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Bedeutung der Betriebsanleitung

Diese Betriebsanleitung erlautert die Funktion und die Handhabung der
Positioniersysteme PSE25xC.

Von diesen Geraten kdénnen fir Personen und Sachwerte Gefahren durch nicht
bestimmungsgemafie Verwendung und durch Fehlbedienung ausgehen. Deshalb
muss jede Person, die mit der Handhabung der Gerate betraut ist, eingewiesen sein
und die Gefahren kennen. Die Betriebsanleitung und insbesondere die darin
gegebenen Sicherheitshinweise missen sorgfaltig beachtet werden. Wenden Sie
sich unbedingt an den Hersteller, wenn Sie Teile davon nicht verstehen.

Gehen Sie sorgsam mit dieser Betriebsanleitung um:

¢ Sie muss wahrend der Lebensdauer der Gerate griffbereit aufbewahrt werden.
¢ Sie muss an nachfolgendes Personal weitergegeben werden.

o Vom Hersteller herausgegebene Erganzungen missen eingefligt werden.

Der Hersteller behalt sich das Recht vor, digsen Geratetyp weiterzuentwickeln, ohne
dies in jedem Einzelfall zu dokumentieren. Uber die Aktualitat dieser
Betriebsanleitung gibt Ihnen Ihr Hersteller gerne Auskunft.

Konformitat

Anforderungen gemaf den EG-Richtlinien. Dies wird durch die Anbringung des CE-

Dieses Gerat entspricht dem Stand der Technik. Es erfillt die gesetzlichen CE
Kennzeichens dokumentiert.

© 2023

Das Urheberrecht an dieser Betriebsanleitung verbleibt beim Hersteller. Sie enthalt
technische Daten, Anweisungen und Zeichnungen zur Funktion und Handhabung der
Geréate. Sie darf weder ganz noch in Teilen vervielfaltigt oder Dritten zuganglich
gemacht werden.
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1 Sicherheitshinweise

1.1 BestimmungsgemaRe Verwendung

Die Positioniersysteme eignen sich besonders zur automatischen Einstellung von
Werkzeugen, Anschlagen oder Spindeln bei Holzverarbeitungsmaschinen,
Verpackungsmaschinen, Druckmaschinen, Abflllanlagen und bei Sondermaschinen.

Die PSE25xC sind nicht als eigenstédndige Gerate zu betreiben, sondern dienen
ausschlieBlich zum Anbau an eine Maschine.

Die auf dem Typenschild und im Kapitel , Technische Daten“ genannten
Betriebsanforderungen, insbesondere die zuldssige Versorgungsspannung, missen
eingehalten werden.

Das Gerat darf nur gemal dieser Betriebsanleitung gehandhabt werden.
Veranderungen des Gerats sind nicht gestattet. Der Hersteller haftet nicht fir
Schéaden, die sich aus einer unsachgemafen oder nicht bestimmungsgemalien
Verwendung ergeben. Auch erldschen in diesem Fall die Gewahrleistungsanspruche.

1.2 Transport, Montage, Anschluss und Inbetriebnahme

Die Montage und der elektrische Anschluss des Gerats durfen nur von Fachpersonal
durchgeflhrt werden. Es muss dazu eingewiesen und vom Anlagenbetreiber
beauftragt sein.

Nur eingewiesene vom Anlagenbetreiber beauftragte Personen diirfen das Gerat
bedienen.

Spezielle Sicherheitshinweise werden in den einzelnen Kapiteln gegeben.

1.3 Stoérungen, Wartung, Instandsetzung, Entsorgung

Stérungen oder Schaden am Gerat missen unverzuglich dem flr den elektrischen
Anschluss zustandigen Fachpersonal gemeldet werden.

Das Gerat muss vom zustandigen Fachpersonal bis zur Stérungsbehebung auller
Betrieb genommen und gegen eine versehentliche Nutzung gesichert werden.

Das Gerat bedarf keiner Wartung.

MaRnahmen zur Instandsetzung, die ein Offnen des Gehauses erfordern, diirfen nur
vom Hersteller durchgefiihrt werden.

Die elektronischen Bauteile des Gerats enthalten umweltschadigende Stoffe und sind
zugleich Wertstofftrager. Das Gerat muss deshalb nach seiner endgultigen Stilllegung
einem Recycling zugefihrt werden. Die Umweltrichtlinien des jeweiligen Landes
mussen hierzu beachtet werden.
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1.4 Symbolerklarung

In dieser Betriebsanleitung wird mit folgenden Hervorhebungen auf die darauf folgend
beschriebenen Gefahren bei der Handhabung der Anlage hingewiesen:

WARNUNG! Sie werden auf eine Gefahrdung hingewiesen, die zu
Kdrperverletzungen bis hin zum Tod flihren kann, wenn Sie die gegebenen
Anweisungen missachten.

ACHTUNG! Sie werden auf eine Gefahrdung hingewiesen, die zu einem
erheblichen Sachschaden fuhren kann, wenn Sie die gegebenen Anweisungen
missachten.

INFORMATION! Sie erhalten wichtige Informationen zum sachgemafen Betrieb
des Gerats.

2 Geratebeschreibung

21 Funktionsbeschreibung

Das Positioniersystem PSE25xC ist eine intelligente und kompakte Komplettlésung
zum Positionieren von Hilfs- und Stellachsen, bestehend aus DC-Motor, Getriebe,
Leistungsverstarker, Steuerungselektronik, absolutem Messsystem und CANopen-
Schnittstelle. Durch das integrierte absolute Messsystem entfallt die zeitaufwandige
Referenzfahrt — der Antrieb gibt nach dem Einschalten die Position der Abtriebswelle
an, ohne eine Bewegung auszuflihren. Das Messsystem ist eine Kombination aus
»Singleturn-Drehgeber” (dieser misst die Position der Motorwelle innerhalb einer
Umdrehung) und Batteriepufferung. Die Batterie gewahrleistet die fortlaufende
Positionsmessung auch im ausgeschalteten Zustand, so dass stets die richtige
Position angezeigt wird, auch wenn die Welle im ausgeschalteten Zustand bewegt
wurde.

Die Ankopplung an ein Bussystem verringert den Verdrahtungs-Aufwand. Die
Montage Uber eine Vollwelle ist denkbar einfach. Das Positioniersystem eignet sich
besonders zur automatischen Einstellung von Werkzeugen, Anschlagen oder
Spindeln bei Holzverarbeitungsmaschinen, Verpackungsmaschinen, Druck-
maschinen, Abfillanlagen und bei Sondermaschinen.

Die Positioniersysteme PSE25xC setzen ein digitales Positionssignal in einen
Drehwinkel um.

2.2 Montage

Das PSE25xC ist mit Hilfe der 4 Bohrungen an der Bodenplatte zu befestigen. Die
Welle muss Uber eine Kupplung befestigt werden, um Krafte zu verhindern, die durch
Spannungen verursacht werden, die aufgrund der fehlenden Ausrichtung zwischen
Bodenplatte und der anzutreibenden Achse entstehen.



2 |halstrup
Betriebsanleitung PSE25xC walcher

Der Gehausedeckel darf auf keinen Fall fiir Kraftiibertragungszwecke,
z.B. zum Abstiitzen, benutzt werden.

Ein riickwartiges Antreiben des PSE25xC ist nicht gestattet (d.h. es darf
nicht durch eine duBlere Kraft an der Abtriebswelle gedreht werden).

