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JXCE1/Controller
1. Sicherheitsvorschriften

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

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

IEC 10218-1992: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen

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

| |
| |
| . |
WARNUNG verweist auf eine Gefahrdung mit mittlerem Risiko, die schwere
! A Warnung y !
| |
WA '
| |

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

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

/!\Warnung

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

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

Entscheidung Uiber dessen Eignung fiir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse

und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erflillung der spezifischen Anforderungen Gberprift wird.

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

Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitét festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation sténdig die Eignung aller

Produktdaten Gberprifen und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines

Gerateausfalls ausreichend bericksichtigen.

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

Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaler Handhabung gefahrlich sein.

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

von SMC, diirfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Bedienungspersonal

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

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

2. Vor dem Ausbau des Produkts missen vorher alle oben genannten Sicherheitsmalinahmen
ausgeflhrt und die Stromversorgung abgetrennt werden. Aulierdem missen die speziellen
Vorsichtsmafinahmen fiir alle entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind Mal3hahmen zu treffen, um
unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.

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

Produkt unter einer der folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

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

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

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

4. VVerwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit
mechanischer Schutzfunktion zum Schutz vor Ausfallen und eine regelmalige
Funktionsprifung erfordern. Fiihren Sie aulerdem regelmaRige Instandhaltungsinspektionen
durch und Uberpriifen Sie die ordnungsgemafe Funktion.
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JXCE1/Controller
1. Sicherheitsvorschriften

AAchtung

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

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

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

Gewahrleistung und Haftungsausschluss/
Einhaltung von Vorschriften

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

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

Gewahrleistung und Haftungsausschluss

(1) Die Gewahrleistungsfrist betragt ein Betriebsjahr, gilt jedoch maximal bis zu 18 Monate nach
Auslieferung dieses Produkts. *3)
Das Produkt kann zudem eine bestimmte Haltbarkeit oder Reichweite aufweisen oder bestimmte
Ersatzteile bendtigen.
Bitte erkundigen Sie sich bei lhrer nachstgelegenen Vertriebsniederlassung.

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

Ersatzteile zur Verfiigung.
Diese Gewahrleistung gilt nur fir unser Produkt, nicht jedoch flir andere Schaden, die durch den

Ausfall dieses Produkts verursacht werden.

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

*3) Diese 1-Jahres-Garantie gilt nicht fir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind Verschlei3teile, fiir die eine Gewahrleistung von 1 Jahr ab der Auslieferung gilt.
Diese Garantie wird auch nicht wirksam, wenn ein Produkt innerhalb der Garantiezeit durch die Verwendung
eines Vakuumsaugers verschleilt oder aufgrund einer Zersetzung des Gummimaterials ausfallt.

Einhaltung von Vorschriften

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

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

2.1 Merkmale

Merkmale des Controllers.

eEtherCAT-kompatibel
Dieses Gerat kann direkt an ein EtherCAT-Feldbusnetzwerk angeschlossen werden, um die
Kommunikation mit einem EtherCAT-Master (SPS) herzustellen.

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

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

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

eRickkehr zur Referenzposition
Die Rlckkehr zur Referenzposition ist Uber ein Signal aus EtherCAT mdglich.

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

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

eBereichsausgang
Das AREA-Ausgangsbit wird aktiviert, wenn die Antriebsposition innerhalb des als ,Area 1“ und
LArea 2“ spezifizierten Bereichs in den Schrittdaten liegt.

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

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

AAchtung

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

Der Bestellschliissel wird unten erlautert.

JXCE1O-0O

Elekirische Ausriistung @— | | ‘
Controller Antriebsmodell

Controller-Ausfiihrung e— (Eintrag ab Antriebsmodell bis ,Hub*)
Beispiel: LEFS16B-100B-S1CE17,
E | EtherCAT Eingabe ,LEFS16B-100~.
Anzahl der Wellen/ e— ' —e Montage
Art der Spannungsversorgung X
7 Direktmontage
1 Achse, .
1 | Spannungsversorgung 8 DIN-Schiene
(24 VDC)
AAchtung

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

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>
*Die Modell-Nr. des Antriebs-Typenschildes priifen.
Prufen Sie, ob die Modell-Nr. des Antriebs und das Typenschild
auf dem Controller tbereinstimmen.

[ LEFS16A-400 ]

AAchtung

Siehe Serie LECPMJ fiir das <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> des Antriebs.

Beim Einschalten des Antriebsmotors muss der Controller einen hohen Einschaltstrom zufuhren. Bitte
sehen Sie eine Spannungsversorgung mit einer Stromleistung vor, die mindestens dem 1,5-fachen
des vom Antriebsmotor benétigten Einschaltstroms entspricht.




2.3 Produktkonfiguration

Es folgt ein Beispiel fir den Aufbau des Controllers.

*
Elektrischer Antrieb

*1

¢ +Antriebskabel

. (Robotikkabel)
© Modell-Nr.:

. «LE-CP-0-0

: (Robotikkabel)
. «LE-CP-0-0-S
%, (Standardkabel)

Spannungs-
versorgung des
Controllers
24 VDC

EtherCAT

eController

*Stecker (inbegriffen)
Bestell-Nr.: JXC-CPW

<verwendbare Drahtgrof3e>
AWG20 (0,5 mm?)

*Adapterkabel
Bestell-Nr.: P5062-5

DWI:I%L i
zu Sl

*Teaching Box
(3 m-Kabel inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-T1-30Go

% PC
oderUsB-Kabel
(A-miniB-Ausfuhrung)

i Bestell-Nr.:

Kommunikationskabel

*Umsetzungs- 4o
einheit

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

LEC-W2

x1. Diese Positionen sind enthalten, wenn mit der Bestell-Nr. flir ein Antriebsset bestellt wird.
x2. Die letzte Version der Controller-Software muss verwendet werden.

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

/!\Warnung

Siehe 5. Externe Anschlisse (S. 19) flr die Verdrahtung.
Siehe 16. VorsichtsmaBnahmen bei Verdrahtung und Kabeln (S. 64) bei der Handhabung der

Drahte und Kabel.

Das Kommunikationskabel muss mit einem USB-Kabel liber einen Umsetzer an den PC
angeschlossen werden.
Die Teaching Box darf nicht an einen PC angeschlossen werden.
Fur den Anschluss des SI-Steckers des Controllers kein LAN-Kabel verwenden, da ansonsten der PC
und der JXC beschadigt werden kénnen.




2.4 Inbetriebnahme

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

(1) Verpackungsinhalt priifen
Den Inhalt aus der Verpackung nehmen und die Bezeichnung auf dem Schild priifen, um den
Controller und die Anzahl der Zubehdrteile zu identifizieren. Bei fehlenden oder beschadigten Teilen
setzen Sie sich bitte mit Ihrem Vertriebshandler in Verbindung.

Produktname Anzahl Controller Spa”nung(j\)’g‘f'gg\lfvn)gssm"ker
Controller (JXCE1o-0) 1 St.
Spannungsversorgungsstecker 1 ot
(JXC-CPW) :
Antrieb *1 1 St.

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

[Optionen] Teaching Box Controller-Einstellset
*Teaching Box (Bestell-Nr.: LEC-T1-301GL))

«Controller-Einstellset (Bestell-Nr.: LEC-W2)

[—"

(Controller-Software, Kommunikationskabel, NG
USB-Kabel und Umsetzungseinheit sind inbegriffen) Baag Adapterkabel
«Adapterkabel (Bestell-Nr.: P5062-5)

1 -
Ot}
(2) Montage des Controllers

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

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

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

(5) Verdrahtung und Anschluss
Die Kabel an den Controller anschlief3en.
Siehe 5. Externe Anschliisse (S. 19) fiir die Verdrahtung der Stecker.




(6) Spannungsversorgung
Eine Versorgungsspannung von 24 VDC zuflihren.
Unter normalen Bedingungen leuchtet die LED auf der Vorderseite des Controllers wie in der Tabelle
unten dargestellt.

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

Siehe 7. LED-Display (S. 26) fiir eine Beschreibung der LEDs.
Wenn die rote [ALM] LED auf der Vorderseite des Controllers (JXC) leuchtet, wurde ein Alarm
ausgeldst.

AAchtung

Wenn ein Alarm erzeugt wird

Prifen Sie den entsprechenden EtherCAT-Speicher oder schlielen Sie einen PC oder eine
Teaching Box an den seriellen SI-1/0-Stecker an, um den Inhalt des Alarms zu priifen. Beheben Sie
anschlieRend die Fehlerursache, siehe hierzu 15. Alarm fiir Motorsteuerung (S. 58).

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

(7) Konfiguration
Zur Verwendung des JXCE1 in einem EtherCAT-Netzwerk missen folgende Schritte mithilfe der
SPS-Einstellsoftware durchgefiihrt werden.
» ESI-Datei installieren.

Sobald die Einstellung der SPS und des JXCE1-Controllers abgeschlossen und die
EtherCAT-Kommunikation hergestellt ist, werden die LEDs auf der Vorderseite des Controllers wie in
der nachfolgenden Tabelle beschrieben eingestellt.

Pos. LED-Status Status

PWR grune LED leuchtet Spannungsversorgung

ALM OFF kein Alarm

RUN grane LED leuchtet Die EtherCAT-Verbindung ist hergestellt.
ERR OFF kein Fehler im EtherCAT

Siehe 7 LED-Display (S. 26) fiir eine Beschreibung der LEDs.
Die Kommunikation zwischen der SPS und dem Controller ist nicht hergestellt, wenn die RUN-LED
aus ist bzw. grin blinkt.

AAchtung

Die Kommunikation zwischen SPS und Controller wurde nicht hergestelit.

Siehe 19. Fehlersuche (S. 74)

Prifen Sie, ob die Kommunikationsgeschwindigkeit der SPS und des Controllers sowie die
Informationen des Host-Computers korrekt eingestellt sind.

-10 -
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(8) Einstellen der Betriebsparameter
Das Betriebsmuster (Schrittdaten, Grundparameter und Parameter der Rickkehr zur
Referenzposition) mithilfe eines PCs (Controller-Software) oder der Teaching Box definieren, um die
Zielposition, Geschwindigkeit usw. festzulegen.

mPC (,Normal Mode®) mTeaching Box

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

(9) Probebetrieb
Siehe 9. Speicherabbildung (S. 28) fiir die Zuordnung des Speichers.

Eingangssignale aus der SPS zur Prifung des Betriebs. Siehe 13. Gebrauchsanweisung (S. 48) fiir
den Betrieb.

-11 -
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3. Technische Daten

3.1 Technische Daten

Grundspezifikationen des Produkts.

Position Technische Daten
kompatibler Motor Schrittmotor (Servo 24 VDC)
Spezifikation der

. 0,
Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC + 10 %

max. 200 mA (Controller)
Stromaufnahme Beachten Sie die technischen Daten in Bezug auf die
Gesamt-Leistungsaufnahme des anzuschlieRenden Antriebs.

kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Rotation)
Speicher EEPROM
LED Details
L/A1 Verbindung/Aktivitat1
L/A2 Verbindung/Aktivitat2
LED-Display PWR Spannungsversorgung
ALM Alarmstatus
RUN EtherCAT-Kommunikationsstatus.
ERR EtherCAT-Kommunikations-Fehlerstatus.
verriegelt mit Entriegelungsklemme
Kabellange Antriebskabel: max. 20 m
Kihlmethode luftgekiihlt
Betriebstemperaturbereich: 0 °C bis 40 °C (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeitsbereich max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

zwischen externen Klemmen und Gehéause

Isolationswiderstand 50 MQ (500 VDC)

220 g (Gewindemontage)

Gewicht 240 g (DIN-Schienenmontage)

[EtherCAT-Kommunikationstyp]

Pos. Technische Daten
Protokoll EtherCAT (Konformitatsprifbericht V1.2.6)
Ubertragungsgeschwindigkeit | 100 Mbps
Kommunikation Vollduplex/Halbduplex (automatische Verbindungsherstellung)
Kommunikationskabel Standard-Ethernetkabel (CAT5 oder héher) (100BASE-TX)
Setup-Datei ESI-Datei (bitte von der SMC-Website herunterladen).
belegter Bereich Eingang 20 Byte / Ausgang 36 Byte
Zuschaltbare Knoten max. 65 535 Knoten
Handler-ID 0114h (276)
Netzwerktopologie Siehe EtherCAT Topologie

-12 -
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3.2 Bauteile

Es folgt eine Beschreibung der Bauteile des Controllers.

=
AR e

Pos. Display Bezeichnung Details
1 - Display Diese LEDs zeigen den Status des Controllers an.
2 | INout |EtherCAT- Fir den Anschluss an das EtherCAT-Netzwerk.
Kommunikationsstecker
Schalter zur Einstellung der
3 ECAT ID EtherCAT-ID Slave-EtherCAT-Kommunikations-ID (0 bis 255) mit
X1, X10 und X100.
4 S| Serieller I/O-Stecker Stecker flr den Anschluss der Teaching Box
(8-polig) (LEC-T1) oder der Controller-Software (LEC-W2).
5 ENC Encode_r-Stecker
(16-polig) " .
- Fur den Anschluss an das Antriebskabel.
Motor-Antriebsstecker
6 MOT .
(6-polig)
Anschluss der Controller-Spannungsversorgung
Spannungs- (24 VDC) an den Spannungsversorgungsstecker.
7 PWR versorgungsstecker Steuerspannung (+), Stoppsignal (+),
(5-polig) Motorspannung (+), Entriegelung (+),
COM-Spannung (-)
Verwendbarer Antrieb
8 - Typenschild mit verwendbarer Antrieb
Modell-Nr.
9 ) Controller-Typenschild Typenschild mit Angabe der Bestell-Nr. des
Controllers.
Betriebserde
10 - FE Bei der Controller-Montage das Erdungskabel
anschlielen und die Schrauben festziehen.

-13-
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3.3 AuBenabmessungen

Die AulRenansicht des Produkts ist wie folgt:

(1) Schraubenmontage (JXCE17-0)

35
¢ 45 32,5
fir Gehausemontage
S
%

170
152,5
161

e
SANI

fur Gehausemontage
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3.4 Montage

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

[1] Gewindemontage (JXCE17-0) [2]DIN-Schienenmontage (JXCE18-0)
(Montage mit zwei . Qehi
M4-Schrauben) (Montage mit DIN-Schiene)
vor Verriegelung auf . . .
DIN-Schiene bei verriegelter DIN-Schiene
Erdungs-
kabel
Befestigungs- [l i
richtung:> \ | J] N
— ! - - s
5_4 1 1 1
o ! Co
i ! : DIN-
i ! ! “Schiene
Befestlgungs- [__ i Erdungskabel - Erdungskabel
richtung :>
A
Den Controller in die DIN-Schiene einhaken und den
Hebel A zum Verriegeln in Pfeilrichtung driicken.

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

% M4-Schraub

@’/’:Rabel mit Quetschkabelschuh
@  Zahnscheibe

—]

[

Controller

AAchtung

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

-16 -
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AAchtung

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

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

andere andere
Controller Ausriistung Controller Ausriistung
f f ? Q
L L ES
empfohlene Erdung fehlerhafte Erdung

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

min. 0 mm (Antriebsgréfle max. 16, * anwendbar flr alle GroRen der Serie LEH)
min. 10 mm (AntriebsgrofRe min. 25)

Abdeckung (Deckel)

Controller

o N
Lo _;__3_(1 mm oder langer N
oY o1 (o ]
1‘-_-.i *‘-_-i » Q
Controller ; ;
\
NN
_______ —> :ﬁg
min. 30 mm (Schraubenmontage) 60 mm oder \
min. 50 mm (DIN-Schienenmontage) langer -
AAchtung

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

-17 -
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4. Grundeinstellung

4.1 Einstellen des Schalters (EtherCAT-ID)
Die EtherCAT-ID mithilfe der Drehschalter auf ,000 - 999 einstellen.

Die EtherCAT-ID des Controllers wird mit diesen Drehschaltern eingestellt.

Wenn die Schalter auf ,000“ eingestellt sind, wird die EtherCAT-ID des Controllers ber die
EtherCAT-Mastereinheit eingestellt.

Nahere Informationen zum Einstellen der EtherCAT-ID Uiber die EtherCAT-Mastereinheit finden Sie in
der Gebrauchsanweisung der EtherCAT-Mastereinheit.

(Der Anfangswert der EtherCAT-ID ist 0%, wenn mithilfe der Drehschalter ,,000“ eingestellt wird.)

ECAT ID
r 1
x100 x10 X 1
56 xS e S oe
mA 074 074
106 /06 106

EtherCAT-ID: 0~999 (werkseitige Einstellung ,001%)

Einstellen der
X100 x10 X1 EtherCAT-ID
Wert, der das Einstellen
uber die
0 0 0 EtherCAT-Mastereinheit
ermoglicht
(Anfangswert: ,0%)

0 1 (werkseitige Einstellung)

0 2 2

0 : :

0 6 4 64

9 9 9 999

AAchtung

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

4.2 Hardware-Konfiguration

mESI-Datei (XML-Datei)
Die ESI-Datei (XML-Datei) wird benétigt, um den Controller zu konfigurieren.
Die ESI-Datei (XML-Datei) kann unter der nachstehend genannten URL heruntergeladen werden.

*URL:http://www.smcworld.com
Informative documents — Operation manual — SMC JXCE1_V10.zipeInhalt von SMC JXCE1_V10.zip

ESI-Datei: SMC JXCE1_V10.xml

-18 -
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5. Externe Anschliisse

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

5.1 PWR: Spannungsversorgungsstecker

Controller )
Controller-Eingangsspannungsversorgung

24 VDC

Kabel

PWR N EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEENEND]

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

* Siehe 6. CN1: Spannungsversorgungsstecker (S. 21) fur die Verdrahtung.

AAchtung

Verwenden Sie fur den Controller keine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung.

5.2 MOT: Motorstecker, ENC: Encoder-Stecker

Den Controller und den Antrieb mit dem Antriebskabel anschlielRen (LE-CP-[1)
Controller

ENC Antrieb
I Antriebskabel
Motor
MOT _,

5.3 SI: Serieller I/0-Stecker

(1) Anschluss der Teaching Box

Controller C]

Si Teaching Box
Adapterkabel (3 m-Kabel inbegriffen)

-19-
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(2) Anschluss an PC

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

Controller ﬂ

Umsetzer USB-Kabel _,, =
\ (A-miniB- e
Adapterkabel Ausfiihrung) T —
SI /E\
(Kommunikationskabel) ' '
PC

(Der PC muss vom Nutzer
bereitgestellt werden.)

5.4 IN, OUT: EtherCAT-Kommunikationsstecker

EtherCAT Standard-Ethernet-Kabel
Master (SPS)
ouT V¥
- - JXCE1-Controller
4 N
ouT \ 4
- - JXCE1-Controller
4 N

A 4

- - JXCE1-Controller

OUT IN

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

Den ,IN-Stecker” an die Ubergeordnete Vorrichtung (z. B. PC, SPS) und den ,OUT-Stecker an die
untergeordnete Vorrichtung anschlieen.

