0x0000 (0y,)
SYNC1 Event (nurim DC Mode)
1C33:20 Sync error Im letzten Zyklus war die Synchronisierung nicht korrekt |BOOLEAN |RO 0x00 (0Oye,)
(Ausgange wurden zu spat ausgegeben, nurim DC
Mode)
Index FO00 Modular device profile
Index (hex) |Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default
F000:0 Modular device profile |Aligemeine Informationen des Modular Device Profiles  |UINT8 RO 0x02 (24,)
F000:01 Module index Indexabstand der Objekte der einzelnen Kanale UINT16 RO 0x0010 (164,,)
distance
F000:02 Maximum number of |Anzahl der Kanale UINT16 RO 0x0005 (54,)
modules
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Index F0O08 Code word

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

F008:0 Code word reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0g,)

Index F010 Module list

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

F010:0 Module list Maximaler Subindex UINT8 RW  |0x04 (4.)

F010:01 Sublndex 001 Profilnummer Encoder Profile UINT32 RW  |0x00000201
DS402 / MDP 513 (5134e:)

F010:02 Sublndex 002 Profilnummer Encoder Profile UINT32 RW  |0x000002E6
DS402 / MDP 742 (7424e:)

F010:03 Sublndex 003 Reserviert UINT32 RW  |0x00000064

(1004,)
F010:04 Sublndex 004 Reserviert UINT32 RW  |0x00000000 (0g,)
F010:05 Sublndex 005 Profilnummer Fahrwegsteuerung UINT32 RW  |0x000002EE
(7506ez)

Index F081 Download revision

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

F081:0 Download revision Download Revision UINT8 RO 0x01 (14e2)

F081:01 |Revision number Revisionsnummer des Moduls UINT32 RW  |0x0000000 (0ge,)
Relevant als Startup-Listeneintrag fir Kompatibilitat

Index FO83 BTN

Index Name Bedeutung Datentyp |Flags |Default

(hex)

F083:0 Download revision Beckhoff Taceability Number STRING RO
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11 Anhang

11.1 Support und Service

Beckhoff und seine weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassenden Support und Service, der eine
schnelle und kompetente Unterstiitzung bei allen Fragen zu Beckhoff Produkten und Systemlésungen zur
Verfligung stellt.

Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen

Wenden Sie sich bitte an Ihre Beckhoff Niederlassung oder lhre Vertretung fiir den lokalen Support und
Service zu Beckhoff Produkten!

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen und Vertretungen enthehmen Sie bitte unseren
Internetseiten: www.beckhoff.com

Dort finden Sie auch weitere Dokumentationen zu Beckhoff Komponenten.

Support

Der Beckhoff Support bietet Innen einen umfangreichen technischen Support, der Sie nicht nur bei dem
Einsatz einzelner Beckhoff Produkte, sondern auch bei weiteren umfassenden Dienstleistungen unterstitzt:
» Support
* Planung, Programmierung und Inbetriebnahme komplexer Automatisierungssysteme
« umfangreiches Schulungsprogramm fir Beckhoff Systemkomponenten

Hotline: +49 5246 963 157

E-Mail: support@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com/support
Service

Das Beckhoff Service-Center unterstutzt Sie rund um den After-Sales-Service:
* Vor-Ort-Service
* Reparaturservice
» Ersatzteilservice
* Hotline-Service

Hotline: +49 5246 963 460
E-Mail: service@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com/service

Unternehmenszentrale Deutschland
Beckhoff Automation GmbH & Co. KG

Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49 5246 963 0
E-Mail: info@beckhoff.com
Internet: www.beckhoff.com
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www.beckhoff.de/E}7411
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