2.3 Steckerbelegung

Auf der Stirnseite des Bechers, der die Ansteuerelektronik umfasst, befindet sich ein
12-poliger Anschlussstecker (Binder Serie 423) mit folgender Belegung:

Pin Signal Beschreibung

A, B oV 0 VDC Betriebsspannung (Steuerung
und Leistungselektronik)

C,D +VsM +24 VVDC Betriebsspannung
(Leistungselektronik)

E +VsE +24 VVDC Betriebsspannung
(Positioniersteuerung)

F, G CAN_H Busleitung dominant HIGH

H CAN_GND CAN-Ground

J, K CAN_L Busleitung dominant LOW

L ST Externer Schalteingang Jog+

M S2 Externer Schalteingang Jog-

Schirm Gehause

Beschaltung der beiden Schalteingdnge (Jog+/Jog-):
- interner Pull-Up-Widerstand 5,6kQ

- nach 0V schaltend

- HIGH > 18V (> 2ms); LOW < 4V (> 2ms)
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2.4 Einstellen von Gerateadresse, Baudrate und Abschlusswiderstand

Die Drehschalter fir die Einstellung der Gerateadresse am Bus sowie ein vierpoliger
Schiebeschalter fir die Einstellung der Baudrate und das wahlweise Setzen eines
Abschlusswiderstands befinden sich hinter einer Abdeckkappe.

An den Drehschaltern kann die Adresse in Zehner- und Einerstelle gewahlt werden.
Wenn die Schalter auf 00 stehen, erfolgt die Adresseinstellung Uber den CAN-Bus mit
SDO 2101h.

Auslieferungszustand ist Schalterstellung 00, das PSE25xC meldet sich mit Adresse
1 am Bus.

Wenn an den Schaltern die Adresse eingestellt wird (d.h. Schalterstellung auf > 00),
ist es nicht moéglich, Gber CAN-Bus diesen Wert zu verandern.

Die gelbe LED stellt den Zustand der Motorspannung dar, die rote und griine LEDs
den CANopen-Status.

Anordnung der Schalter und LED:

x1@ xl
Adresse

Einstellen der Baudrate:

1 2 3 Baudrate [kBaud]

OFF | OFF | OFF | Baudrate wird Uber Bus eingestellt (SDO #2100)
ON | OFF | OFF 20

OFF | ON | OFF 50

ON | ON | OFF 125

OFF | OFF | ON 250

ON | OFF | ON 500

OFF | ON | ON 800

ON | ON | ON 1000

Mit den Schiebeschaltern 1...3 kann die Baudrate gewahlt werden. Wenn alle drei
Schalter auf OFF stehen, erfolgt die Adresseinstellung tber den CAN-Bus mit SDO
2100h.

Im Auslieferungszustand sind alle Schiebeschalter auf OFF, das PSE25xC
kommuniziert mit der Baudrate 20 kBaud.

Wenn mit den Schaltern eine Baudrate eingestellt wird (d.h. Schiebeschalter 1...3
nicht alle auf OFF), ist es nicht méglich, iber CAN-Bus diesen Wert zu verandern.

Setzen eines Abschlusswiderstands:

Mit Schiebeschalter 4 = ON wird ein 120Q-Abschlusswiderstand gesetzt, falls das
betr. Gerat das erste oder das letzte Gerat eines CAN-Strangs ist.

7
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2.5 Inbetriebnahme

Nach Anlegen der Versorgungsspannung kann sofort mit einem Positionier- oder
Handfahrauftrag begonnen werden.

Ablauf eines Positioniervorganges (mit Schleife)

Das PSE25xC unterscheidet folgende Falle bei einem Positioniervorgang
(Annahme: Richtung, in der jede Sollposition angefahren wird, ist vorwarts):

1. neuer Positionswert groRer als aktueller: Position wird direkt angefahren.

2. neuer Positionswert kleiner als aktueller: Es wird um die Schleifenlange
(defaultmafiig 100 Schritte) weiter zuriickgefahren und die exakte Position in
Vorwartsfahrt angefahren.

Nach Erreichen der Sollposition wird diese Position mit dem internen Absolut-
encoderstand verglichen. Bei einer Abweichung wird Fehler 0x7320 (,Absolutencoder
inkonsistent®) gesetzt.

Eine Positionierung auf die obere Endbegrenzung oder auf eine Position
knapp unterhalb der oberen Endbegrenzung (SDO 607Dh-02h) mit
Anfahrtrichtung von oben (SDO 2111h-01h mit Wert 02h) ist mdglich,
obwohl der Antrieb hierfur die Endbegrenzung Uberfahren musste. Die
Strategie in diesem Fall ist, die Schleifenlange dergestalt zu verkurzen,
dass die betr. Endbegrenzung nicht Uberfahren wird. Gleiches gilt fir die
untere Endbegrenzung (SDO 607Dh-01h) bei Anfahrtrichtung von unten
(SDO 2111h-01h mit Wert 01h).

Ablauf eines Positioniervorgangs ohne Schleife

Der Modus ,Positionieren ohne Schleifenfahrt” dient hauptsachlich zum Fahren
kleiner Wege fir Feinkorrekturen. Jede Position wird dabei direkt angefahren, dies
entspricht dem Verhalten im Auslieferungszustand (SDO 2111h-01h mit Wert 00h).
Das interne Getriebespiel des PSE25xC und ein eventuelles Spiel in der angetrie-
benen Spindel werden dabei NICHT eliminiert.

Fahrten, die gezielt eine Blockfahrt nach sich ziehen (z.B. Referenzfahrten
auf Block), durfen nur mit einem reduzierten Drehmoment gestartet werden
(max. Fahrdrehmoment maximal 10% des Nenndrehmoments).
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2.6 CAN-Bus

Bei der CAN-Bus-Schnittstelle wird als Protokoll CANOpen entsprechend CiA DS 301
Version 4.02 verwendet:
e ein Sende- und ein Empfangs-SDO pro Gerat
e jeweils zwei asynchrone Sende- und Empfangs-PDO, standardmafRig aktiv
e Producer- und Consumer-Heartbeat sowie Node-Guarding inaktiv
grune LED = RUN-LED gemafl CANopen:
Einzelblinken: CAN Stopp
Dauerblinken: CAN preoperational
Dauerleuchten: CAN operational
rote LED = ERROR-LED gemafR CANopen:
Aus: kein Fehler
Einzelblinken: CAN-Sender oder -Empfanger hat Warning-Limit erreicht
Doppelblinken: Guard-Event ist aufgetreten
Dreifachblinken: Sync-Ausfall
Dauerleuchten: CAN-Bus-OFF
gelbe LED = Anzeige Aktorspannung
Aus: keine Motorspannung vorhanden
Dauerleuchten: Motorspannung vorhanden
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a) Tabelle der implementierten Objektverzeichnis-Eintrage

Im Folgenden sind alle Objekte dokumentiert, tber die die Positioniersysteme kommuni-

zieren.

SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

1000h

Device type

u32

00020192h

Geratetyp gemaR CiA
Motortyp = 00h

(= DC-Motor)
Antriebstyp = 02h

(= Servo Drive)
Profilnummer = 192h
(= 4.02)

1001h

Error register

us

Fehlerregister mit Fehlerklasse
Bit 2=1 Spannungsfehler

Bit 3=1 Temperaturfehler

Bit 4=1 CAN-Bus
Kommunikationsfehler

Bit 5=1 Geratespezifischer
Fehler

1003h

Predefined error
field

ARR

Schieberegister fur die letzten 8
spezifischen Fehler oder
Warnungen

00h

Number of errors

us

R/W

nein

Anzahl der aktuell anstehenden
Fehler

01h...08h

01h = Last entry

O8h = First entry

u32

Zuletzt aufgetretene Fehler (s.
auch SDO 603Fh)

Fehlercode / Beschreibung
0000h - kein Fehler

2310h > Fehler I?t-Uberlastung
3110h > Warnung
Uberspannung Bus

3111h > Warnung
Uberspannung
Leistungselektronik

3120h > Warnung
Unterspannung Bus

3121h > Fehler
Unterspannung
Leistungselektronik

4210h - Fehler
Ubertemperatur

5530h = Fehler Speicher
(EEPROM)

7121h > Warnung Motor
blockiert

7320h > Fehler
Absolutencoder inkonsistent
8130h - Fehler Node-
Guarding oder Heartbeat
FFOOh - Warnung Batterie-
spannung niedrig