Beachten Sie die Topologie der EtherCAT-Kommunikation fiir Details.
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6. Details des Spannungsversorgungssteckers

6.1 PWR: Technische Daten Spannungsversorgungsstecker

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

Spannungs- Stift-Nr. | Klemme Funktion Beschreibung der Funktion
versorgungsstecker
Spannungs- .
LK RLS 1 C24Vv versorgung (+) Positive Steuerungsspannung.

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

3 EMG Stopp (+) Positive Spannung fiir Stopp-Signal
4 oV gemeinsame gemeinsame Masse (-) fur M24V, C24V,
Masse (-) EMG und BK RLS.
5 - NC nicht erhaltlich
EMG M24V  *C24V iti 0 ;
6 LKRLS | Entriegelung (+) Positive Spannung fur Entriegelung der

Motorbremse.

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

6.2 Technische Daten elektrischer Anschluss

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

Position Technische Daten

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

A\ 4

abisolierte Drahtllange ﬁ:’mm

max. d 2,5 mmé 8 mm

AAchtung

Nicht mehrere Drahte an einer Klemme anschlieRen.

Nach Abschluss der Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers, diesen an den PWR-Stecker des
Controllers anschliel3en.
* Siehe 6.3 Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers (S. 22) fiir die Verdrahtung.

Spannungsversorgungsstecker
angeschlossen an CN1

Controller

=

Spannungs- :
versorgungsstecker 5




6.3 Verdrahtung des Spannungsversorgungssteckers

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

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

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

(2) Verdrahtung des Stopp-Schalters (EMG)
Der Stopp-Schalter wird vom Benutzer installiert und dient dazu, den Antrieb unter anormalen
Bedingungen zu stoppen.
Siehe 6.4 Verdrahtung des Notausschaltkreises (S. 23) fiir die Verdrahtung.

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

Entriegelungs-

schalter

externer
Notausschaltkreis

\ \

Spannungsversorgungsstecker
ot (3) EMG (&) ][] LK RLS (6)
= (2)M24V e

Controller (1)C24V @ oV (4)
Eingangs- 24 VDG
spannungs-

versorgung 0OV

AAchtu ng

(1) Die Controller-Spannungsversorgung darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.
(2) Es ist nicht nétig, die LK RLS-Klemme anzuschlie3en, wenn der Antrieb nicht Uber einen Verriegelungsmechanismus

verfligt.
(3) Die LK RLS-Klemme wird nur zur Einstellung und fiir das Zuriicksetzen im Notfall verwendet. Wahrend des

normalen Betriebs darf sie nicht bestromt werden.
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6.4 Verdrahtung des Notausschaltkreises

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

(1) Stopp (Beispiel fiir einen empfohlenen Schaltkreis)
Wenn der Controller erkennt, dass die Teaching Box angeschlossen ist, wird die Ausschaltung der
Teaching Box aktiviert.

(Schaltkreisbeispiel)

Teaching Box
(3 m-Kabel) Controller
an die Teaching
Stopp Box angeschlossen
Schalter—
iy i | 2| Sl
- | | } soll
e
" “nicht an Teaching |
i Box angeschlossen !
Externe Not-Aus-Schaltung PWR
sk (3) EMG
+ (2)M24V &
Controller 1)C24V
Eingangs- = @I ove®
spannungs- 24 VDCe— Spannungsversorgungsstecker
versorgung 0V
AWarnung

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

(Schaltkreisbeispiel)
24 VDC ov
Entriegelungs-
schalter Ry
T < 1
Stopp -
Schalter - )
Ry: Relais g Funkenléschung
1
1
, Spannungsversorgungsstecker 1
Ry (3) EMG (1T LK RLS (6)
(2)M 24V )
Controller (1)C 24V @ ov @
Eingangs- 24 VDG
spannungs-
versorgung OV

Spannungsversorgungsstecker 2

Ry (3) EMG (I LK RLS (6)
(2)M24V o)
Controller (1)C24V
Eingangs- @ ov e

spannungs- 24 VDC
versorgung ov

Spannungsversorgungsstecker 3

Ry (3) EMG (' LK RLS (6)
Sontrl (2)M 24V y
ontroller
Eingangs- emy (2 JIT] OV (4)
Spannungs- 24 VDC
versorgung  QV
AAchtung

Wenn der Befehl zum Abschalten eingeht, stoppt der Controller mit max. Verzégerung und der Motor
wird ausgeschaltet.
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(3) Abschaltung Motor-Spannungsversorgung (Relaiskontakt (2))
Wenn ein Schaltkreis zur externen Abschaltung der Motor-Spannungsversorgung erforderlich ist,
dann ist ein Relaiskontakt zwischen der 24 VDC-Spannungsversorgung des Controllers und der
M24V- und EMG-Klemme des Spannungsversorgungssteckers nétig.

(Schaltkreisbeispiel)
24 VDC ov
Entriegelungs-
schalter Ry
7~ T 1
Stopp .
Schalt
chatter /Ry: Relais Funkenléschung
i
1
i Spannungsversorgungsstecker 1
R (3) EMG O LKRLS (6)
y (2) M 24V
C_ontroller . (1) C 24V -
Eingangs- (e |IT| ov 4

spannungs- 24 VDC
versorgung OV

Spannungsversorgungsstecker 2

(3) EMG LK RLS (6
RY  @oyma2av 8 ©
Controller . (1) C24V
Eingangs- @] ov

spannungs- 24 VDC
versorgung OV

Spannungsversorgungsstecker 3

(3) EMG
Ry M2V 8 LK RLS (6)
Controller [ (1)C 24V
Eingangs- @0 ov (@
spannungs- 24 VDC
versorgung 0OV
/N\Warnung

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

(2) Nicht die Ruckkehr zur Referenzposition (SETUP-Eingang ein) durchfiihren, wenn die
Motorantriebs-Spannungsversorgung (M 24 V) nicht angeschlossen ist.

Der Controller kann die korrekte Ausgangsposition nicht finden, wenn der Befehl zur Riickkehr zur
Ausgangsposition bei unterbrochener Motorantriebs-Spannungsversorgung (M 24 V) eingeht.

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

(M24V) unterbrochen ist.
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7. LED-Display

7.1 LED-Display
Nahere Angaben zum LED-Status siehe nachstehende Tabelle.
LED Details
Der Spannungs- OFF Spannung wird nicht zugefuhrt
PWR Lei:;(gggggesiztftus grine LED leuchtet | Spannung wird zugefihrt
ALM Alarmstatus des OFF Normalb_etrieb
Controllers. rote LED leuchtet Alarm wird erzeugt
OFF INIT-Status
EtherCAT- griine LED blinkt *1 | Betriebsvorbereitungsstatus
RUN | Kommunikations- griine LED blinkt Betriebssicherheitsstatus
status. einmal *1
grine LED leuchtet | Betriebsstatus
OFF Kein Fehler in der EtherCAT-Kommunikation
EtherCAT- . Fehler in der Einstellung der EtherCAT-
ERR | Kommunikations- rote LED blinkt +1 Kommunikation ’
Fehlerstatus rote LED blinkt Fehler in der Einstellung der EtherCAT-
doppelt *1 Kommunikation (Watchdog-Timeout Anwendung)
Verbindung/ OFF IN-Anschluss: Keine.Verbindung., Keine_ Aktivitét
L/Al AKtiVitat] grune LED leuchtet | IN-Anschluss: Verbindung, Keine Aktivitét
grune LED blinkt IN-Anschluss: Verbindung, Aktivitat
Verbindung/ OFF OUT-Anschluss: Keine yerbindung,. Keine Aktivitét
L/A2 AKLiVitat2 grune LED leuchtet | OUT-Anschluss: Verbindung, Keine Aktivitat
grune LED blinkt OUT-Anschluss: Verbindung, Aktivitat

*1 Siehe folgende Hinweise zum Zyklus bei blinkender LED (blinkt, einzelnes Blinken, doppeltes Blinken).

blinkt
r einzelnes
Blinken

doppeltes
Blinken

HAINIF59a

ON

0.2s

OFF

ON

0.2 s 1s

OFF

ON
0.2s

OFF

7.2 LED- und Controller-Status

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

LED-Bezeichnung

Controller-Status PWR ALM RUN ERR
Wenn Spannung zugefthrt wird g:glrjlcehI{eEtD OFF - -
Bei normaler Funktion der ) ) grine LED OFF
EtherCAT-Kommunikation leuchtet

rote LED

Controller-Alarm erzeugt OFF leuchtet - -
Motor- Controller-Systemfehler grine LED rote LED i )
Controller | erzeugt leuchtet leuchtet

Controller-EEPROM wird grune LED ] ] ]

beschrieben blinkt

-. Das LED-Display ist instabil
/N\Achtung

Beim Schreiben von Daten auf das EEPROM (blinkende PWR LED (griin)) darf weder die Eingangs-
Spannungsversorgung des Controllers abgeschaltet noch das Kabel gelost/angeschlossen werden.
* Andernfalls besteht die Moglichkeit fehlerhafter / korrupter Daten (Schrittdaten, Parameter).
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8. Betriebsarten

8.1 Uberblick

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

8.2 Betrieb per Schrittdaten-Eingabe

Die Befehlseingabe und die Uberwachung der Antriebsbewegung sind iber das Lesen/Schreiben der
Speicherbits der entsprechenden Eingangs-/Ausgangsanschlusssignale mithilfe einer Master-Einheit
(SPS) maglich.

Wenn ein Betrieb auf voreingestellten Schrittdaten basiert, wahlen Sie die Schrittdaten-Nr. und
aktivieren Sie das DRIVE-Signal.

Siehe 13.2 Vorgehensweise beim Betrieb per Schrittdaten-Eingabe (S. 48).

8.3 Positions-/Geschwindigkeitsiiberwachung

Liest die aktuelle Position und die aktuelle Geschwindigkeit zu Uberwachungszwecken aus.
Siehe 9. Speicherabbildung (S. 28) fiir die aktuelle Position und Geschwindigkeit.

8.4 Betrieb per Eingabe numerischer Daten

Wenn numerische Daten in Verbindung mit der Geschwindigkeit, Position usw. des Antriebs gesendet
werden, fihrt der Antrieb diese Daten aus, sofern diese innerhalb des zulassigen Wertebereichs liegen.
Bei dem Controller der Serie JXCE1 konnen alle Schrittdaten-Elemente (Betriebsart, Geschwindigkeit,
Position, Beschleunigung, Verzégerung, Schubkraft, Schaltpunkt, Schubgeschwindigkeit, Positionierschub,
Area 1, Area 2, Positionierbreite) durch numerische Werte befohlen werden.
Bevor der Antrieb numerische Daten ausfiihren kann, miissen vorbereitende MaflRnahmen getroffen
werden (z. B. Servo einschalten und Rickkehr zur Referenzposition).

Siehe 13.3 Vorgehensweise beim Betrieb per Eingabe numerischer Daten (S. 53).
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9. Speicherabbildung

9.1 Speicherzuordnung

(1) Zuordnung des Eingangsdatenbereichs TxPDO

elListe der Zuordnung des Eingangsdatenbereichs TxPDO (Daten, die aus dem JXCE1-Controller
an den EtherCAT-Master gesendet werden)

INDEX .. .
(SUB) GroRe Bezeichnung
6010 h 2 Bytes | Signal, das dem Eingangsanschluss zugeordnet ist
6011 h | 2 Bytes | Controller-Informationsflag
6020 h | 4 Bytes | aktuelle Position [0,01 mm]
6021 h 2 Bytes | aktuelle Geschwindigkeit [mm/s]
6022 h 2 Bytes | aktuelle Schubkraft [%]
6023 h | 4 Bytes | Zielposition [0,01 mm]
60(3;(; h 1 Byte | Alarm1
6030 h
1 Byte | Alarm2
(2) y
6030 h
1 Byte | Alarm3
(3) y
6030 h
1 Byte | Alarm4
(4) y

(2) Details des Eingangsdatenbereichs TxPDO

eindex 6010h: Details des entsprechenden Eingangsanschlusssignals

Index | Bit | Signalbezeichnung Bezeichnung
0 ouUTO Wenn der Betrieb gestartet ist und der DRIVE-Eingang
ausgeschaltet wird, dann wird die von dem DRIVE-Signal
ausgefiihrte Schrittdaten-Nr. (ber eine Kombination von
1 OUT1 OUTO bis OUT5 (Binarzahl) aufgefrischt/aktualisiert.
z. B. (Schrittdaten-Nr. 3 wird ausgegeben)
2 ouT2 OUT5 [ OUT4 [ OUT3[OUT2 [ OUT1 [ OUTO
OFF OFF OFF OFF ON ON
3 OuT3
AAchtu ng
4 OouT4 (1) Wenn RESET eingeschaltet wird, werden diese Signale
ausgeschaltet.
(2) Bei einem Alarm geben diese Signale die Alarmgruppe aus.
S OouTs (3) Wahrend des Schubbetriebs schalten sich diese Signale
aus, wenn der Antrieb die definierte Schubbreite Uberfahrt.
6010h | 6 — —
7 — -
Dieser Ausgang ist wahrend der Antriebsbewegung
eingeschaltet (wahrend des Positionierbetriebs usw.).
8 BUSY /N\Achtu ng
Wahrend des Schubbetriebs ohne Bewegung (keine Bewegung
aber der Antrieb erzeugt die Schubkraft) ist BUSY ausgeschaltet.
9 SVRE Wenn der Servomotor ausgeschaltet ist, ist SVRE ausgeschaltet.
Schaltet sich ein, wenn der Servomotor eingeschaltet ist.
Wenn der Antrieb sich nach der Rickkehr zur Referenzposition im
Status SETON befindet (Bestimmung der Positionsinformation),
10 SETON schaltet sich dieser Ausgang ein.

Wenn der Antrieb nicht zur Referenzposition zurlickgekehrt
ist, ist dieser Ausgang ausgeschaltet.
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Index

Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

6010 h

11

INP

Die Bedingung, in der der INP-Ausgang eingeschaltet ist,

hangt von der Antriebsaktion ab.

- Zurtick zur Referenzposition
Nach dem Anhalten des Antriebsbetriebs (BUSY-Ausgang ist
ausgeschaltet) schaltet sich INP ein, wenn der Antrieb sich
innerhalb des Bereichs befindet, der im Grundparameter in
Ursprung+/- ,werkseitige In Position* definiert ist.

- Wahrend des Positionierbetriebs
Schaltet sich ein, wenn die aktuelle Position innerhalb von
~Schrittdaten-Position +/- Positionierbereich® liegt.

- Wéhrend des Schubbetriebs -
Schaltet sich ein, wenn die Schubkraft den in den Schrittdaten
als ,Trigger LV* eingestellten Wert Gberschreitet.

AAchtung

Nach Abschluss des Schubbetriebs bleibt das INP-Ausgangs-
signal selbst bei einer automatischen Umschaltung in den
Energiesparmodus eingeschaltet.

Wenn die Bewegung erneut aus dem gestoppten
Schubvorgang startet, wird der Schubvorgang mit der
normalen Schubkraft wiederholt.

Beispiel: Die Kraft in den Schrittdaten betragt 100 %
»Trigger LV* in den Schrittdaten betragt 80 %
Der Energiesparmodus des Antriebs ist auf 40 %
eingestellt (* 1)
1 Die Energiespar-Einstellungen sind je nach
Antriebsmodell unterschiedlich
Siehe Gebrauchsanweisung des jeweiligen Antriebs

far weitere Informationen.

Schubkraft A
(%) INP-Ausgang [ON]

100
80 4------F-----o--- Schaltounkt

Energiesparmodus
40 -

Zeit

12

AREA

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

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

13

WAREA

Wenn sich der Antrieb innerhalb des Ausgangsbereichs von
W area 1 und W area 2“ in den Grundparametern befindet,
schaltet sich dieser Ausgang ein.

14

ESTOP

Wahrend der Aktivierung des Stopp-Schalters der Teaching
Box ist dieser Ausgang eingeschaltet. Im normalen Betrieb ist
er ausgeschaltet. Die Synchronisierung erfolgt zum
EMG-Stoppsignal-Eingang.

15

ALARM

Dieser Alarm wird erzeugt, wenn Probleme mit dem Antrieb
oder dessen Steuerstatus auftreten. OFF, wenn keine Alarme
anstehen. ON, wenn ein Alarm ansteht.
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Die nachfolgende Tabelle zeigt die Anderungen des Ausgangssignals in Bezug zum Controller-Status.

Ausgangssignal BUSY INP SVRE Verrie- SETON %sto
Status gelung is

Controller abgeschaltet [SVOFF] ohne Bewegung | OFF OFF OFF |Verriegelung| OFF OFF

Controller eingeschaltet [SVON] ohne Bewegung OFF OFF ON entriegelt OFF OFF

wahrend der Ruckkehr zur Referenzposition ON OFF ON entriegelt OFF OFF
gnéq%bp?n Referenzposition. bei Abschluss von OFF | ON(+1) | ON entriegelt ON OFF
wahrend der Bewegung im Positionier-/Schubbetrieb| ON OFF ON entriegelt ON ON(*2)
Antrieb angehalten [HOLD]. OFF OFF ON entriegelt ON ON(*2)
bei Abschluss des Positionierbetriebs. OFF | ON(x4) | ON entriegelt ON ON(*2)
Stopp wegen Schubvorgang einer Nutzlast im (+2)

Schubbetrieb. OFF | ON ON | entriegelt | ON | ON

Stopp wegen fehlender Erfassung einer Nutzlast

im Schubbetrieb. OFF OFF ON entriegelt ON OFF

Servo ist OFF nach Rickkehr zur Referenzposition.| OFF | OFF(x4) | OFF | Verriegelung| ON ON(*3)

EMG-Signalstopp aus dem CN1-Stecker nachdem

der Antrieb zurlick auf der Ausgangsposition ist. OFF | OFF(+4) | OFF |Verriegelung| ON OFF

*1. Ausgang schaltet sich ein, wenn der Antrieb in den Grundparametern innerhalb des als ,werkseitige
In Position® definierten Bereichs liegt.

*2. Ausgang wird bei Ubertragung von (ON-> OFF) des DRIVE-Eingangssignals aktualisiert.

*3. Vorheriger Status wird beibehalten.