FFO1h > Warnung
Ubertemperatur

FF02h - Warnung Positioning
timeout

FFO3h = Warnung falsche
Sollposition

FF04h > Fehler Uberstrom-
abschaltung

FFO7h - Warnung Absolut-
encoder Startup

10
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SDO-Nr. Name Format | R/W Defaultwert gesi- | Beschreibung
chert
bei
#1010
Sub x
FFO08h - Warnung
Absolutencoder CRC_Config
FFO9h = Warnung
Absolutencoder CRC_Counter
FFOAh = Warnung Batterie
leer
FFOBh > Warnung Absolut-
encoder Lesefehler
FFOCh - Warnung Absolut-
encoder Power down
FFODh - Warnung Absolut-
encoder Preset
FF10h > Warnung unterer
Software-Endschalter aktiv
FF11h - Warnung oberer
Software-Endschalter aktiv
1005h SYNC COB-ID u32 R 80h COB-ID des SYNC-Objekts
1008h Device Name U32 R PSE Geratename in ASCII
100Ah Software version u32 R Unterversion der Firmware des
Geréts in ASCII
100Ch Guard time uU16 R/W 0 1,2 Guard-Time fir Node-Guarding
100Dh Life time factor us R/W 0 1,2 Life-Time-Faktor fir Node-
Guarding
1010h Store parameters | ARR Speichern der aktuellen
Parameter des Antriebs
00h gréfiter Subindex | U8 R 4
01h Store all u32 w Speichern aller Parameter im
parameters EEPROM durch Schreiben von
,save“ = evas“ = 65h 76h 61h
73h
02h Store u32 w Speichern der Kommunikations-
communication parameter im EEPROM durch
parameters Schreiben von ,save” = ,evas“ =
65h 76h 61h 73h
03h Store application u32 w Speichern der
parameters Antriebsparameter im EEPROM
durch Schreiben von ,save“ =
,evas“ = 65h 76h 61h 73h
04h Store u32 w Speichern der Statistik-Werte
manufacturer im EEPROM durch Schreiben
specific von ,save“ = ,evas“ = 65h 76h
parameters 61h 73h
1011h Restore ARR Laden der Default-Parameter
parameters des Antriebs
00h groRter Subindex | U8 R 1
01h Restore all u32 w Laden aller Default-Parameter
parameters aus dem EEPROM durch
Schreiben von ,load” = ,daol” =
64h 61h 6Fh 6Ch
02h Restore u32 w Laden der Default-
communication Kommunikationsparameter aus
parameters dem EEPROM durch Schreiben
von ,load” = ,daol“ = 64h 61h
6Fh 6Ch
03h Restore u32 w Laden der Default-
application Antriebsparameter aus dem
parameters EEPROM durch Schreiben von
Joad“ = ,daol* = 64h 61h 6Fh
6Ch
(Dadurch stellt sich u.a. auch
wieder der urspriingliche Bezug
zwischen Istposition und

11
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SDO-Nr. Name Format | R/W Defaultwert gesi- | Beschreibung
chert
bei
#1010
Sub x
Passfeder ein. HomingOK wird
zurlickgesetzt.)
04h Restore u32 w Aus Kompatibilitatsgriinden
manufacturer vorhanden, aber Statistik-Werte
specific werden nicht zurlickgesetzt.
parameters - keine Aktion
1014h Emergency COB- | U32 R 81h COB-ID des Emergency-
ID Objekts
EMCY COB-ID = 80h + Node-
ID
1016h Consumer ARR
heartbeat
00h gréfter Subindex | U8 R 1
01h Consumer u32 R/W 00010000h 1,2 Consumer-Heartbeat
heartbeat time Zeitintervall
Bit 23...16: Node-ID
Bit 15...0: Consumer-Heartbeat
Zeitintervall in ms
1017h Producer u16 R/W 0 1,2 Producer-Heartbeat Zeitintervall
heartbeat time in ms
1018h Identity object REC Hersteller- und
Geréateidentifikation
00h groRter Subindex | U8 R 4
01h Vendor-ID u32 R 02D8h Nummer zur Identifikation des
Gerateherstellers nach CiA
(halstrup-walcher = 02D8h)
02h Product code u32 R 0102h Nummer zur Identifikation des
Geréats
03h Revision number | U32 R Hauptversion der Firmware
04h Serial number u32 R Eindeutige fortlaufende Serien-
nummer
1400h RPDO_1 Comm REC
00h gréfter Subindex | U8 R 2
01h COB-ID uU32 R/W 201h 1,2 PDO-ID = 200h + Node-ID
02h RPDO_1 type us R/W FEh 1,2 1h..FOh = synchron
Mit Wert n wird das RPDO_1
auf jedes n-te SYNC-
Telegramm tUbernommen.
FEh = asynchron
RPDO_1 werden sofort nach
Erhalt ibernommen.
1401h RPDO 2 Comm REC
00h gréfter Subindex | U8 R 2
01h COB-ID u32 R/W 301h 1,2 PDO-ID = 300h + Node-ID
02h RPDO_2 type us R/W FEh 1,2 1h..FOh = synchron
Mit Wert n wird das RPDO_2
auf jedes n-te SYNC-
Telegramm Ubernommen.
FEh = asynchron
RPDO_2 werden sofort nach
Erhalt ibernommen.
1600h RPDO_1 ARR
Mapping
00h Number of us R 1 Anzahl gemappter Objekte in
mapped objects RPDO _1
in RPDO_1
01h RPDO _1 Inhalt 1 uU32 R 60400010h Steuerwort
1601h RPDO_2 ARR
Mapping

12
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

00h

Number of
mapped objects
in RPDO_2

us

Anzahl gemappter Objekte in
RPDO_2

01h

RPDO_2 Inhalt 1

u32

60400010h

Steuerwort

02h

RPDO_2 Inhalt 2

u32

607A0020h

Sollposition

1800h

TPDO 1 Comm

REC

00h

gréRter Subindex

us

5

01h

COB-ID

u32

181h

1,2

PDO-ID = 180h + Node-ID
(kann entgegen der CANopen-
Spezifikation auch gesetzt
werden, ohne dass SDO
1800h-01h Bit 31 gesetzt ist)

02h

Transmission
type

us

R/W

FFh

1,2

1h..FOh = zyklisch, synchron
Mit Wert n wird das TPDO_1
auf jedes n-te SYNC-
Telegramm gesendet, auch
ohne Anderung.

FEh = asynchron

TPDO_1 werden mit der
Zykluszeit Subindex 05h (Event
timer) gesendet, jedoch nur bei
Anderung.

FFh = asynchron

TPDO_1 werden bei Anderung
der Daten unter
Bericksichtigung von Subindex
03h (Inhibit time) und mit der
Zykluszeit Subindex 05h (Event
timer) gesendet, auch ohne
Anderung.

03h

Inhibit time

u16

RW

5150
- 515ms

1,2

Sendepause nach
Kommunikation von TPDO_1 in
100us (nur relevant bei
Verwendung von Transmission
Type FFh)

<10 - keine Sendepause

210 - Sendepause =2 1 ms
(Vielfache von 10 sind sinnvoll)
(kann entgegen der CANopen-
Spezifikation auch gesetzt
werden, ohne dass SDO
1800h-01h Bit 31 gesetzt ist)

05h

Event timer

u16

R/W

30000

1,2

0 > TPDO_1 werden nicht
gesendet (falls TPDO-Typ =
FEh) bzw. nur bei Anderung
gesendet (falls TPDO-Typ =
FFh)

>0 > Zykluszeit in ms

1801h

TPDO 2 Comm

REC

00h

gréRter Subindex

us

01h

COB-ID

u32

281h

1,2

PDO-ID = 280h + Node-ID
(kann entgegen der CANopen-
Spezifikation auch gesetzt
werden, ohne dass SDO
1801h-01h Bit 31 gesetzt ist)

02h

Transmission
type

us

R/W

FFh

1,2

1h..FOh = zyklisch, synchron
Mit Wert n wird das TPDO_2
auf jedes n-te SYNC-
Telegramm gesendet, auch
ohne Anderung.

FEh = asynchron

TPDO_2 werden mit der
Zykluszeit Subindex 05h (Event

13
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

timer) gesendet, jedoch nur bei
Anderung.

FFh = asynchron

TPDO_2 werden bei Anderung
der Daten unter
Beruicksichtigung von Subindex
03h (Inhibit time) und mit der
Zykluszeit Subindex 05h (Event
timer) gesendet, auch ohne
Anderung.

03h

Inhibit time

u16

RW

2600
- 260ms

1,2

Sendepause nach
Kommunikation von TPDO_2 in
100us (nur relevant bei
Verwendung von Transmission
Type FFh)

<10 - keine Sendepause

210 - Sendepause =2 1 ms
(Vielfache von 10 sind sinnvoll)
(kann entgegen der CANopen-
Spezifikation auch gesetzt
werden, ohne dass SDO
1801h-01h Bit 31 gesetzt ist)

05h

Event timer

u16

R/W

30000

1,2

0 > TPDO_2 werden nicht
gesendet (falls TPDO-Typ =
FEh) bzw. nur bei Anderung
gesendet (falls TPDO-Typ =
FFh)

>0 2> Zykluszeit in ms

1A00h

TPDO_1 Mapping

ARR

00h

Number of
mapped objects
in TPDO _1

us

Anzahl gemappter Objekte in
TPDO_1

01h

TPDO_1 Inhalt 1

u32

60410010h

Statuswort

02h

TPDO_1 Inhalt 2

u32

60FD0020h

externe Schalteingdnge

1A01h

TPDO_2 Mapping

ARR

00h

Number of
mapped objects
in TPDO_2

us

1

Anzahl gemappter Objekte in
TPDO_2

01h

TPDO_2 Inhalt 1

u32

60640020h

Istposition

2100h

Baudrate

us

1

1,2

1 > 20 kBit/s

2 = 50 kBit/s

3 2 100 kBit/s

4 > 125 kBit/s

5 - 250 kBit/s

6 - 500 kBit/s

7 - 800 kBit/s

8 - 1000 kBit/s

- Wenn die DIP-Schalter 1...3
nicht alle auf OFF stehen,
sendet der Antrieb die Abort-
Message 06010000h (,Zugriff
auf Objekt nicht méglich®).

- Wert wird beim Einschalten
gelesen und ist nur wirksam,
falls die DIP-Schalter 1...3 alle
auf OFF stehen.

2101h

Node-ID

us

R/W

1,2

1...127

- Wenn nicht beide
Drehschalter auf O stehen,
sendet der Antrieb die Abort-
Message 06010000h (,Zugriff
auf Objekt nicht mdglich®).
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walcher

Betriebsanleitung PSE25xC

SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

- Wert wird beim Einschalten
gelesen und ist nur wirksam,
falls beide Drehschalter auf 0
stehen.

2110h

Version Control

u32

R/W

0Ah

1,3

Versionskontrolle: Definition
des Inhalts von T_PDO1 Inhalt
und des Verhaltens im
Fehlerfall

Bit 1: T_PDO1 Standardinhalt
0= T_PDO1 enthalt
Statuswort (s. 6041h) mit
2 Byte Lange
1= T_PDO1 enthalt
Statuswort (s. 6041h) und
Statuswort-Zusatz
(mdgliche Werte s. Kap.
2.6b ,PDO-Festlegung®)
mit 3 Byte Gesamtlange
(Default).
Bit 3: Verhalten bei BusOFF
= bei BusOFF zieht sich
Antrieb vom Bus zuriick
1= bei BusOFF automatisch
Initialisierung (Default)
Bit 5: Knotenliberwachung
= Heartbeat (Default)
= Nodeguarding
Bit 14: T_PDO2 Zusatzinhalt:
Sende zusatzlich zum
T_PDO2 Standardinhalt den
aktuellen Strom (SDO 6078h:
Current actual value)
0= deaktiviert (Default)
1= aktiviert

2111h

Positioning
parameter

REC

00h

gréRter Subindex

us

01h

Backlash
compensation

us

1,3

Spielausgleich, um Spindel-
oder Getriebespiel
auszugleichen. Hierbei kann
definiert werden, aus welcher
Richtung die Zielposition
angefahren werden soll. Wenn
notig, wird dazu die Zielposition
um Backlash delta Uberfahren
und anschliessend direkt
angefahren.

0 = Zielposition wird direkt
angefahren

1 - Zielposition wird von unten
angefahren

2 - Zielposition wird von oben
angefahren

02h

Backlash delta

U3z

R/W

100

1,3

Gibt an, wie weit eine
Zielposition bei eingeschaltetem
Spielausgleich lberfahren wird
(in benutzerdef.
Positionseinheit)

03h

Positioning
timeout

U3z

R/W

1,3

Timeout fur Positioniervorgange
in Sek.: Bendtigt ein Positionier-
vorgang mehr Zeit als dieser
Wert, so wird er abgebrochen

15
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

und es wird eine EMCY-
Meldung mit Fehlercode FF02h
ausgegeben

0 - Positioning timeout
deaktiviert

>0 > Positioning timeout in
Sek.

0Bh

Time of jogging
start speed

u32

R/W

1000

1,3

Zeitdauer der Anfangsgeschw.
beim Tippbetrieb in ms

0Ch

Jogging start
speed

u32

RW

20

1,3

Anfangsgeschw. beim
Tippbetrieb in benutzerdef.
Geschwindigkeitseinheit (s.
SDO 608Ch)

0Dh

Schalteingang 1

us

R/W

8Ah

1,3

Digitaler Hardware-
Schalteingang 1 zur Steuerung
des Antriebs (vgl. Steuerwort
SDO 6040h). Eingang ist LOW-
aktiv

0 = Schalteingang inaktiv

8Ah = Jogging+ (innerhalb
Software-Endschalter, wenn
aktiv)

OEh

Schalteingang 2

us

R/W

8Bh

1,3

Digitaler Hardware-
Schalteingang 2 zur Steuerung
des Antriebs (vgl. Steuerwort
SDO 6040h). Eingang ist LOW-
aktiv

0 - Schalteingang inaktiv

8Bh - Jogging- (innerhalb
Software-Endschalter, wenn
aktiv)

12h

Reference
position

132

RW

1,3

Referenzierungswert in
Encoder-Schritten: Wird am
Ende einer Homing-Prozedur
entspr. der Differenz zwischen
alter und neuer Istposition
nachgezogen. Alternativ kann
der Wert auch direkt
geschrieben werden.

1Dh

Service speed

u32

RW

30

1,3

Geschwindigkeit in benutzerdef.
Einheit beim Servicebetrieb
ohne Busankopplung

2112h

Statistics

REC

Statistik flir Betrieb des Antriebs

00h

groéfter Subindex

us

01h

Number of
watchdog events

u16

1,4

Anzahl der Watchdog-Events
des Prozessors

02h

Number of
position
warnings

u16

1,4

Anzahl der aufgetretenen
Fehler im Wegmesssystem

05h

Electronics
temperature

u16

akt. Temperatur der Leistungs-
elektronik in °C

06h

It Overload Level

u16

akt. aufsummierte 12t-Uberlast in
[%], Wertebereich 0...99

2113h

Endtest

REC

Defaultwerte,
Motorenparameter

00h

groéfter Subindex

us

27h

27h

Position target
range

116

1,3

Halbe Breite des Zielfensters in
Encoder-Schritten. Wenn

akt. Position innerhalb
Sollposition + Position target
range ist, gilt Zielfenster als
erreicht.

16
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

2114h

Warning
temperature

u16

R/W

60

1,3

Temperatur-Grenzwert in °C fur
Ansprechen der Ubertemp.-
Warnung. Uberschreitet die
Electronics temperature (SDO
2112h-05h) diesen Grenzwert,
wird eine EMCY-Meldung
generiert und der Fehlercode
FFO1h in die SDOs 1003h und
603Fh eingetragen. Der Antrieb
kann weiter betrieben werden.