*4, Ausgang schaltet sich ein, wenn sich der Antrieb innerhalb von ,In position” der Schrittdaten befindet.

eindex 6011h: Controller-Informationsflag

Index Bit | Signalbezeichnung Bezeichnung
0-3 (nicht verwendet) -
4 READY READY schaltet sich ein, wenn kein Alarm bei Servo ON
6011 h erzeugt wird. READY-Flag schaltet sich ein.
5 (nicht verwendet) -

6-15 (nicht verwendet) -

eindex 6020h: aktuelle Geschwindigkeit

Index Bit | Signalbezeichnung Bezeichnung

Die aktuelle Antriebsposition wird durch ein Vielfaches von
0,01 mm ausgedrickt, wenn numerische Daten gelesen
werden kdnnen. (#5)

6020h | 0-31 aktuelle Position

Beispiel: 800,00[mm](80000d=13880h) wird ausgegeben.
6 020h: aktuelle Position = 00013880h

*5 Siehe 20. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S. 79) fir die Verarbeitung der Daten.

eindex 6021h: aktuelle Geschwindigkeit

Index | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung

Die aktuelle Geschwindigkeit wird durch ein Vielfaches von

1 mm/s ausgedrickt, wenn numerische Daten gelesen
aktuelle werden kdnnen.

Geschwindigkeit

6021h| 0-15

Beispiel: 300 [mm/s] (300d=012Ch) wird ausgegeben.
6021h : aktuelle Geschwindigkeit = 012Ch

eindex 6022h: aktuelle Schubkraft
Index Bit | Signalbezeichnung Bezeichnung

Die aktuelle Schubkraft wird durch ein Vielfaches von 1 %

6022h | 0-15 | aktuelle Schubkraft ausgedriickt, wenn numerische Daten gelesen werden kénnen.
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eindex 6023h: Zielposition

Index Bit | Signalbezeichnung Bezeichnung
Die Zielposition des Antriebs wird durch ein Vielfaches von
0,01 mm ausgedrickt, wenn numerische Daten gelesen
werden kdnnen.

6023 h | 0-31 Zielposition

Beispiel: Wenn 800,00[mm](80000d=13880h) eingegeben wird.

(+1)
6 023h: Zielposition = 00013880h

*1 Siehe 20. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S. 79) fiir die Verarbeitung der Daten.

eIndex 6030h: Alarm

Index Bit | Signalbezeichnung Bezeichnung
Der Alarmcode wird als 3-stellige Dezimalzahl angezeigt,
wenn die gelesenen numerischen Daten glltig sind und ein
60(?;()) | o7 Alarm 1 Alarm erzeugt wird. 5
Der zuletzt erzeugte Alarmcode wird als Alarm 1 ausgegeben.
Der Alarm wird durch einen anderen Alarm aktualisiert. Der
Code der in der Vergangenheit erzeugten Alarme wird in der
6030 h Reihenfolge Alarm1 -> 2 -> 3 -> 4 -> verschoben.

@) 0-7 Alarm 2 Wenn die Anzahl erzeugter Alarme den max. Alarmausgang
der einzelnen Modi Ubersteigt, wird der am weitesten
zurlckliegende Alarm aus dem Speicher geldscht.

Beispiel: Erzeugung eines Alarms in der Reihenfolge
0N | 07 Alarm 3 (1)-> (5)
(3) Alarm 1 1 o 3 4 5
(letzter Alarm) M @) ) “) ®)
Alarm 2 0 > () |> @ > 6 > @
Alarm 3 0 0 1) ) 3)
Alarm 4 0 0 0 (1) @)
6030 h
4) 0-7 Alarm 4 (1) bis (5) in der Tabelle steht flr die erzeugten Alarmcodes.

Siehe ,15.3. Alarme und GegenmaRnahmen (S. 59)“ fir
detaillierte Informationen zu Alarmen.
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(3) Zuordnung des Ausgangsdatenbereichs RxPDO

eListe der Zuordnung des Ausgangsdatenbereichs RxPDO (Daten, die aus dem
EtherCAT-Master an den JXCE1-Controller gesendet werden)

Index
(SUB)

GroRe Bezeichnung

7010 h 2 Bytes Ausgangsanschluss, dem die Signale zugeordnet

werden

7011 h 2 Bytes | Flag fiir numerische Daten

7012 h 1 Byte | Start-Flag

7020 h 1 Byte | Bewegungsart

7021 h 2 Bytes | Geschwindigkeit

7022 h 4 Bytes | Zielposition

7023 h 2 Bytes | Beschleunigung

7024 h 2 Bytes | Verzdgerung

7025 h 2 Bytes | Schubkraft

7026 h 2 Bytes | Trigger LV

7027 h 2 Bytes | Schubgeschwindigkeit

7028 h 2 Bytes | Stellkraft

7029 h 4 Bytes | Areat

702A h 4 Bytes | Area2

702B h 4 Bytes | In Position

(4) Details des Ausgangsdatenbereichs RxPDO

eindex 7010h: Ausgangsanschluss, dem das Signal zugeordnet wird

Index | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
0 INO Die Schrittdaten-Nr. fir den Antriebsbefehl wird Uber eine
Kombination aus INO bis 5 (Binarzahl) spezifiziert.
1 IN1 Beispiel: Es wurde die Schrittdaten-Nr. 3 zugeordnet.
INS | IN4 | IN3 | IN2 | IN1 INO
2 IN2 OFF | OFF | OFF | OFF | ON | ON
7010 h 3 IN3
/!\Achtung
4 IN4 Vor dem Betriebsbefehl (DRIVE schaltet sich ein) muss die
Schrittdaten-Nr. per Signal definiert werden.
5 IN5 Andernfalls ist es moglich, dass der Antrieb mit anderen
Schrittdaten betrieben wird als erwartet.
6 — Bitte immer ausgeschaltet lassen.
7 — Bitte immer ausgeschaltet lassen.
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Index

Bit

Signal-
bezeichnung

Bezeichnung

7010 h

HOLD

Wenn HOLD wahrend des Betriebs eingeschaltet ist, wird die Gesch-
windigkeit mit dem max. Verzégerungswert, der als Grundparameter
eingestellt ist, verringert, bis der Antrieb stoppt. Der Hub wird angehalten,
so lange HOLD eingeschaltet ist und wenn HOLD ausgeschaltet wird,
startet der Antrieb den Verfahrvorgang tber den verbleibenden Hub.
*Wenn DRIVE oder SETUP eingeschaltet ist

DRIVE Halten (HOLD)

oder ON_ .
SETUP OFF * :

Geschwindigkeit

/!\Achtung

(1) So lange HOLD eingeschaltet ist, ist der DRIVE-Eingang deaktiviert.
(2) Die Ausgangssignale werden wahrend aktivierter Haltefunktion
ungultig.

SVON

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

AAchtung

(1) Wenn SVON eingeschaltet ist, bewegt sich der Antrieb mdglicher-
weise 2 bis 3 mm, um die Regelgenauigkeit zu optimieren.
(2) Wenn SVON ausgeschaltet ist, DRIVE und SETUP ausschalten.

10

DRIVE

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

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

11

RESET

Signal zum Zuriicksetzen des Alarms und des Betriebs.

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

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

12

SETUP

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

13

JOG(-)

Handbetrieb in (-)-Richtung.

Der Handbetrieb startet beim Einschalten des Signals und stoppt
beim Ausschalten des Signals.

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

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

Die Geschwindigkeit des Hand-/Tippbetriebs wird Gber die Einstellung
.Geschwindigkeit des Hand-/Tippbetriebs [Index 2260h (SUB-Index
1)]“ eingestellt.

14

JOG(+)

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

15

FLGTH

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

Der Tippbetrieb startet, wenn FLGTH eingeschaltet ist und wenn das
JOG-Signal eingeschaltet ist. Der Handbetrieb startet, wenn FLGTH
ausgeschaltet ist.

Die Distanz des Tippbetriebs wird Uber die Betriebsparameter eingestellt
und die Geschwindigkeit des Tippbetriebs Uber die Einstellung
,Geschwindigkeit des Hand-/Tippbetriebs [Index 2260h (SUB-Index 1)]".
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eindex 7011h: Steuerung des Flags des Controllers/der numerischen Daten

Index | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
0 c (nicht verwendet) -
Ko T Die Geschwindigkeit wird fir alle Betriebsvorgange
1 5% Geschwindigkeits begrenzt. Der Wert fir die Geschwindigkeitsbegrenzung
= 5 begrenzung L .
95 variiert je nach Antriebsart.
2 | 2©|  (nichtverwendet) -
3 (nicht verwendet) -
4 o Bewegungsart
5 | § | Geschwindigkeit
6 < Position
01h iy 3 Beschleunigung
3 = Verzs
9 % Sel(’;%%i;l;?tg Wenn der Betrieb per Eingabe numerischer Daten
2 . . . -
10 3 Trigger LV b_efohlen wird, ko_n_nen (_:Ile Werte geandert werden, wenn
T g Schubgeschwindigkeit die Sollwerte aktiviert sind.
12 2 Stellkraft
13 = AREA 1
14 2 AREA 2
15 - In-Position
eindex 7012h: Start-Flag
Index | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
Datenubermittiungsflag bei Befehlseingang per Eingabe
0 Start-Fla numerischer Daten. Ausschalten wahrend des Wartens auf
7012 h 9 die Ubermittlung. Einschalten, wenn numerische Daten an
den Controller ibermittelt werden sollen. (¥1)
1-7 (nicht verwendet) -
eindex 7020h: Bewegungsart
Index | Bit Signalbezeichnung Bezeichnung
0-1 Bewegungsart 1: ABS (absolut) 2: INC (relativ) (*2)
7020 h -
2-7 (nicht verwendet) -
eindex 7021h: Geschwindigkeit
. . . Bezeichnung
Index | Bit Signalbezeichnung Eingabebereich kleinste Einheit
S 1 bis Grundparameter
7021 h| 0-15 Geschwindigkeit _max. Geschwindigkeit* (+3) 1 mm/s
elndex 7022h: Zielposition
. . . Bezeichnung
Index | Bit Signalbezeichnung Eingabebereich kleinste Einheit
; L Grundparameter
7022 h| 0-31 Zielposition 0,01
° epost HUb()" - Hub (+)" (:3) il

eindex 7023h: Beschleunigung

Bezeichnung

Index | Bit Signalbezeichnung Eingabebereich kleinste Einheit
: 1 ~ Grundparameter
7023 h | 0-1 Beschl 1 2
023 0-15 escnielniging ,max. Beschleunigung"“ (x1) (*2) mm/s

x1 Die Daten werden gesendet, wahrend das Start-Flag aktiviert wird. Bei einer Anderung der
numerischen Daten bei aktiviertem Start-Flag werden dementsprechend die gednderten Daten
gesendet, was einen unerwarteten Betrieb zur Folge haben kann.
Warten Sie nach einer Anderung der numerischen Befehlsdaten, bis die SPS die Bearbeitung
abgeschlossen hat und aktivieren Sie dann das Start-Flag.

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

*3 Siehe 20. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S.79) fir die Verarbeitung der Daten.
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eindex 7024h: Verzégerung
Bezeichnung
Ind Bit | Signalbezeich
naex ! 'gnaibezeichnting Eingabebereich kleinste Einheit
7024 h | 0-15 Verzégerung 1~ Grund?arameter 1 mm/s?
Lmax. Verzoégerung® (*1)
eindex 7025h: Schubkraft

Bezeichnung

Index | Bit Signalbezeichnung - - - - -
Eingabebereich kleinste Einheit

7025h | 0-15 Schubkraft *1 1%

eindex 7026h: Trigger LV

Index Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

7026 h | 0-15

Trigger LV

*1

1%

eindex 7027h:

Schubgeschwindigkeit

Bezeichnung

Index | Bit Signalbezeichnung

Eingabebereich kleinste Einheit
7027 h | 0-15 | Schubgeschwindigkeit *1 1 mm/s
eindex 7028h: Stellkraft

Bezeichnung

Index | Bit Signalbezeichnung

Eingabebereich kleinste Einheit
7028 h | 0-15 Stellkraft *1 1%
eindex 7029h: AREA 1

Bezeichnung

Index | Bit Signalbezeichnung - - - —
Eingabebereich kleinste Einheit
Grundparameter
7029 h | 0-31 AREA1 0,01
JHUb () - Hub (+)* (%1 (+2) mm
eindex 702Ah: AREA 2

Bezeichnung

Index | Bit Signalbezeichnung - - - —
Eingabebereich kleinste Einheit
Grundparameter
702Ah| 0-31 AREA2 0,01
JHUb () - Hub (+) (x1) (+2) mm
eindex 702Bh: In-Position

Index Bit

Signalbezeichnung

Bezeichnung

Eingabebereich

kleinste Einheit

702B h| 0-31

In-Position

(x1) (x2)

0,01 mm

*1 Je nach Antriebsmodell gelten unterschiedliche Begrenzungen fir die Eingabewerte. Siehe
Gebrauchsanweisung des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
*2 Siehe 21. Verarbeitung gesendeter/empfangener Daten (S. 79) fur die Verarbeitung der Daten.
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(5) Handlerspezifische Bereichszuordnung

elListe der handlerspezifischen Bereichszuordnung (Geschwindigkeit des Hand-/Tippbetriebs,
Schrittdaten)
Die Geschwindigkeit des Hand-/Tippbetriebs und die Schrittdaten werden eingestellit.
Siehe 10.1 Schrittdaten (S. 37) fiir Details zum Handbetrieb.
Siehe 9.1(4) Details des Ausgangsbereichs RxPDO (S. 28) fiir Details zu den einzelnen Positionen
in den Schrittdaten.

Index .. . .
(SUB) GrofRe Bezeichnung Bezeichnung
Die Geschwindigkeit [mm/s]
2960 h des Hand-/Tippbetriebs wird
(1) 2 Bytes | Geschwindigkeit des Hand-/Tippbetriebs hier eingestellt.
Handbetrieb: JOG(+/-)
Tippbetrieb: JOG(+/-) + FLGTH
308? h 2 Bytes Bewegungsart
30(%? h 1o Bytes Geschwindigkeit
30(%(; h 4 Bytes Zielposition
30(98 h 2 Bytes Beschleunigung
30(%? h 2 Bytes Verzogerung
3000h | 5 Bytes Schubkraft ,
(6) Schrittdaten-Nr. 0 Siehe
3000h |, ' , 10.1 Schrittdaten (S. 37)
7) Bytes Trigger LV
30(%()) h 2 Bytes Schubgeschwindigkeit
30(%()) h 12 Bytes Stellkraft
3000 h
(10) 4 Bytes Areal
3000 h
(1) 4 Bytes Area2
3000 h ”
(12) 4 Bytes In-Position
3001 h Schrittdaten-Nr. 1
303 Fh Schrittdaten-Nr. 63
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10. Einstellungen und Dateneingabe

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

Die Schrittdaten kdnnen im handlerspezifischen Bereich eingestellt werden.

Siehe 9.1 (5) Handlerspezifische Bereichszuordnung (S. 36) fiir Details.

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

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

+,Normal Mode*

Im ,Normal Mode* ist eine detailliertere Einstellung als im ,Easy Mode* mdglich (Bedingungen fiir
Antrieb und Controller usw.).

In diesem Modus kdnnen drei verschiedene Einstelldaten geandert werden: ,Schrittdaten®,
,Grundparameter” und ,Parameter fir die Riickkehr zur Referenzposition®.

10.1 Schrittdaten

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

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

Gesch-
Schubgesch-| Stell- In
Bewegungs- (windig-| Position |Beschleunigung| Verzégerung |Schubkraft| Trigger LV . g . Area 1| Area 2
Pos. . 2 mm/s? 9 o windigkeit | kraft pos
art keit (mm) mm/s % % (mm) | (mm)
[mmi/s] % (mm)
mm/s
0 Absolut 100 20.00 1000 1000 0 0 0 100 |18,00| 22,50 | 0,5
1 Absolut 50 10,00 1000 1000 70 60 5 100 6,0 12,0 | 1,5
63 | Absout | 20 | 500 [ 500 s0 | o | o o | 100 | 30] 80|12
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Details der Schrittdaten

Bezeichnung

Controller- Teaching Bereich Beschreibung
Software Box
(TB)
Pos. Schritt-Nr. 0 bis 63 Zahl der Schrittdaten.
Spezifiziert das Koordinatensystem fiir die Zielposition.
Software B SPS Details
3 verschiedene — - - -
Bewegungs- | Bewegungs- , leer deaktivieren| 0 | Schrittdaten nicht wirksam.
it it (Siehe Tabelle — — — e
a a bsolut bsolut 1 Die Zielposition wird im Verhaltnis zur
rechts.) absolut | absolu absoluten Referenzposition definiert.
lati lati 2 Die Zielposition wird relativ zur
relatv. | relativ aktuellen Position definiert.
Geschwindig- | Geschwindig- Die Geschwindigkeit fir die Bewegung zur Zielposition. (Einheit:
ket keit “1 mm/s)
Grundparameter
Position Position »Hub (-)* - Die Zielposition (Einheit: mm)
,Hub (+)*
1 ~
Besch- Besch- Grundparameter Dient dem Einstellen der Beschleunigung zum Erreichen der
leunigung leunigung smax. Verfahrgeschwindigkeit. (Einheit: mm/s?)
Beschleunigung / ’ ’
Verzbégerung
1 ~
. i Grundparameter Dient dem Einstellen der Verzdgerung der Verfahrgeschwindigkeit bis
Verzdgerung | Verzogerung | ,max. L 2
. zum Anhalten. (Einheit: mm/s?)
Beschleunigung /
Verzbgerung
Einstellung zur Definition des Schubbetriebs oder des Positionierbetriebs.
Fir den Schubbetrieb spezifiziert der Wert die Kraft als Prozentsatz
der max. Kraft (Einheit:  %).
* Die max. Kraft ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe
Gebrauchsanweisung und Nennkraft des Antriebs.
Wert Bewegungsart Details
Schubkraft Schubkraft #1 Der Antrieb bewegt sich auf die
0 Positionierbetrieb Position, die unter ,Position“
spezifiziert wurde.
Der Antrieb bewegt sich auf die
Position, die unter ,Position“
1 bis . spezifiziert wurde, und fihrt dann
100 Schubbetrieb einen Schubvorgang mit einer
Kraft aus, die die eingestellte
Kraft nicht Gbersteigt.
mNur im Schubbetrieb wirksam
(bei einem Wert der ,Schubkraft® zwischen 1 und 100).
Mit dieser Einstellung werden die Bedingungen definiert, bei der der
Trigger LV | Trigger LV | «1 INP-Ausgang eingeschaltet wird. Wenn der Antrieb eine Kraft tber

diesem Wert erzeugt, schaltet sich INP ein.

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

Fir den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht berticksichtigt.
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Schubgesch-
windigkeit

Schubgesch-
windigkeit

*1

mNur im Schubbetrieb wirksam
(bei einem Wert der ,Schubkraft® zwischen 1 und 100).
Definiert die Geschwindigkeit der Bewegung im Schubbetrieb. Bei
zu hoher Geschwindigkeit kann der Antrieb oder das Werkstlick
aufgrund einwirkender StoRkrafte beschadigt werden. Daher muss
ein Wert eingegeben werden, der innerhalb des flr den Antrieb
zulassigen Bereichs liegt. (Einheit: mm/s)
Siehe Gebrauchsanweisung des Antriebs fiir den geeigneten
Geschwindigkeitsbereich.
Fir den Positionierbetrieb wird dieser Wert nicht berlicksichtigt.