Bei Temperaturfehler wird der
Antrieb gestoppt und in

den Zustand ,ErrorDiagnostic”
versetzt (Fehlercode 4210h).
Zurucksetzen (Error reset)
erfolgt mit dem Steuerwort
(SDO 6040h). Die Temperatur,
oberhalb der der Temperatur-
fehler gesetzt wird, wird mit
SDO 6510h-06h festgelegt und
liegt standardmaRig bei 70°C.

2300h

Customer
EEPROM

ARR

Speicherbereich fur
Anwenderdaten

00h

gréRter Subindex

us

01h...0Ah

Data0 ... Data9

u16

1,3

10 frei verwendbare Register
zum Ablegen beliebiger Werte
(z.B. Funktion des Antriebs
innerhalb einer Anlage)

603Fh

Fehlercode

u16

zuletzt aufgetretener Fehler

6040h

Steuerwort

u16

nein

Steuerwort

Bit 0 = SwitchOn

Bit 1 = EnableVoltage
Bit 2 = QuickStop

Bit 3 = EnableOperation
Bit 4 = StartAction (Fahre zum
Ziel)

Bit 5 nicht definiert

Bit 6 = Relative/absolute
movement

Bit 7 = Error reset

Bit 8 = Halt

Bit 9...10 nicht definiert
Bit 11 = Jogging+

Bit 12 = Jogging-

Bit 13...15 nicht definiert

6041h

Statuswort

u16

Statuswort

Bit 0 = Ready to switch on

Bit 1 = SwitchOn enabled

Bit 2 = Operation enabled

Bit 3 = Error active

Bit 4 = Voltage enabled

Bit 5 = QuickStop active

Bit 6 = SwitchOn disabled

Bit 7 = Warning active

Bit 8 = reserviert (immer 0)
Bit 9 = reserviert (immer 1)
Bit 10 = Target position reached
Bit 11 = Internal software limit
switch active

Bit 12 = Drive moving

Bit 13 = reserviert (immer 0)
Bit 14 = HomingOK
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

Bit 15 = External hardware limit
switch active

HomingOK wird auf Null
gesetzt, sobald ein Getriebe-
oder Positionsparameter
verandert wird (siehe SDO
6098h).

6060h

Modes of
operation

Betriebsmodus des Antriebs
1 - Positioning (default)

6 > Homing

Der aktuell aktive
Betriebsmodus kann in SDO
6061h gelesen werden.

6061h

Modes of
operation display

akt. aktiver Betriebsmodus des
Antriebs

01h = Positioning (default)
06h > Homing

6063h

Position actual
steps

132

akt. Position in Encoder-
Schritten

6064h

Position actual
value

132

akt. Position in benutzerdef.
Positionseinheit (siehe SDO
608Ah). Wert wird berechnet
aus akt. Position in Encoder-
Schritten multipliziert mit dem
Position factor:

Position actual value
= Position actual steps *
Position factor

Wenn Positionseinheit gleich
»Encoder-Schritte“, dann gilt:
Position factor = 1. Gear ratio
oder Feed constant werden
dann nicht berticksichtigt.

6068h

Position window
time

u16

R/W

1,3

Wartezeit, nach der der Regler
ausgeschaltet wird, sobald das
Zielfenster erreicht wurde.

0 > deaktiviert: Wenn der
Antrieb nach Zielerreichung
wieder aus dem Zielfenster
bewegt wird, ist der Regler aktiv
und stellt den Antrieb ins
Zielfenster zurlick.

>0 - aktiviert: Wartezeit in ms

606Ch

Velocity actual
value

132

akt. Geschw. in benutzerdef.
Geschw.einheit (siehe SDO
608Ch). Wert wird
berechnet aus aktueller
Motordrehzahl in U/s
multipliziert

mit dem Velocity factor.

Velocity actual value
= Motordrehzahl * Velocity
factor

Fir die Geschwindigkeitseinheit
,Encoder-Schritte / Sekunde*
gilt: Velocity factor = 8. Gear
ratio oder Feed constant
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

werden dann nicht
berlicksichtigt.

6073h

Maximum current

u16

R/W

1,3

Vom Anwender einstellbare It
Begrenzung fiir den Motorstrom
zur Drehmomentbegrenzung
und als Uberlastschutz.

0 > Strombegrenzung mit
zulassigem Maximalwert
>0 - max. Motorstrom in mA

Die Bestimmung erfolgt durch
Mittelwertbildung Uber 8 Mess-
werte (alle 12 ms). Bei
Uberschreiten des Grenzwerts
wird der aktive Fahrauftrag
abgebrochen, eine EMCY-
Meldung abgesetzt und der
Antrieb in den Zustand
ErrorDiagnostic versetzt.

Die werksseitige Einstellung ist
der Hochstwert fur ,Maximum
current® und entspricht dem
Wert in SDO 6510h-07h (,Max
motor current®). Flir maximales
Anfahrmoment kann der
Motorstrom kurzzeitig ,Max
motor current” erreichen, auch
wenn ,Maximum current”
niedriger eingestellt ist.

6078h

Current actual
value

116

akt. Strom des Antriebs in mA
(Mittelwert Gber 8 Messwerte)

607Ah

Sollposition

132

RW

1,3

Sollposition in benutzerdef.
Positionseinheit (s. SDO
608Ah).

Bit 6 im Steuerwort gibt vor, ob
Zielposition absolut oder
relativ zu aktueller Position ist.

Zwischenpos. fir
Spielausgleich wird bei
eingeschaltetem Spielausgleich
automatisch bestimmt.

Wenn die Sollposition
aullerhalb der Software-
Endschalter liegt, sendet der
Antrieb die Abort-Message
06090030h (,Wert aufRerhalb
des zulassigen
Wertebereichs").

607Dh

Software position
limit

ARR

Positionen der Software-
Endschalter

Die Software-Enschalter
kdnnen deaktiviert werden,
indem Subindex 01h und 02h
auf denselben Wert gesetzt
werden.

00h

gréRter Subindex

us
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

01h

Minimum
software position
limit

132

R/W

1,3

Pos. des unteren Software-
Endschalters in benutzerdef.
Pos.einheit (s. SDO 608Ah)

02h

Maximum
software position
limit

132

RW

1,3

Pos. des oberen Software-
Endschalters in benutzerdef.
Pos.einheit (s. SDO 608Ah)

607Eh

Polarity

us

R/W

1,3

Drehrichtung der Motorachse
bei steigenden Pos.werten
(Blick auf Achse von
Getriebeseite her).

Bit 7 = 0 > Drehrichtung im
Uhrzeigersinn (CW)

Bit 7 = 1 > Drehrichtung im
Gegenuhrzeigersinn (CCW)

Bit 0...6: nicht definiert

Nach Anderung der
Drehrichtung miissen
Positionen der Software-
Endschalter gespiegelt werden
(d.h. die Pos.werte von oberem
und unterem Software-
Endschalter tauschen und bei
beiden das Vorzeichen andern).

607Fh

Max profile
velocity

u32

RW

1,3

Max. zul. Geschw. in
benutzerdef. Geschw.einheit (s.
SDO 608Ch).

Wert resultiert aus
umgerechneter maximaler
Motordrehzahl.

6081h

Profile velocity

uU32

RW

1,3

Sollgeschw. in benutzerdef.
Geschw.einheit (s. SDO
608Ch).

Wert darf nicht groRer als max.
zul. Geschw. (607Fh) sein.

6089h

Position notation

R/W

FDh
> ,milli*

1,3

Notation der benutzerdef.
Pos.einheit

FAh = mikro
FBh = 10 mikro
FCh - 100 mikro
FDh > milli

FEh = 10 milli
FFh = 100 milli
00h = 1 (none)
01h > 10

02h - 100

03h - kilo

Nur giltig fir Linearbew. mit
Langeneinheit (Position
dimension = 01h).

Bei Anderung wird automatisch
HomingOK auf Null gesetzt (s.
SDO 6098h).