Stellkraft

Stellkraft

#1

Einstellung zur Definition des max. Drehmoments wahrend des
Positionierbetriebs.

Einen Wert eingeben, der innerhalb des fiir den Antrieb zuladssigen
Bereichs liegt.

(Einheit: %)

Siehe Gebrauchsanweisung des Antriebs fir den geeigneten Wert.

Area 1

AREA 1

Grundparameter
,2Hub (-) -
»HUb (+)"

Area 2

AREA 2

Grundparameter
,2Hub (-) -
»2HuUb (+)"

Einstellung zur Definition der Bedingungen, bei denen das

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

Wenn die aktuelle Position innerhalb des Bereichs zwischen Area1

und AreaZ2 liegt, wird der AREA-Ausgang eingeschaltet.

* Wenn Area1 > Area2, dann wird der Alarm ,Step Data ALM1“ aktiviert.
(Wenn ,Areat1” = ,Area2“ = 0, wird kein Alarm erzeugt, sondern der
AREA-Ausgang wird ausgeschaltet.)

In Position

In Position

*1

Die Funktionen sind im Schubbetrieb und im Positionierbetrieb
unterschiedlich.

* Positionierbetrieb: Positionierbereich (Einheit: mm)

* Schubbetrieb: Schubdistanz (Einheit: mm)

Bewegungsart Details

Mit dieser Einstellung werden die Bedingungen

definiert, bei der der INP-Ausgang

eingeschaltet wird.

Wenn der Antrieb in den Bereich der

Zielposition kommt, wird INP eingeschaltet.

(Keine Anderung der werkseitigen Einstellung

erforderlich.)

Wenn ein Signal vor Abschluss des Positionier-

betriebs erforderlich ist, muss dieser Wert grofier

sein.

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

Positionierbetrieb

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

Schubbetrieb

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

»Grundparameter” sind die Daten, mit denen die Betriebsbedingungen des Controllers, des Antriebs

usw. definiert werden.

Details der Grundparameter

Aktivierung: ,m“ = wirksam, sobald sie im Controller gespeichert sind.
,0“ = wird nach Controller-Neustart wirksam.
. = Parameter kann nicht geandert werden (fester Wert).
Bezeichnung
Controller- | Teaching Bereich Beschreibung Schreiben|
Software Box
Controller Controller ID | 1 bis 32 Elnstell'ung der Param'ete.r der Identifikationsnummer (Achse)
ID der seriellen Kommunikation.
Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
10 pattern 10 pattern fester Wert (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)
Der Wert sollte 64 sein (Standard).
. . Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
Acceleration| Acceleration/d - . R
. ) (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)
/deceleration| eceleration fester Wert . A . .
Definiert den Parameter fir die trapezoide Beschleunigung/
pattern pattern .
Verzégerung.
S-motion S-motion Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
fester Wert - . R
rate rate (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)
Definiert die Grenze auf der positiven (+) Seite der Position.
(Einheit: mm)
+ +
Stroke (+) Stroke (+) ol Kein groRerer Wert als [Hub(+)] kann in das Feld ,Position“ bei
der Einstellung der Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.
Definiert die Grenze auf der negativen (-) Seite der Position.
(Einheit: mm)
Stroke (-) Stroke (-) ol Kein kleinerer Wert als [Hub(-)] kann in das Feld ,Position“ bei
der Einstellung der Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.
Definiert die max. Grenze der Geschwindigkeit. (Einheit: mm/s)
Maximum Maximum 1 Kein gréfRerer Wert als [Max speed] kann in das Feld ,Speed*
speed speed bei der Einstellung der Schrittdaten- Parameter eingegeben
werden.
Definiert die max. Grenze der Beschleunigung/Verzégerung
Maximum Maximum (ACC/DEC). (Einheit: mm/s?)
Acceleration/ | Acceleration/ | *1 Kein gréfRerer Wert als [Max ACC/DEC] kann in das Feld
Deceleration | Deceleration »<Accel“ (Beschleunigung) bei der Einstellung der
Schrittdaten-Parameter eingegeben werden.
Definiert den Bereich zur Aktivierung des INP-Ausgangs,
Def?.ult In Def?.ult In *1 wenn sich der Antrieb nach der Riickkehr zur Referenz-
position position

position innerhalb dieses Bereichs befindet. (Einheit: mm)
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Definiert die Antriebsposition nach der Ruckkehr zur

Referenzposition (Einheit: mm).

mDas ORIG-Offset ist 0 (mm).
—

In den Beispielen links sind

1
T - die Antriebspositionen
| M | ' Antrieb |

nicht unterschiedlich, der

1
Die Position, die der Controller nach der
Ruckkehr zur Ausgangsposition identifiziert

mDas ORIG-Offset ist 100 (mm).
—

Referenzpunkt, den der
Controller erkennt, ist
jedoch nach der Riickkehr

ORIG- ORIG- *1 y | zur Referenzposition n
Offset Offset T
M ! Antrieb | unterschiedlich.
Die Positilon, die der Controller nach der Rickkehr
zur Ausgangsposition identifiziert (100 mm).
AAchtung
Bei Anderung des Werts fiir ,ORIG-Offset* missen ,Hub
(+)“ und ,Hub (-)* im Grundparameter gepriift werden.
Maximum Maximum
pushing pushing 1 Max. Kraft fir den Schubbetrieb. (Einheit %) ]
force force
Zum Einstellen des Bereichs, innerhalb dessen die Parameter
und Schrittdaten geandert werden kénnen.
. 1. Grundparameter + Schrittdaten (Grundparameter +
Para protect | Para protect | 1 bis 2 Parameter Ruckkehr zur Referenzposition + Schrittdaten) "
2. Grundparameter (Grundparameter + Parameter Ruckkehr
zur Referenzposition)
Definiert den Status der Freigabetaste der Teaching Box.
Enable SW | Enable SW | 1 bis 2 1. aktiviert [
2. deaktiviert
. . Zeigt an, ob die Antriebsart mit dem Controller kompatibel ist.
Unit name Unit name fester Wert (Die Einstellung darf nicht geandert werden.) i
Einstellung zur Definition der Bedingungen, bei denen das
Grundp?rameter WAREA-Ausgangssignal eingeschaltet wird [Einheit: mm].
W-AREA1 W-AREA1 »Hub ()" - . | Wenn die aktuelle Position innerhalb des Bereichs zwischen .
AHUb ()" | 4om W-AREA1-Ende und W-AREA2-Ende liegt, wird der
WAREA-Ausgang eingeschaltet.
Grundparameter * Wenn W-AREA1-Ende >W-AREA2-Ende, wird der Alarm
W-AREA2 W-AREA2 Hub (-)* - ,Parameter ALM® aktiviert. Es wird jedoch kein Alarm .
’ Hub (+)* | €rzeugt wenn W-AREA1-Ende = W-AREA2-Ende = 0 und
" der WAREA-Ausgang wird ausgeschaltet.
ORG . Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
Correct Link Offset | fester Wert (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.) i
Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
Sensor type | Sensor type | fester Wert (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.) i
. . Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
Option 1 Option 1 fester Wert (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.) °
Undefine Undefine fester Wert Dies ist der feste Wert flir diesen Controller. o
No. 11 No. 11 (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)
Undefine Undefine fester Wert Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller. i
No. 12 No. 12 (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)

*1 Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Gebrauchsanweisung des jeweiligen Antriebs
fur weitere Informationen.
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10.3 Parameter Riickkehr zur Referenzposition

Der ,Parameter Rickkehr zur Referenzposition” bestimmt die Einstelldaten fir die Riickkehr zur

Referenzposition.

Details Parameter Riickkehr zur Referenzposition

Aktivierung:
,O" = wird nach Controller-Neustart wirksam.

.8 = wirksam, sobald sie im Controller gespeichert sind.

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

Bezeichnung

. . Schrei-
Contro"er- Teaching Berelch Beschrelbung ben
Software Box
Zum Einstellen der Richtung der Rickkehr zur
ORIG ORIG . Referenzposition.
L L 1 bis 2 o
direction direction 1.CW
2. CCW
Return to Einstellung der Riickkehr zur Referenzposition.
ORIG mode origin mode 1 bis 2 1. Schubbetrieb Referenzposition [Stopp] n
9 2. Endlagenschalter Referenzposition [Sensor]
ORIG limit ORIG limit 1 Sf:hubkraft-Stufe, auf der die Referenzposition eingestellt .
wird.
. . Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.

ORIG time ORIG time fester Wert (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.) i
ORIG speed | ORIG speed | +1 Die zuIaSS|gPT QeschW|nd|gke|t fiir die Bewegung zur .
Referenzposition.

ORIG Die Beschleunigung und Verzégerung wahrend des
ACC/DEC ORIGACC | »1 Verfahrens zur Referenzposition. "
Creep Creep Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.
fester Wert - . R -
speed speed (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)
Einstellung des ORIG-Sensors.
ORIG ORIG 0 bis 2 0. Der Referenzposition-Sensor ist nicht wirksam [deaktiviert]. .
sensor sensor 1. Der Referenzposition-Sensor ist N.O. Ausfiihrung. [N.O.]
2. Der Referenzposition-Sensor ist N.C. Ausfihrung [N.C.]

Did not
detect i

Origin o N
sensor ) Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller.

switch fester Wert - . R -
when N (* Die Einstellung darf nicht gedndert werden.)

. direction

returning to
ORIG.
Undefine Undefine fester Wert Dies ist der feste Wert fiir diesen Controller. i
No. 21 No. 21 (* Die Einstellung darf nicht geandert werden.)

*1 Der Bereich ist je nach Antrieb unterschiedlich. Siehe Gebrauchsanweisung des jeweiligen Antriebs
fur weitere Informationen.
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11. Vorgange

11.1 Riickkehr zur Referenzposition

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

mRUckkehr zur Referenzposition

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

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

Die Position nach der Verfahrbewegung ist die Referenzposition.

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

| eingestellten Referenzposition | — | Verfahrbewegung stoppt | — | Riickwértsbewegung |-

| Einstellung der Referenzposition |

Beispiel: Beispiel fiir die Riickkehr zur Referenzposition

Grundparameter

Last ,Def In Position*

> ——
|\. | ' . | | | Antrieb
Motor —|0M | E E | @]

Antriebsende

Referenzposition | urspriingliche Position

AAchtung

Diese Richtung ist je nach Antrieb unterschiedlich.

11.2 Positionierbetrieb
Der Schrittdaten-Wert fir die ,Schubkraft ist auf 0 eingestellit.
Der Antrieb bewegt sich auf die Zielposition, die unter dem Schrittdaten-Wert ,Position” spezifiziert wurde.

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

1
1
. (Beispiel)
1
1
Schrittdaten '
.In Position* |
Antrieb Last i i LPositionierbereich”
e Schrittdaten | i ! Geschwindigkeit R
,Gesch- o : >
_v_v1r_1<_j_|g[<_e_|§____f» ! :
T H 1 1
M i ' '
1 1
i >
| I v | Position
1
“““““““““““ f ]
Ziel t
Motor Referenzposition Zielposition ' I€lpostion
1

— Schrittdaten ,Position*
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11.3 Schubbetrieb

Der Schubbetrieb ist aktiviert, wenn der Wert ,,Schubkraft® in den Schrittdaten auf ,,1 “ oder héher eingestellt ist.
Wie auch im Positionierbetrieb bewegt sich der Antrieb entsprechend den Schrittdaten-Einstellungen fr
»Position“ und ,Geschwindigkeit* und startet bei Erreichen der Zielposition den Schubvorgang.

Der Antrieb schiebt die Last mit einer Kraft, die den als max. ,Schubkraft® in den Schrittdaten

eingestellten Wert nicht tGberschreitet.
(1) Schubbetrieb erfolgreich durchgefiihrt.

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

Schrittdaten eingestellte Kraft.
*Beispiel fir den Schubbetrieb

*Schubbetrieb (Geschwindigkeit/Position)

Schrittdaten
,In Position*
_ : : Schubvorgang
Last Schrittdaten . 1 Geschwindigkeit
,Schubgeschivindigkeit I:>Schubkraft
> A

M>.|

Position des

PosTtion

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

Referenzposition

Motor Schubstarts

In Position

Antrieb SGchrittrc]iateQ ‘---- : i
,Geschwindig- ; 7 I
keit* i [

\ 3 SN 77/

Position des Schubstarts i

— Schrittdaten ,Position* !

(2) Schubbetrieb nicht erfolgreich (Leerschub).
Wenn der Schubvorgang nicht abgeschlossen ist, nachdem der Antrieb den in den Schrittdaten
als Zielposition (Startpunkt des Schubvorgangs) definierten Bereich Gberfahrt, wird der Vorgang

abgeschlossen. In diesem Fall schaltet sich das INP-Ausgangssignal aus.

| Schubvorgang |
Geschwindigkeit
: 7
1
ak é R
| ' Position
1
| Position des Schubstarts | ' I
In Position

(3) Bewegung des Werkstiicks nach Abschluss des Schubvorgangs
[1] Das Werkstiick wird in Schubrichtung bewegt.

Nach Abschluss des Schubbetriebs und bei kleiner werdender Reaktionskraft des Werkstlicks
bewegt der Antrieb sich méglicherweise mit einer geringeren Kraft, als der fiir , Trigger LV* in
den Schrittdaten eingestellten.
In diesem Fall schaltet sich das INP-Ausgangssignal aus und der Antrieb bewegt sich entsprechend
des Kraftegleichgewichts innerhalb des Positionierbereichs.
Wenn die Schubkraft tiber einen bestimmten Zeitraum wieder héher ist, als der fir ,Trigger LV*
in den Schrittdaten spezifizierte Wert, wird der INP-Ausgang wieder aktiviert.

Schubvorgang

Yy
: //
Position des Schubstarts | / i
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[2] Bewegung des Werkstlicks in die entgegengesetzte Richtung zur Schubrichtung (Der Antrieb
wird zurlickgeschoben, da die Reaktionskraft des Werkstlicks zu grof ist.)
Nach Abschluss des Schubvorgangs kann bei gesteigerter Reaktionskraft des Werkstiicks der
Antrieb zurlickgeschoben werden. In diesem Fall bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet
und der Antrieb wird wieder auf die Position zuriickgeschoben, an der die Reaktionskraft und die
Antriebs-Schubkraft ausgeglichen sind (wird zurlick in Richtung der Zielposition geschoben).
Wenn der Antrieb Uber die Zielposition hinaus zuriickgeschoben wird, wird der Alarm (ORIG
ALM) aktiviert.

Geschwindigkeit /— Reaktionskraft

J

1
//4\/\/\
1
Ll »
! Position
Position des Schubstarts | ! —>
In Position

11.4 Controller-Signal-Ansprechzeit

Folgende Faktoren fiihren zu einer verzégerten Ansprechzeit der Controller-Signale:
(1) Verzogerte Erfassung des Controller-Signals
(2) Verzogerung aufgrund einer Signal-Analyse

(3) Verzogerte Befehlsanalyse
Stellen Sie bei einer kontinuierlichen Signaleingabe das Zeitintervall zwischen den Signalen auf einen Wert ein,
der dem doppelten der Zeit des Kommunikationszyklus entspricht, da es ansonsten zu einer verzdgerten
Signalverarbeitung durch die SPS und einer verzégerten Signalerfassung durch den Controller kommen kann.

11.5 Methoden fiir eine Unterbrechung des Betriebs

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

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

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

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

AAchtung

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

12.1 Positionierbetrieb

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

bewegt wird. (Schritt-Nr. 2)

m[Normal Mode] Schrittdaten (Beispiel)

Gesch- Besch nKraft- s;:l::? e:;'t‘ Stell
Bewegungs-|windig-| Position i Verzogerung |Schubkraft|Grenzwert* : Area 1|Area 2|In pos
Pos. . leunigung Gesch- | kraft
art keit (mm) mm/s? % Wert o (mm) | (mm) | (mm)
mm/s? windigkeit | 9%
mm/s %
mm/s
0 - - - - - - - - - - -
1 Absolut 100 50,00 1 000 1 000 0 0 0 100 0 0 0,1
2 Relativ 50 10,00 1 000 1000 0 100 0,1
[ 3 . .
| i 4| Flussdiagramm (Beispiel) Ii
: Controller ' | |
| : [(1) Wahl von Schritt-Nr. 1. (,INO“ schaltet sich ein)|
E Signal- Kategorie i L .
(2), (5), (10), (13) 1| ezeichnung : [2) .DRIVE lSlgnaI einschalten)
—_— |
O ! | [Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1
EE— INO Steuer- ! l
n (9) ! signale |1 [(3) ,INP“-Signal schaltet sich aus]
a |————* ! I
0 (6) il [4) ,BUSY"-Signal schaltet sich ein|
—
| outo ! I
(14) I ! [(5) ,DRIVE*“-Signal ausschalten
<—l
1 ouT1 Status- |1 |
15), (11), (7), (3), signale | [(6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein (,OUT0*-Ausgang schaltet sich ein)|
< — |
i INP i !
(16), (12), (8), (4), : [(7)INP*-Signal schaltet sich ein]
«—
i BUSY ' !
— I [(8) ,BUSY*“-Signal schaltet sich aus.
Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 1 eingestellten
Position ist abgeschlossen.
, — 1
.-----" Betrieb (Beispiel) ||-----: (9) Wahl von Schritt-Nr. 2. ,IN0“-Signal ausschalten
i : und ,IN1“-Signal einschalten.
1
1 1 l
i Last Antrieb 1| —»{(10) ,DRIVE"-Signal einschalten)
1 1
1
1 Motor ! [Start der Bewegung auf eine Position auf 10 mm Entfernung von der aktuellen Position]
] | =
1 - ! 1
1 1
1 ! 11) ,INP“-Signal schaltet sich aus.
Pm] I I s '
| ! [(12) ,BUSY*“-Signal schaltet sich ein|
i ' |5-Mal 11
N I S S ! [(13) ,DRIVE*“-Signal ausschalten]
1
1 ! l
' 0 mm 50 60 100 mm ‘ [(14) Ausgang Schritt-Nr. 2 schaltet sich ein. (,OUT1" schaltet sich ein)|
i Referenzposition Endposition : |
ey [(15) ,INP“-Signal schaltet sich ein|]
!
[(16) ,BUSY*“-Signal schaltet sich aus|
|
[Abschluss der Bewegung auf 10 mm Entfernung,

*1 ,SVRE", ,SETON* sind immer eingeschaltet.