608Ah

Position
dimension

us

RW

01h

1,3

Dimension der benutzerdef.
Pos.einheit

falls Linearbew. >
Langeneinheit
01h > Meter
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

falls Drehbew. > Winkeleinheit
00h = Umdrehungen

ACh - Encoder-Schritte

10h > Radiant

41h > Grad

42h > Winkelminute

43h > Winkelsekunde

Die benutzerdef. Pos.einheit
ergibt sich durch Multiplikation
von ,Position notation“ mit
,Position dimension® (nur giltig
fur Linearbew.).

Beispiel: Pos.einheit in mm

- Position notation = FDh;
Position dimension = 01h

Bei Anderung wird automatisch
HomingOK auf Null gesetzt (s.
SDO 6098h).

608Bh

Velocity notation

RW

00h

1,3

Notation der benutzerdef.
Geschw.einheit

FAh = mikro

FBh = 10 mikro

FCh = 100 mikro

FDh > milli

FEh = 10 milli

FFh = 100 milli

00h = 1 (none)

01h > 10

02h -> 100

03h - kilo

Nur giltig fiir Linearbew. mit
Langeneinheit

608Ch

Velocity
dimension

us

RW

A3h

1,3

Dimension der benutzerdef.
Geschw.einheit

falls Linearbew. ->
Langeneinheit

A6h > Meter pro Sekunde
A7h > Meter pro Minute
A8h > Meter pro Stunde

falls Drehbew. - Winkeleinheit
00h > Encoder-Schritte pro
Sek.

A3h > Umdrehungen pro Sek.
A4h > Umdrehungen pro Min.
A5h > Umdrehungen pro
Stunde

Die benutzerdef.
Geschw.einheit ergibt sich
durch Multiplikation von
»Velocity notation® mit ,Velocity
dimension® (nur giltig fiir
Linearbew.).

Beispiel: Geschw.einheit in
mm/s

- Velocity notation = FDh;
Velocity dimension = A6h

21




Betriebsanleitung PSE25xC

2 |halstrup
walcher

SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

608Fh

Position encoder
resolution

ARR

Singleturn-Auflésung des
absoluten Drehgebers in
Schritten/Umdrehung. Die
Multiturn-Auflésung betragt 29
bit.

Bei Anderung wird automatisch
HomingOK auf Null gesetzt (s.
SDO 6098h).

00h

gréRter Subindex

us

01h

Encoder
increments

u32

RW

1,3

Anzahl Schritte des Encoders
pro Motorumdrehung (Zahler)

02h

Encoder
revolutions

U3z

R/W

1,3

Anzahl Encoder- bzw.
Motorumdrehungen (Nenner)

6091h

Gear Ratio

ARR

Getriebeuntersetzung i in
Motorumdrehungen pro
Umdrehung der Welle am
Getriebeausgang

Gear ratio = Motor revolutions /
Gear shaft revolutions

Darstellung als Bruch, da nur
ganzzahlige Werte erlaubt

Beispiel: i=61,25:1=6125/
100

Bei Anderung wird automatisch
HomingOK auf Null gesetzt (s.
SDO 6098h).

00h

gréRter Subindex

us

01h

Motor revolutions

u32

RW

1,3

Anzahl Motorumdrehungen
(Zahler)

02h

Gear shaft
revolutions

U3z

R/W

1,3

Anzahl Umdrehung der Welle
am Getriebeausgang (Nenner)

6092h

Feed constant

ARR

Berechnungsfaktor zur Umrech-
nung von Umdrehungen des
Motors oder der Getriebeaus-
gangswelle in Bewegung auf
Benutzerseite

Feed constant = Feed / Spindle
shaft revolutions

Bei Linearbewegungen mit
Spindel entspricht ,Feed
constant® der Spindelsteigung.
Darstellung als Bruch, da nur
ganzzahlige Werte erlaubt.

Beispiel: Spindelsteigung
2,5mm /U =1000 mm /400 U
=1 Meter /400 U

Die Einheit fiir Weg (Feed) ist
immer Meter. Es wird kein
Bezug zur eingestellten
,Position notation* (6089h) oder
,Position dimension® (608Ah)
hergestellt.
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SDO-NTr. Name Format | R/W Defaultwert gesi- | Beschreibung
chert
bei
#1010
Sub x
Bei Anderung wird automatisch
HomingOK auf Null gesetzt (s.
SDO 6098h).
00h grolter Subindex | U8 R 2
01h Feed u32 R/W 1 1,3 Weg in Meter (Zahler)
02h Spindle shaft u32 R/W 1 1,3 Anzahl Umdrehungen (Nenner)
revolutions
6093h Position factor ARR Berechnungsfaktor zur Umr.
von ,Position actual steps® (in
Encoder-Schritten) in ,Position
actual value” (in benutzerdef.
Pos.einheit, s. SDO 608Ah)
00h gréfiter Subindex | U8 R 2
01h Numerator uU32 R 1
02h Feed constant uU32 R 1
6094h Velocity factor ARR Berechnungsfaktor zur Umr.
von Motordrehzahl (in U/s) in
»Velocity actual value® (in
benutzerdef. Geschw.einheit, s.
SDO 608Ch)
00h groRter Subindex | U8 R 2
01h Numerator uU32 R 1
02h Divisor uU32 R 1
6098h Homing method 18 R/W 0 nein Methode zur Referenzierung
der Antriebsposition. Nach dem
Abschluss der Prozedur wird
die Referenzpos. in SDO
2111h-11h gespeichert.
Parameter / Beschreibung
00h - keine Referenzierung
aktiv
F4h > Referenzieren mit
Presetwert: Aktuelle
Pos. (SDO 6064h) wird
mit Zielposition (SDO
607Ah) Gberschrieben.
Anschlieend wird im
Statuswort (SDO 6041h)
automatisch Bit14
(HomingOK) gesetzt.
60FDh Digital input u32 R Monitor fir externe Hardware-
monitor Schalteingange
Bit 0...15: nicht definiert
Bit 16: Monitorbit fir Digital
input 1
Bit 17: Monitorbit fur Digital
input 2
Bit 18...31: nicht definiert
6402h Motor type u16 R 1 Motortyp = 1 (DC-Motor mit
PWM-Ansteuerung)
6410h Motor data REC Motorparameter
00h gréfter Subindex | U8 R 2
01h Motor operating u32 R 1,4 Betriebszeit des Motors in [s].
time Wert wird alle 6 min
gespeichert.
02h Software version u32 R Version der Firmware des
controller Reglerprozessors
(Bsp.: V 1.00 - 00010000h)
6502h Drive modes u32 R 00000021h Bit 0 - Positioning
Bit 5 > Homing
6510h Drive data REC Antriebsparameter
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SDO-Nr.

Name

Format

R/W

Defaultwert

gesi-
chert
bei

#1010
Sub x

Beschreibung

00h

groéfter Subindex

us

0Ch

01h

Drive operating
time

u32

1,4

Betriebszeit des Antriebs in [s].
Wert wird alle 6 min
gespeichert.

02h

Software version
encoder

u32

Version der Firmware des
Multiturn-Encoders
(Bsp.: Version 4 > 00000004h)

03h

Number of
positioning tasks

u32

1,4

Anzahl der Positionierauftrage.
Wert wird alle 6 min
gespeichert.

04h

Number of
homing tasks

u32

1,4

Anzahl der durchgefiihrten
Referenzierungen und
Endschalter-Definitionen. Wert
wird alle 6 min gespeichert.

05h

Number of saving
tasks

u32

1,4

Anzahl der
Speicherungsvorgange ins
EEPROM. Wert wird alle 6 min
gespeichert.

06h

Error temperature

u16

R/W

70

Temperatur-Grenzwert in °C fur
Ansprechen des
Ubertemperatur-Fehlers

Uberschreitet die ,Electronics
temperature® (SDO 2112h-05h)
diesen Grenzwert, wird der
Antrieb gestoppt und eine
EMCY-Meldung generiert
(SDOs 1003h und

603Fh). Anschliessend
wechselt der Antrieb in den
Zustand ,ErrorDiagnostic”
(Fehlercode 4210h).
Zuriicksetzen des Temperatur-
Fehlers (Error reset) erfolgt mit
dem Steuerwort (SDO 6040h).