12.2 Schubbetrieb

Beispiel: Bewegung des Antriebs von der Referenzposition auf die Position 100 mm mit 100 mm/s. (Fur
diesen Vorgang wird die Schrittdaten-Nr. 1 verwendet.)
Ab der Position 100 mm startet der Antrieb den Schubbetrieb mit einer Geschwindigkeit von
10 mm/s und einer Kraft von max. 50 %.
(Die Schubdistanz betragt max. 5 mm.)
Der Antrieb bewegt sich dann von der Position aus, an der der Schubvorgang abgeschlossen wurde
(an der INP eingeschaltet wurde) mit 50 mm/s auf die Position 50 mm.
(Fir diesen Vorgang wird die Schrittdaten-Nr. 2 verwendet.)

m[Normal Mode] Schrittdaten-Beispiel

" Schritt-Nr. 1 Schubbetrieb (Beispiel) |}

h

1

1

| Last Antrieb
:Motor

i L J

1

! | |||:>|

: Schubbetrieb mit
1

T » | Schubkraft

! 0mm 100 mm

1 Referenzposition

1

Gesch- Besch nKraft- Schubgesch-| Stell
Bewegungs-|windig-| Position i Verzogerung (Schubkraft|Grenzwert”| =~ = Area 1|Area 2|In pos
Pos. . leunigung windigkeit | kraft
art keit (mm) 2 mm/s? % Wert (mm) | (mm) | (mm)
mm/s’ mm/s %
mm/s %
0 - - - - - - - - - - - -
1 absolut 100 | 100,00 1000 1000 50 40 10 100 0 0 5
2 absolut 50 50,00 1000 1 000 0 0 0 100 0 0 0,1
:—"““""“"""ﬂ: 4" Flussdiagramm (Beispiel) "7
1
! Controller : . —
1 | [(1) Wahl von Schritt-Nr. 1. (,INO* schaltet sich ein)
i _Signal- Kategorie |! !
(2), (5), (10), (13} 2ezeichnung | Kate9one,: | (5 BRIVE™-Signal einschalten
— | DRIVE i !
(1) ! i [Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 1]
—_— INO Steuerung |, 1
. 1
” (9) ! signale |: | [3) ,INP*-Signal schaltet sich aus]
a |/ _—> IN1 ! I
%) (6) E i [(4) ,BUSY*“-Signal schaltet sich ein|
————|  outo - L
(14) i i | [(5) ,DRIVE*-Signal ausschalten]
| outt status | I
(15), (11), (7), (3} - , (6) Ausgang Schritt-Nr. 1 schaltet sich ein. (,0UT0"-Ausgang schaltet sich ein)
4—: INP signale !
(16), (12), (8), (4) ! Bewegung mit niedriger Geschwindigkeit nach Passieren
D E— BUSY 1| der ,Position” in Schritt-Nr. 1.
1 1

Werkstiick mit der spezifizierten Schubkraft schieben|]

!
[(7) INP*-Ausgang schaltet sich ein|

!
[(8) ,BUSY-Ausgang schaltet sich aus]

!
Die Bewegung auf die in der Schrittdaten-Nr. 1 eingestellten Position ist abgeschlossen

!
(9) Wahl von Schritt-Nr. 2. (,INO“-Signal ausschalten
und ,IN1“-Signal einschalten.)

!
[(10) ,DRIVE*“-Signal einschalten

!
[Start Bewegung auf Position von Schritt-Nr. 2]

—" Schritt-Nr. 2 Positionierbetrieb (Beispiel) ||

!
[(11) LINP*-Signal schaltet sich aus|

Motor

Last

¥a

Antrieb

!

[(12) ,BUSY*“-Signal schaltet sich ein|
L#1

[(13) ,DRIVE“-Signal ausschalten,

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

= |
o

i
I

Endposition

Schub-Abschluss-
position

!
[(15) ,INP“-Signal schaltet sich ein)

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

Die Bewegung auf die in der Schritidaten-Nr. 2 eingestellten Position ist abgeschlossen]

%1 ,SVRE", ,SETON* sind immer eingeschaltet.



13. Hinweise zur Bedienung

13.1 Uberblick iiber den Betrieb

Beschreibt den Betrieb der einzelnen Funktionen aus Abschnitt 8. Betriebsarten (S. 27).

13.2 Vorgehensweise beim Betrieb per Schrittdaten-Eingabe

Siehe nachfolgende Angaben zum ,Prozess” und zum ,Ablaufdiagramm® fiir Details zur Riickkehr zur

Referenzposition, den Betriebsarten und dem Signal-Timing. Siehe 9.1 Speicherzuordnung (S. 28) fir
die Speicherzuordnung der Signale.

[1] Spannungsversorgung ON und Riickkehr zur Referenzposition
- Vorgehensweise - - Ablaufdiagramm -
(1) Schalten Sie die Spannungsversorgung ein.

(2) ,SVON" einschalten. Ablaufdiagramm/Rickkehr zur Referenzposition
(3) ,,SVRE“ schaltet sich ein. Spannungs_ 24V
« Die Zeit bis zum Einschalten versorgung  __| ov
des [SVRE]-Ausgangs ist je ON
nach Antrieb und Steuer- | SVON | OFF
Anwendungsbereich signale
unterschiedlich. SETUP | | .
* Der Antrieb mit Motorbremse S
ist entriegelt. i ON
BUSY 1.‘ I .‘I_ OFF
(4) ,SETUP* einschalten.
Status- SVRE I ‘ i
(5) ,BUSY* schaltet sich ein. signale ‘
(Antrieb startet den Betrieb.) SETON [ "
Nach dem Einschalten von ,BUSY* [\
wird ,SETUP“ ausgeschaltet. INP ' [
(6) ,SETON* und ,INP* schalten sich ein. .
Die Riickkehr zur S iegelt
Referenzposition ist Motorbremse |
abgeschlossen, wenn sich ,INP* LA wirr:i \
einschaltet. i | gehaten
Geschwindigkeit i II_L 0 mm/s

N

1

zuriick zur Referenzposition |
1

i Das INP-Signal ist eingeschaltet, wenn die :
i aktuelle Position innerhalb des Bereichs ,in |
i position” der Schrittdaten liegt. Ansonsten ist |
E das Signal ausgeschaltet.

-48 -



[2] Positionierbetrieb

- Vorgehensweise - - Ablaufdiagramm -
(1) Die Schrittdaten-Nr. eingeben.
(INO bisINS)
iSchritdaten-Nr. eingeben. 3 {” Schritidaten-Nr. Tesen.
(2) ,DRIVE* einschalten. _‘" LB —

( Keines der ausgegeben OUT- ) ' 24V
und INP-Signale wird Spannungsversorgungs, ; Y
berticksichtigt.) . W—I ON

Spezifizierte Schrittdaten-Nr. INO bis 2 = = ¥ OFF

scannen (von ,INO“ bis ,,IN5%). 1 -

SVON i
(3) ,BUSY* schaltet sich ein. Steuer- mehr s das Doppelte derk 1= === == - - 1 -
(Die Positionierbewegung startet.) signale Kommunikationszykluszeit '§ 1 Ausgabe der 1
* Nach Einschalten von ,BUSY* DRIVE  je~~—~~ > § 1Schrittdaten-Nr.ff
wird die Schrittdaten-Nr. ' }..,

ausgegeben, wenn ,DRIVE" OUTO bis 5 : | ON
ausgeschaltet wird (von den I_S ________ L:;:‘_‘l‘ T OFF

Ausgangen OUTO bis OUT5). SYEni_cEt berlicksichtigen } P i

(4) Wenn ,INP“ eingeschaltet wird A i
und ,BUSY* sich ausschaltet, ist Status-| SVRE "e‘ .
der Positionierbetrieb signale i -
abgeschlossen. SETON H -

i -
N 2 7.1 -
- n
=il entriegelt
Motorbremse g 10|
1 WII’d
/| gehalten
 / Il ||
Geschwindigkeit
J Positionierbetrieb 1 0 mm/s
1
! 1
! 1
/ :
|r _W_en_n ;c;w Eie_a;tu_eII; ;o;ition innerhalb Ee; T
I Bereichs ,in position” befindet, ist das INP-Signal :
I eingeschaltet. Ansonsten ist das Signal .
: ausgeschaltet. .
-49 -
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[3] Schubbetrieb

- Vorgehensweise - - Ablaufdiagramm -

(1) Die Schrittdaten-Nr. eingeben.

I Schrittdaten-Nr. H
| eingeben. !

l lesen.

(INO bis IN5)

Spannungsversorgung * : zgvv
(2) ,DRIVE* einschalten. =
(,INP* schaltet sich aus.) INO bis LW-I oN
—Schrittdaten-Nr. scannen i 4 )
(von INO bis IN5). Steuer- TR
signale | SVON b i
(3) ,BUSY" schaltet sich ein, wenn DRIVE __I<===> | e — ]
der Schubvorgang startet. T -: 2
* Nach I§in_scha_lten von oUTO bis 52 _~ 7‘ N, 4 8§F
,BUSY“wirddie (| _________ =g R
Schrittdaten-Nr. ausgegeben, BUSY: nicht berilcksichtigen -
wenn ,DRIVE" ausgeschaltet 3 i
wird (von den Ausgangen Status- SVRE T .
OUTO bis OUT5). signale ‘*.‘ -
(4) Wenn ,INP* eingeschaltet wird SETON %"-. -
und ,BUSY* sich ausschaltet, 277 }
ist der Schubvorgang INP A |
abgeschlossen. S=+—1— entriegelt
(Der Antrieb erzeugt eine Kraft, |Motorbremse 0 i
die gréRer ist, als der in den ! |gehalten
Schrittdaten fur , TriggerLV* :
eingestellte Wert.) !
Geschwindigkeit =10 mm/s
)
! |
n’ !
)

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

eingeschaltet) ,HOLD" einschalten.

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

(3) ,HOLD* ausschalten.

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

- Ablaufdiagramm -

................

_____

tDas INP-Signal schaltet sich ein, wenn :
'd|e Schubkraft den , Trigger LV*“-Wert in 1

| den Schrittdaten Uberschreitet.

Steuer- ON

Shoue HOLD _I_L on

Status- - A ON

. V. 3

signal BUSY giﬁﬁﬁg ‘\ AI_. OFF
% Startpunkt g
i i
) i :

Geschwindigkeit < > 0 mm/s
HOLD wahrend des Betriebs
-50 -



[5] Zuriicksetzen (Reset)

-Vorgehensweise- [Zuriicksetzen des Verfahrvorgangs] - Ablaufdiagramm - Zuriicksetz

en

(1) Wahrend des Betriebs (,BUSY* Stouer-
ist eingeschaltet), ,RESET" einschalten. | signal

‘ ON
RESET I OFF

(2) Der Antrieb stoppt nachdem der
BUSY-Ausgang und "OUTOQ" bis S_tatuls-
"OUT5" ausgeschaltet sind. signaie

OUTO bis 5 3

ON

INP i

OFF

I ' ON
BUSY P OFF

ON
OFF

(3) Die Antriebsbewegung wird bis zum
A Verzbgerung
Stopp verzogert (geregelt). Geschwindigket / Startponkt N\ 0 mims

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

-Vorgehensweise- [Zuriicksetzen des Alarms]
(1) Alarm wird erzeugt

-Ablaufdiagramm- Zuriicksetzen des Alarms

 ALARM-Ausgang schaltet sich ein. )
Die Alarmgruppe wird an OUTO bis | | signal

OUT3 ausgegeben.
Der Alarmcode wird ausgegeben. Status-
Fur die Prifung und Details des Speichers | | signale
siehe 9. Speicherabbildung (S. 28)

15.1 Alarmgruppensignale (S. 58)
\15.3 Alarme und GegenmafRnahmen (8. 59)}

(2) ,RESET" einschalten

(3) ,ALARM® schaltet sich aus,
OUTO bis OUT3 schalten sich
aus. (Der Alarm ist deaktiviert.)

[6] Stopp

- Vorgehensweise -

(1) Wahrend des Betriebs (,BUSY* ist eingeschaltet),
-LEMG" ausschalten. (Stopp-Befehl)

(2) ,ESTOP* schaltet sich ein.
(3) ,BUSY* schaltet sich aus. (Antrieb stoppt.)
~SVRE" schaltet sich aus.
* Der Antrieb mit Motorbremse ist verriegelt.
(4) ,EMG" einschalten (Befehl zur Stopp-Entriegelung).
(5) ,ESTOP* schaltet sich aus.

~SVRE" schaltet sich ein.
* Der Antrieb mit Motorbremse ist entriegelt.

RESET | OFF
TV
OUTO bis 3 ON
is /‘! OFF
————————— ON
ALARM IAIarm wird erzeugt! OFF
- Ablaufdiagramm -
24V
Spannungsversorgung oV
ON
EMG |_ OFF
Steuer- A ON
signal SVON ‘i\*-.‘ OFF
BN
BUSY RN ON
3 4 a2 v OFF
i d H !‘. L Y ]
!li fF 4 Tt -
H U Al -
£ 7 '.-' Y
Status- SETON iﬁ : ; ’i 1 -
signale iy if : -
9 INP if -
ALARM -
ESTOP Y -
'Y & .
e v\ Y entriegelt
Zustand der Motorbremse 3 i \ wird
— H < L gehalten
VEIZBgeningt M i on o skl Pomon
‘enn sich di u iti H
Startpunkt ﬁ : innerhalb des Bereichs ,In Position* 1
Lo . ! befindet, ist das INP-Signal H
Geschwindigkeit ieingeschaltet. 1
0 mm/s
Not-Aus wahrend des Betriebs

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

- Vorgehensweise -

eBetrieb Schrittdaten-Nr. 1

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

(2) ,DRIVE* einschalten.
— Empfang der Schrittdaten-
Nr. 1 (aus Eingang INO bis IN5).

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

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

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

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

eBetrieb Schrittdaten-Nr. 2

Ablaufdiagramm

Referenzposition: 50 mm

Betrieb der Schrittdaten-Nr.1: Position:

Betrieb Schrittdaten-Nr. 2:  Position:

200 mm AREAT1 bis AREA 2:

100 mm AREA 1 bis AREA 2:

| INO bis 5

~ 1 >~~~ 1
Steuer- ™ ™ Mehr als das Doppelte derj L3
signale f’ ‘x‘ Kommunikatimszykluizeig 1]
DRIVE et [} R |
ouTo Al 1 b
ouT V= N =
Enicht berﬂcksichtiger}'é\ \” -
Busy iIT_CTEITIET il e
S 4 Ioerischigens
9 [Ny e— H b i
' 3 ia ¥ Ts
AREA H : ™ i
— ; 1 4 AU I
)y ) i i A H
{0 / : S it
Geschwindigkeit ! [ A 9_ 0 mm/s
? 50 mm 150 mm 200 pfm § 100 mm

1 Bereichs liegt, ist das INP-Signal eingeschaltet. '
: Ansonsten ist das Signal ausgeschaltet. !

Betrieb der ," i
Schrittdaten-Nr. 1 ¢

{ 170mm 130'mm

Betrieb der
Schrittdaten-Nr. 2

(
1Wenn sich die aktuelle Position innerhalb von Areat und H
¢Area2 in den Schritidaten befindet, ist das AREA- Signal §

:eing&wﬁanet Ansonsten ist das Signal ausgeschaitet. :

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

(7) ,DRIVE* einschalten.

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

(8) ,AREA* schaltet sich aus.

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

LINP“ schaltet sich aus.

150 bis 250 mm

130 bis 170 mm

ON
OFF

ON
OFF

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

,DRIVE® ausgeschaltet wird.

(9) ,AREA" der Schrittdaten-Nr. 2 schaltet sich ein. (auf einem Abstand von 170 mm vom Ursprungspunkt)

(10) ,AREA" der Schrittdaten-Nr. 2 schaltet sich aus. (auf einem Abstand von 130 mm vom Ursprungspunkt)

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

LINP* schaltet sich ein.
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13.3 Vorgehensweise beim Betrieb per Eingabe numerischer Daten

Beispiel: In den Positionsparameter der spezifizierten Schrittdaten 50,00 [mm] eingeben und den Antrieb starten. Fur
andere numerisch spezifizierte Parameter (Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzégerung) auf3er der Position
werden die Werte entsprechend des verwendeten spezifizierten Schrittes eingestellt.
Vor dem Start des Betriebs per Eingabe numerischer Daten sicherstellen, dass der Servo eingeschaltet und die
Ruckkehr zur Referenzposition abgeschlossen ist.

(1) Bestatigen, dass 7012h,Bit0:
Start-Flag = OFF
OFF eingeben, wenn 7012h,Bit0:
Start-Flag = ON.

(2) Eingabe der Schrittdaten-Nr., die
durch 7010h:INO bis 5 (Bit0 bis 5)
ausgedrickt werden soll

7010h,Bit0:INO=ON
7010h,Bit1-5:IN1-5= OFF

(3) 7011h,Bit4-7:  Mit einem
numerischen Eingangsflag, ON an
das Parameterbit eingeben, das
numerisch Uber den spezifizierten
Schritt befohlen wird.

OFF an das Parameterbit eingeben,
das nicht numerisch befohlen wird.
Beispiel: Nur [Position] des Eingangs-
flags der numerischen Daten
wird durch eine Nummer
spezifiziert.
—7011h,Bit6=ON.
7011h,Bit4-5=0OFF
7011h,Bit7-15=0FF

(4) 7020h,Bit0-1: Eingabemethode
und numerische Parameterdaten

fur 7021h-702Bh.

Beispiel: Eingabe [Position] 50,00 [mm].

5000 [0,01mm] = (00001388)h
—7 022 h: Position=
(00001388)h

(5) Geben Sie das Flagbit fir die
numerische Dateneingabe und die
numerisch spezifizierten

Parameterdaten ein und im Anschluss

7012h,Bit0:  Start-Flag = ON.

Ablaufdiagramm/Betrieb per Eingabe numerischer Daten

24V
Spannungsversorgung
oV
INO bis 5
SVON -
DRIVE (DRIVE-Signal wird nicht verwendet) -
Steuer- 1) ) OFF
signale o[ imenr als das Doppelt
StartFlag | #gepf s Koo L
- (3 zykluszeit ]
Flag fiir numerische -
Dateneingabe :'?:‘- 4) -
Daten (Position):i{/// e
ON
BUSY I_!_ OFF
Status- SVRE ::1 B
signale -
SETON O.N
INP ad ]
wird gehalten
Motorbremse .
¥ entriegelt
Geschwindigkeit /_L
0 mm/s

Die Daten fiir den Betriebsbefehl werden mit aktiviertem Start-Flag Gbermittelt.

(6) Wahrend des Antriebsbetriebs wird 6010h,Bit8: BUSY=0ON ausgegeben.

(7) Wenn der Antrieb die Zielposition erreicht hat, wird 6010h,Bit11: INP=ON ausgegeben.
(Siehe Abschnitt ,,INP“ (S. 29) fir die Signal-Einschaltbedingungen)
Wenn der Antriebsbetrieb abgeschlossen ist, wird 6010h,Bit8: BUSY=OFF ausgegeben.

Der Abschluss des spezifizierten Vorgangs wird bestatigt, wenn sowohl 6010h:Bit11: INP=ON als auch
6010h,Bit8: BUSY=OFF gleichzeitig gelten.
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14. Optionen

14.1 Antriebskabel [max. 5 m]

LE-CP-g-o (1) (2)
—_ Signalbezeichnung Klemmennummer Kabelfarbe [Klemmennummer|
. A B-1 braun 2
Kabellange (L) A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
1 1,5m B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 griin 3
3 3m COM-B/ - A-3 blau 4
e 5m . (3)
/f\_t_)_S_C!'_]!IiIT_]_l:I_I‘Lg Kabelfarbe [Klemmennummer]
) . Vce B-4 ya— >OOO< —r braun 12
Antriebskabel-Ausfiihrung ® GND A-4 — — schwarz 13
: A B5 HW' rot 7
- R0b0t|kkabe| /_A A-5 ‘. :' " " schwarz 6
S Standardkabel B B-6 — WIOO(X — orange 9
B A-6 b schwarz 8
P Y - 3
Antriebsseite Controller-Seite
<
a1 (1) g1
o ===
Pl = !
H EI | |
A6 B6

(30,7)

14.2 Antriebskabel [8 bis 20 m]

(1) (2)
LE'CP' B Signalbezeichnung|Klemmennummer Kabelfarbe |Klemmennummer
| A B-1 braun 2
Kabelldnge (L) A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
8 8m * B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
*
A 10m COM-B/ - A-3 blau 4
B | 15m=* . 3)
c 20 m * 6??_9*_‘_'(!7]';!"19 Kabelfarbe |Klemmennummer
m Vce B-4 — XXXX P braun 12
Fertigung auf Bestellung GND A-4 — — schwarz 13
* Nur die ,Ausfiihrung mit Robotikkabel A B-5 o >OOO( — rot 7
kann gewahlt werden. A A-5 *——— —:—f—b schwarz 6
B B-6 —t — orange 9
B A-6 b “-'—'———W————\L/ schwarz 8
e ® - 3

Antriebsseite Controller-Seite

>
14,2

)

(17,7)
<+——>
(N

______

A6 B6




14.3 Antriebskabel fiir Ausfiihrung mit Motorbremse [max. 5 m]

LE-CP- O = B- O (1 SignalbezeichnungKIemmen-Nﬂ (2) Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
T A B-1 braun 2
. A A-1 rot 1
Kabellange (L B B2 orange 6
B A-2 gelb 5
1 1.5m COM-A/COM B-3 grin 3
3 3m COM-B/ - A3 blau 4
5 5m @)
Abschlrmung Kabelfarbe| Klemmen-Nr.
Vce B-4 P braun 12
GND A-4 P schwarz 13
A B-5 »  rot 7
Antriebskabel-Ausflihrung e— A A5 schwarz 6%
) B B-6 p orange 9
= Robotikkabel B A-6 » schwarz P
S Standardkabel (4) y - 3
ISignalbezeichnung|Klemmen-Nr|
. I:>O<X><—<I rot 4
Motorbremse (+) B-1 4 ——e¢ schwarz 5
Motorbremse (-) A-1 braun 1
. . Sensor (+) B-3 cb—icco(4o blau 2
%Antrlebsselte = = — ControIIer-Sel$
At (1) B (@8)
D ST /
N ! | $ |
O —
=H I - Oy |
B3< (g 5,7)
<+——r| <
(30,7)
L
14.4 Antriebskabel fiir Ausfiihrung mit Motorbremse [8 bis 20 m]
LE-CP-o0-B 1 Signalbezeichnung Klemmen-Nr. (2) [Kabelfarbe | Klemmen-r
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Kabellange (L) B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
8 8m COM-A/COM  B-3 griin 3
A 10 m * COM-B/ - A-3 blau 4
3)
B 15 m * Abschlrmung ( Kabelfarbe | Klemmen-Nr.
Vce B-4 BN ) ' O ' O " O " ( "" 7 braun 12
o 20 m * GND A-4 1 T \ schwarz 13
* Fertigung auf Bestellung A B5 : ; >OO<>< : " rot 7
*Nur die ,Ausflhrung mit Robotikkabel” A A5 : i : . schwarz 6
kann gewahlt werden. B B6 L ><>O<>< v orange 9
B A6 NN schwarz 8
(4) . 3
Signalbezeichnung Klemmen-Nr.
Motorbremse| ~ B-1 3CCC( rot 4
(+) schwarz 5
Motorbremse A-1 braun 1
) XXXX blau 2
Antriebsseite Sensor (+) B-3 Controller-Seite
Sensor (-) A-3
(@ 5,5) 263
a1 (1) B e (26.3)
; Y | o7 |
; : ) o]
A6~ _B6
Al-4be b &‘
Efe s+ T —Tr————
ART— B3 2
L—» <
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14.5 Controller-Einstellset

LEC - W2

Controller-Einstellset @—

Inhalt

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

(3) Umsetzer

(4) USB-Kabel

Umgebungsbedingungen

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

Achtung

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

14.6 Adapterkabel

P5062-5 (Kabellange: 0,3 m)

[] B 3 |

14.7 Spannungsversorgungsstecker
Spannungsversorgungsstecker

JXC-CPW 960 Pos. | Klemme- Funktion Beschreibung der Funktion
Steuerungs- .
Q@O| | 1| caw | Spamungs. | Semingmesamnosate )
versorgung (+) gssp 9
®ceav @ov 5 M24y |Motorspannung | Spannungsversorgungsseite
%MZ‘W g N.C. (+) (+) fir die Motorsteuerung
EMG LKRLS Anschlussterminal des
3 EMG Stopp (+) externen Notausschaltkreises
M24V-Klemme/ C24V-Klemme/
4 ov COM'S(E’)a”“U”Q EMG-Klemme/LK
RLS-Klemme COM (-)
5 - NC nicht angeschlossen
Entriegelung Anschlussterminal des
6 LKRLS (+) Entriegelungsschalters
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14.8 Teaching Box

—

S TEAcHING oy ILE

LEC-T1-3c0Go

MQMO—T

T—o Freigabetaste

N
@
®

i

CleeE

@
@

clelee
delee

Kabellédnge
£averange - | ohne Freigabetaste
3 3m
. g | mitintegrierter
Originalsprache @— Freigabetaste
J | Japanisch| L__gStopp-Schalter
E | Englisch G mit Stopp-Schalter
(2)
102 Pos. Anzeige Funktion
N 1 LCD Flussigkristalldisplay (mit
/m mnmm[LE\ (1) Hintergrundbeleuchtung)
o @) Ring Ring zum Aufhéngen der Teaching

Box.

Stopp-Schalter

Kontrollierter Stopp wird durch
Driicken zum Verriegeln aktiviert.
Die Verriegelung durch Drehen im
Uhrzeigersinn |6sen.

Stopp-Schutz

Schutz flir den Stopp-Schalter

O

®)

Freigabetaste
(Option)

Schalter, der den ungewollten

Betrieb der

Handbetrieb-Testfunktion

verhindert.

* Nicht fir andere Funktionen
anwendbar, wie z. B.
Datenanderung.

Schlisselschalter

Eingangsschalter

(7)

Kabel

3 m Lange

(8)

Stecker

Stecker zum Anschliel3en an CN4
des Controllers
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15. Alarm fur Motorsteuerung

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

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

Wenn ein Alarm erzeugt wird, fihren Sie zunachst eine Fehlersuche durch und beheben Sie den Fehler,
bevor Sie den Alarm deaktivieren. Siehe hierzu Kapitel ,,15.3 Alarme und GegenmaBRnahmen* (S. 59).
Es gibt zwei Alarmtypen. Der erste ist die Alarmgruppe B bis D, die durch Eingabe des RESET-Signals
zurtickgesetzt werden kann. Der zweite ist die Alarmgruppe E, die nur durch einmaliges Abschalten der
Spannungsversorgung (24 VDC) zurtickgesetzt werden kann.

15.1 Alarmgruppensignale

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

Die nachfolgende Tabelle zeigt den Zusammenhang zwischen der Alarmgruppe und dem Signal (OUTO
bis OUT3).

Signal
Alarmgruppe ALARM OUTO | OUT1 | ouT2 | ouT3
Alarmgruppe B ON OFF ON OFF OFF
Alarmgruppe C ON OFF OFF ON OFF
Alarmgruppe D ON OFF OFF OFF ON
Alarmgruppe E ON OFF OFF OFF OFF

Wenn ein Alarm erzeugt wird, wird SVRE oder SETON entsprechend des Alarminhalts ausgegeben
(siehe unten).

Signal
Alarmgruppe - Starten eines Testlaufs.
SVRE SETON
Alarmgruppe B | keine Anderung | keine Anderung RESET eingeben
Alarmgruppe C | keine Anderung | keine Anderung RESET eingeben
Alarmgruppe D OFF keine Anderung RESET eingeben, dann SVON.
Die Steuerungs-Spannungsversorgung ist
Alarmgruppe E OFF OFF

ausgeschaltet—Spannungsversorgung wieder

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

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

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

-58 -

N
3



15.2 Alarme und GegenmaRBnahmen

Bezeich- .
Teaching
nung der Box- Alarm
Controller- . Gruppe| deakti- Alarminhalt/GegenmaBnahme
Bezeich- .
Software T vieren
(Code) #1
<Bedingung>Die Schrittdaten sind fiir folgende Bedingungen nicht korrekt
(einstellbarer Bereich)
(1) Areal1 <Area2
(Wenn sowohl Area1 als auch Area2 gleich 0 sind, wird der Alarm nicht aktiviert.)
(2) Trigger LV < Schubkraft
falscher (3) Min. Geschwindigkeit des Antriebs < Schubgeschwindigkeit < Geschwindigkeit
Wert der | Schritt- (4) Schubgeschwindigkeit < max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs
Antriebs- | daten B |RESET| (5) Schubkraft = min. Schubkraft des Antriebs
daten ALM1 (6) Grundparameter ,max. Schubkraft* = min. Schubkraft des Antriebs
(01-048) (7) Grundparameter ,max. Schubkraft = Grenzwert
<Gegenmalinahme> Einstellung der Schrittdaten und Grundparameter &ndern
AAchtung
Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs fiir die
max./min. Schubkraft/Geschwindigkeit des Antriebs.
<Inhalt> Der Grundparameter ist unter folgenden Bedingungen nicht korrekt:
(einstellbarer Bereich)
(1)Hub(-) < Hub (+)
(2) W-Area 1 < W-Area 2
falscher (*Wenn sowohl W-Area1 als auch W-Area2 gleich 0 sind, wird der Alarm
Parameter-| Parameter B RESET nicht aktiviert.)
wert ALM (3) max. Schubkraft < max. Schubkraft des Antriebs
(01-049) <GegenmaRnahme> Einstellung der Grundparameter andern.
&Achtung
Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs fiir die max.
Schubkraft des Antriebs.
<Inhalt> Bei einem Vorgang fiir eine spezifische Schrittdaten-Nr. ist die angeforderte
Schrittdaten-Nr. nicht registriert. (Wenn der Betriebsbefehl per SPS eingeht, wird
Die . dieser Alarm je nach Eingangssignal-Intervall und Haltezeit der Signale aktiviert.)
. Schritt-
Schrittdat daten <Gegenmalnahme>
en sind (1) Prifen, ob ,Operation® (Betrieb) in den Schrittdaten ,Blank (Invalid data)*
C ALM2 - .
nicht in (Step B RESET (leer, ungultiger Wert) ist.
der Liste data (2) Stellen Sie bei einer kontinuierlichen Signaleingabe das Zeitintervall
registriert. ALM2) zwischen den Signalen auf einen Wert ein, der dem doppelten der Zeit des
(01-051) Kommunikationszyklus entspricht, da es ansonsten zu einer verzogerten
Signalverarbeitung durch die SPS und einer verzdgerten Signalerfassung
durch den Controller kommen kann.Siehe 13.2[2] Positionierbetrieb (S.49)
<Inhalt> Der Antrieb Uberfahrt die in den Grundparametern ,Stroke (+)“ und
LStroke (-)* eingestellte Hubgrenze, wenn der angeforderte Vorgang
durchgefiihrt wird. (Inklusive Handbetrieb nach Riickkehr zur Referenzposition)
Der einges <GegenmafBnahme> Sicherstellen, dass die Grundparameter ,Stroke (+)“ und
tellte Hub Hub- ~Stroke (-)* mit der in den Schrittdaten eingestellten Verfahrdistanz Gbereinstimmen.
liegt ()
autterhalb | "% | B |RESET — A,Acht""g : —
der (.St.roke Wenn die Betriebsart der Schrittdaten ,relative koordinierte
Hubgrenze. limit) Bewegung“ ist, notieren Sie die Position des Betriebsstarts und die
(01-052) Verfahrdistanz. Dieser Alarm wird erzeugt, wenn die Position bei

Spannungszufuhr auf3erhalb des Hubbereichs liegt. Bewegen Sie den

Schlitten innerhalb des Hubbereichs und fihren Sie Spannung zu.
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<Inhalt> Dieser Alarm wird erzeugt, wenn bei dem Betrieb per Eingabe
numerischer Daten der folgende Parameter aullerhalb des einstellbaren
Bereichs liegt. (einstellbarer Bereich)
(1) Areal < Area2
(Wenn sowohl Area1 als auch Area2 gleich 0 sind, wird der Alarm nicht
aktiviert.)
(2) Trigger LV < Schubkraft
(3) Min. Geschwindigkeit des Antriebs < Schubgeschwindigkeit < Geschwindigkeit

Alarm (4) Schubgeschwindigkeit < max. Schubgeschwindigkeit des Antriebs
_Kommentar 3A RESET (5) Schubkraft = min. Schubkraft des Antriebs
_058 eingeben (6) Grundparameter ,max. Schubkraft‘ = min. Schubkraft des Antriebs
(01-058) (7) Grundparameter ,max. Schubkraft‘ = Schaltpunkt
<GegenmaBnahme>Einstellung der Grundparameter andern.
&Achtung
Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs fur die max.
Schubgeschwindigkeit, min. Schubkraft und min. Geschwindigkeit
des Antriebs.
<Inhalt> Dieser Alarm wird erzeugt, wenn Schrittdaten mit einer nicht
registrierten Schrittdaten-Nr. spezifiziert werden oder wenn die Werte
wahrend des Betriebs per Eingabe numerischer Daten im ,Movement MOD*
aullerhalb des Bereichs liegen. (Wenn der Betriebsbefehl per SPS eingeht,
wird dieser Alarm je nach Eingangssignal-Intervall und Haltezeit der Signale
aktiviert).
Alarm
_Kommentar RESET | <GegenmaBnahmen>
061 3D eingeben| (1) Priffen, ob der ,Movement MOD* der Schrittdaten ,Leer (deaktiviert)*
(_01 -061) ist oder andere Werte als [1(ABS)] und [2(INC)] wahrend des Betriebs
per Eingabe numerischer Daten eingegeben werden.
(2) Eine Prozessverzdgerung der SPS oder Scanning-Verzoégerung des
Controllers kann auftreten. Stellen Sie sicher, dass zwischen den
Eingangssignalen ein zeitlicher Abstand von mindestens dem
2-Fachen der Kommunikationszykluszeit besteht.
Siehe 13.2[2] Positionierbetrieb (S. 49)
<Inhalt> Der Antrieb Uberfahrt die in den Grundparametern ,Stroke (+)*
und ,Stroke (-)“eingestellte Hubgrenze, wenn der angeforderte Vorgang
wahrend des Betriebs per Eingabe numerischer Daten durchgefiihrt wird.
<Gegenmalinahme> Sicherstellen, dass die Grundparameter ,Stroke (+)*
Alarm und ,Stroke (-)“ mit der in den Schrittdaten eingestellten Verfahrdistanz
_Kommentar RESET | lbereinstimmen.
062 3E eingeben &
(01-062) _—___ —Achtung _ _
Wenn die Betriebsart der Schrittdaten ,relative koordinierte Bewegung*
ist, notieren Sie die Position des Betriebsstarts und die Verfahrdistanz.
Dieser Alarm wird erzeugt, wenn die Position bei Spannungszufuhr
aulerhalb des Hubbereichs liegt. Bewegen Sie den Schlitten innerhalb
des Hubbereichs und flhren Sie Spannung zu.
Die i <Inhalt> Der Antrieb wird im Schubbetrieb aus der Ursprungsposition des
Reaktions- . .
o Schubbetriebs zuriickgeschoben.
kraft ist im
Schub-
betrieb Schub-
aulerhalb | ALM RESET
des (Pushing <Gegenmalnahme> Die Distanz zwischen der Ursprungsposition des
Bereichs. | ALM) Schubbetriebs zum geschobenen Objekt vergrofRern. Alternativ kann die
Die Schubkraft erhéht werden.
Position ist
instabil.
(01-096)
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Die

Rickkehr <Inhalt> Riickkehr zur Referenzposition wird nicht innerhalb der eingestellten Zeit
zur abgeschlossen.
Referenz-
position | REFERENZ
m‘;g’rﬁgfht POS. ALM RESET
der (ORIG ALM) <GegenmaRnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen vorhanden sind, die
eingestellten die Antriebsbewegung einschranken.
Zeit
abgeschlossen.
(01-097)
Der Antrieb <Inhalt> Die Riickkehr zur Referenzposition, der Positionierbetrieb, Schubbetrieb
ist einges- oder Handbetrieb wird bei ausgeschaltetem Servomotor angefordert.
chaltet Servo
SVRE aus. | OFF RESET o . o _
ALM <GegenmalRnahme> Die Einstellung dndern, damit die Anforderung dieser
igS?schaltet Vorgénge mit eingeschaltetem Motor (SVON-Eingang ON) erfolgt.
(01-098)
gter Antrieb <Inhalt> Ein Positionier- oder Schubbetrieb wird angefordert, bevor die Riickkehr
eingeschal-| Verfahr- zur Referenzposition abgeschlossen ist.
tet wenn ALM
SETON aus- | (Drive RESET i .
geschaltet <Gegenmalinahme> Die Einstellung andern, damit diese Vorgange nach
ist. ALM) Abschluss der Riickkehr zur Referenzposition angefordert werden.
(01-099)
<Inhalt> Der Alarm wird erzeugt, wenn der Riickkehrparameter die nachfolgend
Der genannten Bedingungen 1, 2 erfiillt.
Sensor - = —
: Parametereinstellung der Riickkehr zur Referenzposition
wurde bei
der REFERENZ Modus fiir Riickkehr zur
POS.- - ORIG-Sensor
Riickkehr S Referenzposition
zur ons.- 1 | Schubbetrieb Referenzposition [Stopp] | *Sensor N.O. Ausfiihrung [N.O.]
ALM RESET — -
Referenz- *Der Referenzposition-Sensor ist
position (ORIG 2 Endlagenschalter Referenzposition | nicht wirksam. [deaktiviert]
(ORIG) Sens [Sensor] oder
nicht ALM) Sensor N.O. Ausfilhrung [N.O ]
erkannt * Ein Alarm wird bei dem 0.g. Status erzeugt, wenn der Sensor nicht im Antrieb eingebaut ist.
(01_103') <GegenmalRnahme> Die Sensorinstallation und die Einstellungen des Parameters
fur die Rickkehr zur Referenzposition prifen.
Die Uber- <Inhalt> Die Motorgeschwindigkeit Gberschreitet aufgrund einer extern
Gesch- maRig einwirkenden Kraft o. A. die spezifizierte Grenze.
windigkeit | hohe <Gegenmalinahme> Dafiir sorgen, dass die Motorgeschwindigkeit die max.
RESET s . S .
hat den Gesch SVON Geschwindigkeit des Antriebs nicht Ubersteigt.
. 0
. Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs fir die max.
schritten (Over Geschwindigkeit des Antriebs
(01-144) | speed) 9 '
<Inhalt> Die Motor-Versorgungsspannung ist wahrend [SVON] aufRerhalb des
zulassigen Bereichs.
<Gegenmalinahme> Sicherstellen, dass die Motorspannung (M24V) des
Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.
)
Die Motor- /N Achtung
Versorgungs{Uber- Wird eine einschaltstrombegrenzte Spannungsversorgung verwendet,
spannung  |spannung RESET| | kann es wahrend der Beschleunigung/Verzgerung zu einem
ist auRerhalb Motor SVON | _Spannungsabfall kommen. Dies hat einen Alarm zur Folge.
des Sollwert-|(Over eingeben| <Inhalt> Der Alarm kann je nach Betriebsmethode des Antriebs durch die
bereichs.  [motorVol) regenerative Spannung ausgeldst werden.
(01-145) <Gegenmalinahme> Sicherstellen, dass die Betriebsbedingungen innerhalb der

Spezifikationen liegen.