07h

Max motor
current

u16

Maximal zulassiger Motorstrom
in mA. Er gibt den Wert vor, der
in SDO 6073h eingestellt
werden kann.

08h

Min position

132

0x80000001

Minimal zuldssige Pos.angabe
in benutzerdef. Pos.einheit (s.
SDO 608Ah)

0Sh

Max position

132

Ox7FFFFFFF

Maximal zulassige Pos.angabe
in benutzerdef. Pos.einheit (s.
SDO 608Ah)

OAh

Max velocity

u32

Maximal zulassige
Geschw.angabe in benutzerdef.
Geschw.einheit (s. SDO 608Ch)

0Ch

Continuous motor
current

u16

Zulassiger Motorendauerstrom
(Nennstrom) in mA. Solange
dieser Strom nicht tUberschritten
wird, liegt keine 12t-Uberlastung
des Antriebs vor.

*) Werte sind vom Getriebetyp abhangig

24



«? |halstrup
walcher Betriebsanleitung PSE25xC

Tabelle der Drehzahl- und Drehmomentwerte bei den verschiedenen Getriebetypen

Gerétetyp | 253-8 (mit oder 251-8 2505-8
ohne Bremse)
Ubersetzung 128:1 25:1 6,75:1
Bezeichnung SDO-Nr. Wertebereich Wertebereich Wertebereich
Auslieferung Auslieferung Auslieferung
max. Motorstrom 6073h 0...3000 0...3000 0...3000
[MA] 3000 3000 3000
max. Motorstrom 6510h- 3000 3000 3000
[mA] (Grenzwert fur | 07h
6073h)
(read only)
Max. Geschw. (bei 6510h- 0 2 8
Default-Skalierung) 0Ah
(read only)
max. Motor- 6510h- 860 1220 1650
dauerstrom [mA] 0Ch
(read only)
max. zulassige 607Fh in [U/min am Motorl:
Geschwindigkeit 0...3600 0...3600 0...3600
(Grenzwert flr 3600 3600 3600
6081h) bei Default-Skalierung:
0...0 0...2 0...8
0 2 8
max. Geschwindig- 6081h in [U/min am Motorl:
keit fUr Positionier- 0...3600 0...3600 0...3600
fahrten 1800 1800 1800
bei Default-Skalierung:
0...0 0...2 0...8
0 1 4
Anfangsgeschw. bei | 2111h- in [U/min am Motor]:
Tipptasten- und 0Ch 0...3600 0...3600 0...3600
Handfahrten 1800 1800 1800
bei Default-Skalierung:
0...0 0..2 0...8
0 1 4
Normalgeschw. bei 2111h- in [U/min am Motorl:
Tipptasten- und 1Dh 0...3600 0...3600 0...3600
Handfahrten 1800 1800 1800
bei Default-Skalierung:
0...0 0..2 0...8
0 1 4
Getriebelbers., 6091h- 1...10000 1...10000 1...10000
Zahler 01h 128 25 27
Getriebelbers., 6091h- 1...10000 1...10000 1...10000
Nenner 02h 1 1 4

Diese Werte gelten unabh. davon, ob das Getriebe Uber eine Bremse
verfugt.

b) PDO-Festlegung

1) Empfangs-PDO 1 (aus Sicht des PSE25xC) > RPDO _1
Adresse: 200h + CAN-Adresse (mdgliche Werte: 201h...27Fh)
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Belegung (nicht veranderbar):
Bit Byte Bedeutung entspr. SDO
0...15 0...1 Steuerwort 6040h
2) Empfangs-PDO 2 (aus Sicht des PSE25xC) > RPDO_2
Adresse: 300h + CAN-Adresse (mdgliche Werte: 301h...37Fh)
Belegung (nicht veranderbar):
Bit Byte Bedeutung entspr. SDO
0...15 0...1 Steuerwort 6040h
16...47 2...5 Sollposition 607Ah
3) Sende-PDO 1 (aus Sicht des PSE25xC) - TPDO_1
Adresse: 180h + CAN-Adresse (mdgliche Werte: 181h...1FFh)
Aufbau bei Version Control Bit 1 = 1 (default):
Belegung (nicht veranderbar):
Bit Byte Bedeutung entspr. SDO
0...15 0...1 Statuswort 6041h
16...23 2 Statuswort-Zusatz (zusatzliche Informationen --
zum internen Antriebszustand)
24...63 3...7 unbenutzt --
maogliche Werte fir den Statuswort-Zusatz:
Zustand Wert | Wert | Bedeutung
(dez) | (hex)
SELF TEST 0 00h Selbsttest nach Initialisierung
READY 1 01h Nach erfolgreichem Selbsttest > Ready
POSITIONING_READY 2 02h Steuerwort-Bits 0 ( ,SwitchOn"), 1 (,EnableVoltage"), 2
(,QuickStop®) und 3 (,EnableOperation®) sind gesetzt und
Betriebsmodus ,Positioning“ ist gesetzt; Start einer
Positionierung beim Setzen von Steuerwort-Bit 4
(,StartAction*)
HOMING_READY 3 03h Steuerwort-Bits 0 (,SwitchOn*), 1 (,EnableVoltage®), 2
(,QuickStop*) und 3 (,EnableOperation®) sind gesetzt und
Betriebsmodus ,Homing" ist gesetzt; Start einer
Referenzierung beim Setzen von Steuerwort-Bit 4
(,StartAction*)
POSITIONING_FIRSTTARGET 4 04h *
POSITIONING_FIRSTTARGET_2 5 05h Fahrt auf Umkehrposition
POSITIONING_ENDTARGET 6 06h *
POSITIONING_ENDTARGET 2 7 07h Fahrt auf endgiiltige Position
HOMING_SET 8 08h Referenzierung wurde durchgefiihrt; Ubergang zu
,POSITIONING_READY* beim Setzen des Modus
,Positioning“ mit SDO 6060h und Steuerwort = OxOF
ERROR_DIAGNOSTIC 9 0%h *
ERROR_DIAGNOSTIC_2 10 0Ah Fehler > Quittierung durch Setzen von Steuerwort-Bit 7
(,Error reset") erforderlich
WARNING_DIAGNOSTIC 11 0Bh *)
WARNING _DIAGNOSTIC_2 12 0Ch Warnung - Quittierung durch neues Steuerwort oder neue
Sollposition
RAMPE_RUNTER_VOR _ 13 0Dh Beginn einer Tipptastenfahrt mit notwendiger
TIPPTASTENFAHRT Richtungsumkehr
TIPP_START 14 OEh Beginn einer Tipptastenfahrt
TIPP_PLUS_START 15 OFh *)
TIPP_PLUS_START_2 16 10h Tipptastenfahrt in pos. Richtung; Startphase mit Geschw.
aus SDO 2111h-0Ch
TIPP_PLUS_NORMAL 17 11h *)
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Zustand Wert | Wert | Bedeutung
(dez) | (hex)

TIPP_PLUS_ NORMAL _2 18 12h Tipptastenfahrt in pos. Richtung; Normalphase mit Geschw.
aus SDO 2111h-1Dh

TIPP_MINUS_START 19 13h *)

TIPP_MINUS_START_2 20 14h Tipptastenfahrt in neg. Richtung; Startphase mit Geschw.
aus SDO 2111h-0Ch

TIPP_MINUS_NORMAL 21 15h *)

TIPP_MINUS_ NORMAL _2 22 16h Tipptastenfahrt in neg. Richtung; Normalphase mit Geschw.
aus SDO 2111h-1Dh

TIPP_STOP 23 17h *)

TIPP_STOP_2 24 18h Stoppen einer Tipptastenfahrt, nach Abbremsen Ubergang in
den Zustand ,READY*

TIPP_ERROR 25 19h )