AAchtung

Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs fiir die
Betriebsmethode des Antriebs.
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Die

<Inhalt> Die Temperatur in der Umgebung des Leistungsteils des

Controller- | AR
Temperatur Eb(;rmarslg RESET Controllers ist zu hoch.
iberschreitet| "0 ' SVON
den Sollwert- Temperatur eingeben | <GegenmaRnahme> Das System optimieren, um sicherzustellen, dass
?Oe;eﬂwé) (Over Temp) die Temperatur in der Umgebung des Controllers angemessen ist.
<Inhalt> Die Steuerungs-Versorgungsspannung im Controller liegt
auflerhalb des Sollwertbereichs.
<Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass die Steuerungsspannung (C24V)
des Controllers innerhalb der Spezifikationen liegt.
) AAchtung
Die — - -
Controll Bei einer gemeinsamen Spannungsversorgung flr Steuerung und
onfroter Uber- Motor oder bei Verwendung einer einschaltstrombegrenzten
Versorgungs- spannung RESET Spannung§versorgun_g kann wé_hrend der .
spannung St SVON Beschleunigung/Verzbégerung ein Spannungsabfall auftreten, der einen
ist auRerhalb (Oeuerung aeb Abfall der Versorgungsspannung zur Folge haben kann.
ver eingeben
des Sollwert- CrtiVol) <Inhalt> Der Alarm kann je nach Betriebsmethode des Antriebs durch die
bereichs. regenerative Spannung ausgeldst werden.
) <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass die Betriebsbedingungen
(01-147) G Rnahme> Sicherstellen, dass die Betriebsbed
innerhalb der Spezifikationen liegen.
AAchtung
Siehe Gebrauchsanweisung oder Katalog des Antriebs fiir die
Betriebsmethode des Antriebs.
Die Stromg- | - <Inhalt> Der kumulierte Stromwert am Ausgang Ubersteigt den spezifizierten Wert.
renze wurde | DPeriast RESET | <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen vorhanden
. . (Over SVON sind, die die Antriebsbewegung einschranken. Sicherstellen, dass die
Uberschritte. load) eingeben | Last, Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung innerhalb des
(01-148) fir den Antrieb spezifizierten Bereichs liegen.
Die Positions- <Inhalt> Die eingestellte Position wurde nicht innerhalb des festgelegten
Zlelp05|t_|on fehler ALM Zeitraums erreicht.
wurde nicht | Tehler RESET
innerhalb des| (Posn SVON <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen vorhanden
fegtgelegten failed einaeben sind, die die Antriebsbewegung einschranken. Sicherstellen, dass die Last,
érerletzriﬁrl:tms ALM) 9 Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung innerhalb des fiir den
(01_149) Antrieb spezifizierten Bereichs liegen.
<Inhalt> Die Verbindung zu héher geschalteten Geraten (z. B. PC oder
Kommuni- St(-;:uerung s Teaching Box) ist unterbrochen.
kations- Befehl RESET <Inhalt> Die Verbindung zu héher geschalteten Geraten (z. B. PC oder
ALM (Ctrl SVON . .
fehler. C ingeb Teaching Box) ist unterbrochen.
(01-150) omm eINGELEN | Bei einem Kommunikationsfehler der PC oder der Teaching Box kann der
ALM) " . .
Alarm zurtickgesetzt werden, nachdem diese wieder angeschlossen wurden.
Die
Spannungs- <Inhalt> Stérung in der Kommunikation mit dem Encoder.
Encoder- Encoder- versorgung
Alarm des
Fehler
(Encoder Controllers
(01-192) ALM) aus- und <Gegenmallinahme> Anschluss des Antriebskabels priifen.
wieder
einschalten.
Die <Inhalt> Motorphase wird nicht innerhalb der eingestellten Zeit gefunden.
Motorphase Spannunas- (Wenn der Motor nach dem Einschalten der Spannungszufuhr zum ersten
wird nicht veprsor ur? Mal eingeschaltet wird (SVON eingeschaltet), muss sich der Antrieb
innerhalb der | Polaritat des gung zunachst ein wenig bewegen, um die Motorphase zu finden. Wenn diese
eingestellten | nicht Motorbewegung jedoch nicht ausgefiihrt werden kann, wird dieser Alarm
) Controllers .
Zeit gefunden aus- und aktiviert.)
gefunden. wieder <Gegenmalinahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen vorhanden
(01-193) einschalten sind, die die Antriebsbewegung einschranken und im Anschluss den Motor

einschalten (SVON eingeschaltet).
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Der glpeannungs- <Inhalt> Der Ausgangsstrom des Stromkreises ist ibermaRig hoch.

Ausgangs- Uberstrom versorgung

strom hat des

den Sollwert (Over Controllers <Gegenmaflinahme> Sicherstellen, dass kein Kurzschluss in den

iiberschritten. current) aus- und Antriebskabeln, Steckern usw. vorliegt.

(01-194) wieder Prifen, ob die Kombination aus Antrieb und Controller kompatibel ist.
einschalten.

Die .
Spannungs- <Inhalt> Uberlauf des Positions-Fehlerzahlers im Controller.

Uberlauf des Ifehler versorgung : : :

Uberlauf des <Gegenmalnahme> Sicherstellen, dass keine Behinderungen

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

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

Die
Ein Spannungs- <Inhalt> Stérung des EEPROM.
. Speicher- versorgung

zi)elcherfehler ALM des

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

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

Die <Inhalt> Funktionsstérung der CPU.
Spannungs- | (Moglicher Ausfall der CPU oder der umliegenden Schaltkreise oder
Fehlerin versorgung Funktionsstorung der CPU aufgrund elektromagnetischer
CPU-Fehler | der des Storsignale.)
(01-198) Steuer- Controllers
elektronik aus- und <Gegenmalnahme> Wenn der Alarm selbst nach erneuter
wieder Spannungszufuhr nicht deaktiviert werden kann, SMC kontaktieren.
einschalten.

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

AWarnung

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

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

AAchtung

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

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

(3) Treffen Sie geeignete MaBnahmen gegen Rauschen.
Elektromagnetische Storsignale in Signalleitungen kénnen zu Fehlfunktionen fihren.
Als Gegenmal3nahme die hoch und Niederspannungsleitungen trennen und die Verdrahtung verkiirzen
usw.

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

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

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

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

(8) Das aus dem Produkt herausragende Motorkabel vor der Verwendung in Position fixieren.
Das Motorkabel ist kein Robotikkabel und kann beschadigt werden, wenn es bewegt wird.

Daher darf Bereich A (siehe Zeichnung unten) nicht in einer flexiblen Leituna platziert werden.

Stecker Antriebskabel
ecker Robotikkabel

r—l_!_l_ Motorkabel (hOChﬂeXIb|eS Kabel)

' ﬂm TR .@

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

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

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

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

Transport

AAchtung
(1) Das Produkt nicht am Motor oder an den Kabeln halten oder hidngen lassen.
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17. Elektrische Antriebe/allgemeine VorsichtsmafBnahmen

17.1 Konstruktion und Auswahl

AWarnung

(1) Lesen Sie die Gebrauchsanweisung vor der Verwendung des Produkts.

Eine unsachgemafRe Handhabung/Bedienung entgegen den Anweisungen der Gebrauchsanweisung
kann Schaden und einen Betriebsausfall des Produkts zur Folge haben.

Jegliche Schaden, die auf eine derartige unsachgemale Verwendung zuriickzufiihren sind, werden
nicht von der Garantie abgedeckt.

(2) Es besteht die Gefahr von gefahrlichen, abrupten Bewegungen des Produkts, wenn gleitende
Teile der Anlage durch externe Krifte verdreht werden o. A.

In solchen Fallen besteht Verletzungsgefahr, z. B. durch ein Mitreiften der Hande oder Fiil3e in die
Maschinenanlage, oder die Maschinenanlage selbst kann beschadigt werden. Daher ist die
Maschinenanlage so zu konzipieren, dass derartigen Risiken vorgebeugt wird.

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

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

(5) Ziehen Sie einen moéglichen Ausfall der Spannungsquelle in Betracht.

Es sind MaRnahmen zur Vermeidung von Verletzungen und Anlagenschaden im Falle eines Stromausfalls
zu treffen.

(6) Das Verhalten des gesamten Systems bei einem Not-Aus beriicksichtigen.

Das System so konzipieren, dass keine Gefahr von Personen- oder Sachschaden besteht, wenn die
Anlage durch eine manuelle Not-Aus bzw. infolge anomaler Bedingungen wie Stromausfall durch das
Ausldsen einer Sicherheitseinrichtung angehalten wird.

(7) Die einzuleitenden Schritte bei einer Wiederinbetriebnahme nach einem Not-Aus oder einem
unvorhergesehenen Stillstand des Systems planen.

Das System so konzipieren, dass bei der Wiederinbetriebnahme keine Personen- oder Sachschaden
verursacht werden kdnnen.

(8) Demontage und Modifikationen sind untersagt.

Zerlegen Sie das Produkt nicht und nehmen Sie keine Modifikationen, einschlief3lich nachtragliches
Bearbeiten, vor. Dies kénnte zu Verletzungen und/oder Unféllen fihren.

(9) Das Stopp-Signal, die ,,EMG“-Klemme des Controllers und den Stopp-Schalter auf der

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

(10) Bei Einsatz in einer vertikalen Anwendung muss eine Sicherheitsvorrichtung eingebaut werden.

Die Kolbenstange kann aufgrund des Werkstlickgewichts herabfallen.
Die Sicherheitsvorrichtung darf den normalen Betrieb der Maschine nicht behindern.

AAchtung

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

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

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

(4) Wahrend des Betriebs ist die Riickkehr zur Referenzposition nicht moglich.
Diese Funktion kann wahrend des Positionier- oder Schubbetriebs nicht ausgefiihrt werden.

(5) Siehe Angaben zu Signalgebern (Best Pneumatics Nr. 2), wenn ein Signalgeber eingebaut ist
und verwendet wird.
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17.2 Montage

AWarnung

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

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

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

(4) Bei Verwendung einer externen Fithrung muss die Fiihrungsachse parallel zur Antriebsachse liegen.
Wenn die externe FlUhrung nicht parallel liegt, wird die Gewindespindel beschadigt oder weist starke
Verschleillerscheinungen auf.

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

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

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

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

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

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

(10) Sehen Sie ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vor.

Lassen Sie genligend Freiraum fir Wartungs- und Inspektionsarbeiten.
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17.3. VorsichtsmaBnahmen

AWarnung

(1) Wahrend des Betriebs den Motor nicht beriihren.

Die Oberflache des Motors kann sich je nach Betriebsbedingungen auf eine Temperatur zwischen 90 °C und 100 °C
erhitzen. Dieser Temperaturanstieg kann auch alleine durch den spannungsgeladenen Zustand verursacht werden.
Bertihren Sie den Motor nicht, wenn dieser in Betrieb ist, da dies Veerbrennungen verursachen kann.

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

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

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

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

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

AAchtung

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

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

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

a) Schaden an der Spannungsversorgungs- und Signalleitung

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

d) Fehlfunktion

€) Not-Aus des gesamten Systems

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

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

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

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

(6) Das Typenschild darf nicht abgenommen werden.

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

[Erdung]

Warnung

(1) Den Antrieb korrekt erden.

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

(3) Die Erdungskabelliange so kurz wie moglich halten.

[Entpacken]
Achtung
(1) Vergewissern Sie sich, dass das erhaltene Produkt mit der Bestellung libereinstimmt.

Wenn ein anderes als das bestellte Produkt installiert wird, kann dies Verletzungen oder Schaden zur
Folge haben.
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17.4 Umgebungsbedingungen

AWarnung

(1) Nicht in den folgenden Umgebungen verwenden:
1. Orte, an denen die Luft einen hohen Anteil an Staub und Bearbeitungsspanen enthalt.
2. Orte, an denen die Umgebungstemperatur auf3erhalb des angegebenen Temperaturbereichs liegt
(siehe technische Daten).
3. Orte, an denen die Luftfeuchtigkeit aulRerhalb des angegebenen Bereichs flr die Luftfeuchtigkeit
liegt (siehe technische Daten).
4. Orte, an denen atzende Gase, brennbare Gase, Salzwasser, Wasser und Dampf vorhanden sind.
5. Orte, an denen starke Magnet- oder Stromfelder entstehen.
6. Orte, an denen direkte Vibrations- oder Stof3krafte auf das Produkt wirken.
7. Staubige Bereiche oder Bereiche, die Wasserspritzern oder Oltropfen ausgesetzt sind.
8. Bereiche, die direkter Sonneneinstrahlung (UV-Strahlen) ausgesetzt sind.
9. Umgebungen auf einer Hohe von 1 000 dber NN oder héher. Die Warmestrahlung und die
Prifspannung nehmen ab.
Wenden Sie sich flur Details an SMC.
(2) Nicht in Umgebungen einsetzen, in denen das Produkt direkt dem Kontakt mit Fliissigkeiten
wie Schneidfliissigkeit ausgesetzt ist.
Eine Kontamination des Produkts durch Schneidél, Kiihimittel oder Olnebel kann einen
Produktausfall oder einen erhéhten Gleitwiderstand zur Folge haben.

(3) Eine Schutzabdeckung installieren, wenn das Produkt in einer Umgebung verwendet wird, die
Fremdkorpern, wie Staub, Schneidspédnen und SchweiBspritzern ausgesetzt ist.
Spiel oder ein erhdhter Gleitwiderstand kann die Folge sein.

(4) Wenn das Produkt im direkten Sonnenlicht eingesetzt wird, sollte dieses abgeblockt werden.

(5) Schirmen Sie das Produkt ab, wenn eine Warmequelle in der Nahe ist.
Benachbarte Hitzequellen kénnten einen Temperaturanstieg des Produkts bewirken, und der
Betriebstemperaturbereich kénnte (iberschritten werden. Eine Schutzabdeckung o. A. vorsehen.

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

[Lagerung]

Warnung

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

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

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

AWarnung

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

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

AAchtung

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

(2) Entfernen des Produkts
Wenn Gerate gewartet werden, Gberprifen, ob vorher MalRnahmen getroffen wurden, die ein Herabfallen
von Werkstlicken oder unkontrollierte Anlagenbewegungen verhindern. Anschlief3end die
Spannungsversorgung des Systems unterbrechen. Uberpriifen Sie bei der Wiederinbetriebnahme, ob
das Gerat normal funktioniert und sich die Antriebe in der korrekten Position befinden.

[Schmierung]

AAchtung

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

17.6 VorsichtsmaBBnahmen fiir Antriebe mit Motorbremse

AWarnung

(1) Die Motorbremse nicht als Sicherheitsverriegelung oder eine Steuerung verwenden, die eine
Verriegelungskraft erfordert.

Die Motorbremse des Produkts ist konzipiert, um das Herunterfallen von Werkstlicken zu verhindern.

(2) Verwenden Sie bei Anwendungen mit vertikaler Montage das Produkt mit Motorbremse.

Wenn das Produkt nicht mit einer Motorbremse ausgestattet ist, bewegt es sich und das Werkstlick
fallt herunter, wenn die Spannungsversorgung unterbrochen wird. Wenn kein Antrieb mit
Motorbremse verwendet wird ist die Ausriistung als VorsichtsmaRnahme entsprechend auszulegen.

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

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

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

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

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

(7) Wenn der Antrieb manuell betrieben wird (wenn das SVRE-Ausgangssignal ausgeschaltet
ist), der [BK RLS]-Klemme des Spannungsversorgungssteckers 24 VDC zufiihren.

Wird das Produkt mit aktivierter Motorbremse betrieben, wird der Verschleif’ der Gleitflache der Motorbremse
beschleunigt. Dies verringert die Haltekraft und die Lebensdauer des Verriegelungsmechanismus.

(8) Der [BK RLS]-Klemme (Entriegelung der Motorbremse) nicht kontinuierlich 24 VDC zufiihren.
Nur wahrend des normalen Betriebs der [LK RLS]-Klemme (Entriegelung der Motorbremse) eine
Spannungsversorgung von 24 VDC zufiihren. Wenn der [LK RLS]-Klemme kontinuierlich Spannung
zugefihrt wird, wird die Motorbremse geldst und Werkstlicke kénnen bei Stopp (EMG) herabfallen.
Siehe Gebrauchsanweisung des Controllers (Serie LEC) flir nahere Details zur Verdrahtung.
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18. Controller und Peripheriegerate/VorsichtsmaRBnahmen
18.1 Konstruktion und Auswahl

AWarnung

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

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

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

(3) Installieren Sie einen Not-Aus-Schaltkreis.

Bitte installieren Sie den Notausschalter aul3erhalb des Gehauses, damit der Anlagenbetrieb
unverzuglich unterbrochen und die Spannungsversorgung abgeschaltet werden kann.

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

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

(6) Die Obergrenze fiir das Schreiben auf das EEPROM des JXCE1-Controllers betragt max.
1 000 000 Zyklen.
Bei einem Uberschreiten der Obergrenze des Schreibzyklus wird der Schreibvorgang nicht korrekt
ausgefihrt.

-70 -

N
3



18.2 VorsichtsmafRnahmen

AWarnung

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

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

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

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

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

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

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

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

Elektroschock, Brand und Verletzungen kdnnen die Folge sein.

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

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

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

(12) Strahlungswérme vermeiden, die von starken Warmequellen wie direkter Sonneneinstrahlung
oder Ofen ausgeht.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.

(13) Das Produkt nicht in Umgebungen mit extremen Temperaturschwankungen verwenden.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der Peripheriegerate verursachen.

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

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

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

AWarnung

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

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

(3) Mit den geeigneten MaBnahmen sicherstellen, dass die Betriebstemperatur des Controllers
und der Peripheriegerate innerhalb der Spezifikationen liegen.
Den Controller auBerdem so installieren, dass an jeder Seite ein Abstand von min. 50 mm zu
anderen Konstruktionen oder Komponenten vorhanden ist.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktion oder Brand des Controllers und der Peripheriegerate kommen.

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

(5) Den Controller und die Peripheriegerate auf einer ebenen Flache installieren.

Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine GbermaRige Krafteinwirkung auf das
Gehause usw. bewirken und somit Probleme verursachen.

18.4 Verdrahtung

AWarnung

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

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

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

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

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

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

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

AAchtung

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

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

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

18.6 Erdung

AWarnung

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

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

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

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

18.7 Wartung

AWarnung

(1) Fuhren Sie regelméaBige Wartungsarbeiten durch.

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

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

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

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

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

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

Treten Fehler bei diesem Produkt auf, dient folgende Tabelle zur Ermittlung der Fehlerursache. Wenn

keine der genannten Ursachen gefunden wird und der normale Betrieb durch Austauschen eines Teils
wieder aufgenommen werden kann, ist davon auszugehen, dass der Fehler im Produkt liegt.

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

Das System
arbeitet nicht
korrekt.

e |

Siehe Fehler 1.

Siehe Fehler 2.

Siehe Fehler 3.

Siehe Fehler 4.

Siehe Fehler 5.

Es kann keine

[PWR LED ist OFF.] >
v
ALMLED | >
leuchtet rot. J
v
L/A IN oder L/A OUT |
blinkt nicht griin. | >
y )
ERR LED
[ blinkt rot. | >
v
RUNLED |
k IeuchtetnichtgrUn.J / >
v

Kommunikation mit dem >

Controller aufgebaut

Siehe Fehler 6.

werden. (LEC-W2)

4

Der Antrieb

ist nicht in Betrieb.

Siehe Fehler 7.

J

JA =
NEIN ===

:IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII>

Wenden Sie sich fir
Details an SMC.
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Problem- mogliche Suchmethode und Identifizierung
Problem . GegenmafRnahmen
Nr. Ursache moglicher Ursachen
. . Eine geeignete Spannung und Netzleistung unter
Spannungs- PtrL:en, Ob: \Q/T (qrum) ges Controllers Berlicksichtigung der Gebrauchsanweisung des Antriebs
versorgungs- sic a_l_JSSC _‘r" €t, wenn spannung und des angeschlossenen Controllers verwenden.
Fehler zggefuhrt wird, SV_ON_ ON bgfohlen — 3. Technische Daten (S. 12)
] LED leuchtet wird oder der Antrieb in Betrieb ist. — 5, Externe Anschliisse (S. 19)
nicht.
Den Spannungsversorgungsstecker | Die Verdrahtung unter Beriicksichtigung der
fehlerhafte auf fehlerhafte Verdrahtung, Gebrauchsanweisung des Controllers vornehmen.
Verdrahtung | beschadigte Drahte und Kurzschluss | — 5. Externe Anschlisse (S. 19)
prufen. — 6. CN1: Spannungsversorgungsstecker (S. 21)
. . . . Siehe Gebrauchsanweisung des Controllers
2 ALM leuchtet 2:2;“: \iwrd i\/r:/Zri]:s:Ire,:n(:ozi:E:ll IS;Efil: Alarmart und treffen Sie entsprechende MaRnahmen.
9 gp ’ — 15. Alarm fiir Motorsteuerung (S. 58)
Die Bedingungen der Der (ibergeordneten
EtherCAT-Vorrichtung in einer | EtherCAT-Vorrichtung Spannung
der Ubergeordneten zufiihren, bei der die L/A IN LED
Vorrichtungen priifen. ausgeschaltet ist.
EtherCAT- Die Stecker des K ikationskabel
L/A'IN er o Den Anschlusszustand der ¢ Stecker PTS ommunikationskabels
Kommunikation . korrekt anschlieRen
und L/A OUT ) Stecker prifen und o
. nicht . . Das Kommunikationskabe
sind OFF. sicherstellen, dass keine losen .
hergestellt. . ) austauschen, wenn ein Anschlussfehler
Drahte vorhanden sind. .
vorliegt.
Prif b es St6 lleni . . . . N N
u e?' ob es sforque .en |.n Die Drahte durfen sich nicht in der Nahe
3 der Nahe der Kommunikations- . )
. . von Stoérquellen befinden.
leitung gibt.
Die Bedingungen der EtherCAT- | Die EtherCAT-Mastereinheit in den
_ Mastereinheit prifen. ,RUN"-Status setzen.
E'e Ethe_r:A_T' } ) Die Ubergeordneten EtherCAT-

) Kommunikation IHDrufen, ob die L/A LEDs der Vorrichtungen mit Spannung versorgen.
L/AIN ist hergestellt, | (ibergeordneten Die Stecker des Kommunikationskabels
und L/A OUT | die Daten EtherCAT-Vorrichtungen korrekt anschlieRen.

Leuchtet griin. | werden jedoch | ausgeschaltet sind. Das Kommunikationskabel austauschen,
nicht wenn ein Anschlussfehler vorliegt.
empfangen. Prijfer], ob es Stérquellfen i_n . i i
der Nahe der Kommunikations- | Die Drahte fern von Stérquellen halten.
leitung gibt.
Die Bedingungen der EtherCAT- | Die EtherCAT-Mastereinheit in den
Fehlerinder | Mastereinheit prifen. ,RUN"-Status setzen.
EtherCAT- Priufen, ob die EtherCAT-
. . ) Die EtherCAT-Vorricht it
ERR LED blinkt | Kommunikation | Vorrichtungen mit Spannung e =ther ornehtungen mi
Spannung versorgen.
doppelt (Watchdog- versorgt werden.
4 (*1) Timeout Den Anschlusszustand der Stecker | Die Stecker des Kommunikationskabels
Anwendung) | des Kommunikationskabels priifen korrekt anschlieRen.
und sicherstellen, dass das Das Kommunikationskabel austauschen,
Kommunikationskabel nicht lose ist. | wenn ein Anschlussfehler vorliegt.
ERR LED blinkt E?nh;?er"iﬂn‘éeger Die Konfiguration d'er ' Die Konfiggration der EtherCAT-
. E X EtherCAT-Mastereinheit Mastervorrichtung korrekt auf die
einmal (*1) therCAT . o i ;
Kommunikation | prifen. tatsachlichen Bedingungen abstimmen.
Die EtherCAT-Mastereinheit in den
s Die Bedingungen der ,RUN"“-Status setzen.
RUN LED initialisierter L . - -
ist OFF Status EtherCAT-Mastereinheit Mit der ESI-Datei (XML-Datei)
prufen. konfigurieren, die von der SMC-Website
heruntergeladen werden kann.
5 . . :
RUN LED s::;‘::;situn N Eéﬁ;gﬁ%’;ﬂfggi;en Die EtherCAT-Mastereinheit in den
blinkt (x1) g . ,RUN“-Status setzen.
status prifen.
. Betriebs- . . . S
RUN LED blinkt Sicherheits- Die Bedingungen der Die EtherCAT-Mastereinheit in den
einmal (*1) status EtherCAT-Mastereinheit priifen. | ,RUN“-Status setzen.

1 Siehe 7.LED-Display (P .26) zum Zyklus bei blinkender LED (blinkt, einzelnes Blinken, doppeltes Blinken).
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Kommunikationsfehler
(LEC—W?2)

USB-Treiber nicht
installiert

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

Den USB-Treiber der
Kommunikationseinheit installieren.

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

falsche
COM-Anschluss-
Einstellung

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

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

Die COM-Anschlussnummer kann mit
dem Geratemanager des PCs uberpruft
werden. Details zur Prifung und
Einstellung des COM-Anschlusses
finden Sie in der ,Installationsanleitung
der LEC-W2-Einstellsoftware®.

Anschlussfehler

Anschlussstatus prifen.

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

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

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

Kein Betrieb maglich.

Entriegelungsfehler

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

Wenn kein Gerausch der Entriegelung

zu héren ist, ist die Entriegelung

moglicherweise beschadigt.

— Wenn das Problem fortbesteht, bitte
SMC kontaktieren.

Stoérung der
externen
Ausristung

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

Einen separaten Testlauf des
Controllers durchfiihren.

Siehe Gebrauchsanweisung des
Controllers und treffen Sie
entsprechende MaRnahmen.

— 9.1 Speicherzuordnung (S. 28)

ungeeignete
Spezifikation

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

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

Ist die Verdrahtung korrekt
angeschlossen?

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

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

— 5. Externe Anschliisse (S. 19)

— 9.1 Speicherzuordnung (S. 28)

elektromagnetische
Storsignale

Die Erdung korrekt vornehmen.
Kabel nicht bindeln.

Siehe Gebrauchsanweisung des
Controllers und treffen Sie entsprechende
MaRnahmen.

— 3.4 Montage (S. 16)

falsche Parameter

Prifen, ob die Parameterwerte
korrekt sind.

Sicherstellen, dass die Kabel nicht
gebundelt sind.

Gegenmalnahmen gemal dieser

Anleitung treffen.

— 10. Einstellungen und Dateneingabe
(S.37)

Liegt ein zeitweiser Spannungsabfall
in der Spannungsversorgung vor?
(Bei einem zeitweisen
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung schaltet sich

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

Spannungsabfall die EMG-Klemme des . .
CN1-Spannungsversorgungssteckers | €inschaltstrombegrenzt ist.
aus und der Antrieb stoppt. Dieser Die Spannungsversorgung bei Bedarf
Der Betrieb Stopp wird jedoch deaktiviert, sobald | gustauschen.
stoppt die Spannungsversorgung wieder — 3. Technische Daten (S. 12)
seitweise. korrekt hergestellt ist.)
Prifen, ob der INP-Ausgang sich im
Schubbetrieb einschaltet. Vor dem Einschalten des
Fehler im (Wenn das INP-Ausgangssignal den Energiesparmodus das
Schubbetrieb. Abschluss des Schubbetriebs erkennt, | INP-Ausgangssignal prifen.
kann die SPS den Abschluss des — 9.1 Speicherzuordnung (S. 28)
Verfahrvorgangs nicht bestatigen.)
) Prufe‘n, Ot,) die Cor.1troller- Gegenmallnahmen gemal dieser
unge(.el.gn(-*'?te Spezifikationen, d.|e Spanr?ung.;s- Anleitung treffen.
Spezifikation vers.orgung und die Komb|nat|o.n aus _, 3. Technische Daten (S. 12)
Antrieb und Controller korrekt sind.
Stellen Sie bei einer kontinuierlichen
Signaleingabe das Zeitintervall zwischen
den Signalen auf einen Wert ein, der dem
doppelten der Zeit des Kommunikations-
Signal-Timing Das Timing des Signals aus der SPS | zyklus entspricht, da es ansonsten zu einer
in den Controller prifen. verzogerten Signalverarbeitung durch die
SPS und einer verzdgerten Signalerfassung
durch den Controller kommen kann.
— 11.4 Controller-Eingangssignal-
Ansprechzeit (S. 45)
Wenn es der Schubbetrieb ist, die
Riickkehr zur Referenzposition
mehrmals wiederholen, um zu prifen, | MaRnahmen treffen, um den korrekten
falsche ob der Antrieb korrekt in die Antriebsbetrieb wieder herzustellen (z. B.
Referenzposition Referenzposition zurtickkehrt. Fremdkérper entfernen, die die
Die Ruckkehr zur Referenzposition Antriebsbewegung behindern).
wiederholt durchflihren, um die
Der Antrieb Referenzposition zu priifen.
bewegt sich . .
nicht guf die Priifen, ob die Paramete.r-Werte und Die Parameter dndern und den Betrieb
das Programm korrekt sind. .
korrekte falsche Parameter | Die max. Geschwindigkeit, max. prafen.
Position. — 10. Einstellungen und Dateneingabe

Beschleunigung und max.
Verzdgerung des Antriebs prufen.

(S.37)

Spezifikation nicht
geeignet

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

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

Ist die Verdrahtung korrekt
angeschlossen?
Siehe Gebrauchsanweisung des

Verdrahtung so korrigieren, dass der Eingang/

fehlerhafte . Ausgang der einzelnen Signale korrekt ist.
Controllers zur Prifung der .
Verdrahtung . — 5. Externe Anschliisse (S. 19)
Verdrahtung und stellen Sie sicher, -
. . . — 9.1 Speicherzuordnung (S. 28)
dass keine beschadigten Drahte oder
Kurzschlisse vorliegen.
Prifen, ob die
L Controller-Spezifikationen, die Gegenmalnahmen gemal dieser Anleitung
Spezifikation

nicht geeignet

Spannungsversorgung und die
Kombination aus Antrieb und
Controller korrekt sind.

treffen.
— 3. Technische Daten (S. 12)

Das Timing des Signals aus der SPS

Stellen Sie bei einer kontinuierlichen
Signaleingabe das Zeitintervall zwischen
den Signalen auf einen Wert ein, der dem
doppelten der Zeit des Kommunikations-
zyklus entspricht, da es ansonsten zu einer

Signal-Timing in den Controller priifen. verzogerten Signalverarbeitung durch die
SPS und einer verzogerten Signalerfas-
sung durch den Controller kommen kann.

— 11.4 Controller-Eingangssignal-
Ansprechzeit (S. 45)
Prifen, ob die Daten (Schrittdaten,
Parameter) korrekt geschrieben ) .
werden. Die korrekten Daten (Schrittdaten, Parametg
Die Daten erneut eingeben und den

wurden nicht

Die
Controller-Eingangsspannungs-

Betrieb testen.

Die
Geschwindigkeit
wurde nicht
erreicht

korrekt ersorauna nicht abschalten und — 3.2 Bauteile (S. 13
Vi u i u
gespeichert. gung . . — 10. Einstellungen und Dateneingabe
das Kabel nicht entfernen, wahrend
- . (8.37)
die Daten geschrieben werden
(LED blinkt grin).
Prifen, ob die Parameterwerte Die Parameterwerte andern und den
falsche korrekt sind. Betrieb testen.
Parameter Die max. Geschwindigkeit und max. — 10. Einstellungen und Dateneingabe
Beschleunigung des Antriebs prifen. (S.37)
Prifen, ob eine trapezoidale
Beschleunigung/Verzdgerung fir den | Die Einstellung andern, um die
) Antriebsbetrieb programmiert ist. Bei | Verfahrdistanz zu verlangern oder die
Betriebsmuster

nicht geeignet.

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

Beschleunigung zu steigern.
— 10. Einstellungen und Dateneingabe

(S.37)

Spezifikation
nicht geeignet

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

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

Spannungsabfall

Liegt ein zeitweiser
Spannungsabfall in der
Spannungsversorgung vor?

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

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

Die Spannungsversorgung bei Bedarf
austauschen.

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

Es gibt zwei Datentypen: 1-Byte-Daten, 2-Byte-Daten und 4-Byte-Daten.
Die Verarbeitung von 4-Byte-Daten wird nachfolgend beschrieben.

@ Negativwert-Daten
Es folgt ein Beispiel flir Negativwert-Daten.
Das Beispiel stellt 4-Byte-Negativwert-Daten dar.

Beispiel: Ausgabedaten ,Position”; Bei Eingabe von -700,00 mm (negativer Wert) an Index 7022h.
Die ,Position* wird in Schritten von 0,01 mm angegeben.
Negative Werte werden iiber das Zweierkomplement kodiert.
Der Wert, mit dem -700,00 mm ausgedrickt wird, ist -70000 in Dezimalzahlen und
FFFEEE90h in Hexadezimalzahlen.

Das Senden der Daten FFFEEE90 h wird nachfolgend dargestellit.

Position (DINT)
Index 7022h| FFFEEE90h |
Bit31 Bit0
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21. Definitionen und Terminologie

Im Folgenden finden Sie einen Uberblick (iber die wichtigsten Begriffe, die in dieser Gebrauchsanweisung

verwendet werden.
Terminologie Definition
Ermdglicht die Konfiguration eines Geréats fur ein EtherCAT-Netzwerk
ESI-Datei mithilfe der SPS-Software.
Die Datei beschreibt den Datenaustausch, die Slave-Informationen und
die unterstitzten EtherCAT-Merkmale.
E EtherCAT-ID .ID-NL.J.m'mer, mit der die einzelnen Slaves im EtherCAT-Netzwerk
identifiziert werden.
Eth Die gangigste LAN-Technologie, die durch die Norm IEEE802.3
ernet e
standardisiert wurde.
Ein industrielles Kommunikationssystem, das mithilfe eines definierten
Protokolls Daten zwischen den Geraten in einem Netzwerk Gbermittelt.
F | Feldbus In einem typischen Automatisierungssystem dient ein Feldbusnetzwerk
dem Austausch von Daten zwischen einem SPS-Master und den
Antrieben/Sensoren.
Die Abkirzung steht fiir ,speicherprogrammierbare Steuerung®, ein
S | SPS digitaler Computer fir die Automatisierung von elektromechanischen
Prozessen.
Anschlusskonfiguration des Feldbus-Netzwerks.
. Driickt aus, wie die einzelnen Klemmen und Steuerungskomponenten
T | Topologie ;
angeschlossen sind.
Typisch sind Stern-, Linear- und Ring-Topologien.
Dateniibertragungsgeschwindigkeit eines Netzwerks (z. B. Feldbus-
0 Ubertragungs- Netzwerk).
geschwindigkeit Die Geschwindigkeit wird von Gbergeordneten Vorrichtungen bestimmt
(SPS usw.). Die Einheit ist Bit pro Sekunde (bps).
7 Zykluszeit der Hierbei handelt es sich um den Zyklus zum Senden der Daten von den
Kommunikation Master- zu den Slave-Einheiten (Controller JXCE1).
Handelsmarke

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

Dokument nicht angegeben.
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