TIPP_ERROR_2 26 1Ah Beide Tasten sind gedriickt, nach Abbremsen und Loslassen
beider Tasten Ubergang in den Zustand ,READY*

RAMPE_RUNTER_VOR _ 27 1Bh *)

HANDFAHRT

RAMPE_RUNTER_VOR_ 28 1Ch Beginn einer Handfahrt mit notwendiger Richtungsumkehr

HANDFAHRT 2

HAND_START 29 1Dh Eines der Steuerwort-Bits 11 (,Jogging+“) oder 12 (,Jogging-
“) hat sich geandert

HAND_PLUS START 30 1Eh *)

HAND_PLUS_START_2 31 1Fh Handfahrt in pos. Richtung; Startphase mit Geschw. aus
SDO 2111h-0Ch

HAND_PLUS_NORMAL 32 20h *)

HAND_PLUS_NORMAL_2 33 21h Handfahrt in pos. Richtung; Normalphase mit Geschw. aus
SDO 2111h-1Dh

HAND_MINUS _START 34 22h *)

HAND_MINUS_START_2 35 23h Handfahrt in neg. Richtung; Startphase mit Geschw. aus
SDO 2111h-0Ch

HAND_MINUS_NORMAL 36 24h *)

HAND_MINUS_NORMAL_2 37 25h Handfahrt in neg. Richtung; Normalphase mit Geschw. aus
SDO 2111h-1Dh

HAND_QUICKSTOP 38 26h *)

HAND_STOP_ABBREMSEN 39 27h *)

HAND_STOP_2 40 28h Stoppen einer Handfahrt, nach Abbremsen Ubergang in den
Zustand ,READY"

HAND_ERROR 41 29h *)

HAND_ERROR_2 42 2Ah Beide Handfahrt-Bits sind gesetzt, nach Abbremsen und
Zuriicksetzen beider Bits Ubergang in den Zustand ,READY*

QUICKSTOP_ACTIVE_DANACH_ 43 2Bh *)

READY

QUICKSTOP_ACTIVE_DANACH_ 44 2Ch Stoppen einer Positionierfahrt durch Wegnahme des

READY_2 Steuerwort-Bits 2 (,QuickStop®) und zusatzlich Wegnahme
eines der Steuerwort-Bits 0 (,SwitchOn*), 1
(,EnableVoltage“) oder 3 (“EnableOperation”), nach
Abbremsen Ubergang in den Zustand ,READY*

QUICKSTOP_ACTIVE_DANACH_ 45 2Dh *)

POSITIONING_READY

QUICKSTOP_ACTIVE_DANACH_ 46 2Eh Stoppen einer Positionierfahrt durch Wegnahme des

POSITIONING_READY_2 Steuerwort-Bits 2 (,QuickStop*“); Steuerwort-Bits 0
(,SwitchOn®), 1 (,EnableVoltage“) und 3 (,EnableOperation®)
bleiben gesetzt, nach Abbremsen Ubergang in den Zustand
,POSITIONING_READY*

ABBREMSEN DANACH_READY 47 2Fh *)

ABBREMSEN_DANACH_READY_2 | 48 30h Stoppen einer Positionierfahrt durch Wegnahme eines der
Steuerwort-Bits 0 (,SwitchOn*), 1 (,EnableVoltage®) oder 3
(,EnableOperation®); Steuerwort-Bit 2 (,QuickStop*) bleibt
gesetzt, nach Abbremsen Ubergang in den Zustand
LREADY*

HALT_ACTIVE_FIRSTTARGET 49 31h *)

HALT_ACTIVE_FIRSTTARGET 2 50 32h Zwischenhalt wahrend Fahrt auf Umkehrposition

HALT ACTIVE_ENDTARGET 51 33h *

HALT ACTIVE ENDTARGET 2 52 34h Zwischenhalt wahrend Fahrt auf endgiiltige Position
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*) Diese Zustande sind aktiv, wenn die Programmausflihrung aus einem anderen Zustand
heraus neu in den betr. Zustand wechselt.

Aufbau bei Version Control Bit 1 = 0:

Belegung (nicht veranderbar):

Bit Byte Bedeutung entspr. SDO
0...15 0...1 Statuswort 6041h
16...63 2.7 unbenutzt --

4) Sende-PDO 2 (aus Sicht des PSE25xC) > TPDO_2

Adresse: 280h + CAN-Adresse (mdgliche Werte: 281h...2FFh)

Aufbau bei Version Control Bit 14 = 0 (default):

Belegung (nicht veranderbar):
Bit Byte Bedeutung entspr. SDO
0...31 0...3 Istposition 6064h
32...63 4..7 unbenutzt --

Aufbau bei Version Control Bit 14 = 1:

Belegung (nicht veranderbar):
Bit Byte Bedeutung entspr. SDO
0...31 0...3 Istposition 6064h
32...63 4.7 akt. Strom des Antriebs in mA 6078h
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c) Detaillierte Beschreibung der Status-Bits

Bit 0: Ready to switch on
wird gesetzt:
- beim Ubergang in den Zustand ,READY* (z.B. beim Einschalten nach
erfolgreichem Selbsttest)
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Betatigen oder Loslassen einer
Tipptaste
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen oder Rucksetzen eines
Handfahrbits
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen des Bits ,Error reset (Bit 7 im
Steuerwort)
wird geldscht:
- beim Ubergang in den Zustand ,ERROR_DIAGNOSTIC* (d.h. beim Auftreten
eines Fehlers)

Bit 1: SwitchOn enabled

wird gesetzt:
- durch Setzen des Bits ,SwitchOn* (Bit 0 im Steuerwort)

wird geldscht:
- durch Rucksetzen des Bits ,SwitchOn* (Bit 0 im Steuerwort)

Bit 2:  Operation enabled

wird gesetzt:
- durch Setzen des Bits ,EnableOperation® (Bit 3 im Steuerwort)

wird geldscht:
- durch Rucksetzen des Bits ,EnableOperation® (Bit 3 im Steuerwort)

Bit 3:  Error active
wird gesetzt:
- beim Ubergang in den Zustand ,ERROR_DIAGNOSTIC* (d.h. beim Auftreten
eines Fehlers)
wird geldscht:
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Betatigen oder Loslassen einer
Tipptaste
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen oder Rucksetzen eines
Handfahrbits
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen des Bits ,Error reset” (Bit 7 im
Steuerwort)

Bit 4:  Voltage enabled
wird gesetzt:
- wenn Bit ,EnableVoltage” (Bit 1 im Steuerwort) gesetzt ist und kein Fehler
ansteht
wird geléscht:
- wenn Bit ,EnableVoltage” (Bit 1 im Steuerwort) zurtickgesetzt ist oder ein
Fehler ansteht

Bit 5:  QuickStop active
wird gesetzt:
- beim Einschalten nach erfolgreichem Selbsttest
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Betatigen oder Loslassen einer
Tipptaste (auRer EEPROM- und Weggeber-Fehler)
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen oder Riicksetzen eines
Handfahrbits (auRer EEPROM- und Weggeber-Fehler)
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Bit 6:

Bit 7:

Bit 8:

Bit 9:

Bit 10:

- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen des Bits ,Error reset” (Bit 7 im
Steuerwort, auler bei EEPROM- und Weggeber-Fehler)

- durch Setzen des Bits ,,QuickStop* (Bit 2 im Steuerwort, auler wenn ein
Fehler ansteht)

wird geldscht:

- beim Ubergang in den Zustand ,ERROR_DIAGNOSTIC* (d.h. beim Auftreten
eines Fehlers)

- durch Senden eines neuen Steuerworts mit zurlickgesetztem Bit ,QuickStop*
(Bit 2 im Steuerwort, aulder wenn ein Fehler ansteht)

SwitchOn disabled
wird gesetzt:
- beim Ubergang in den Zustand ,ERROR_DIAGNOSTIC* (d.h. beim Auftreten
eines Fehlers)
wird geléscht:
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Betatigen oder Loslassen einer
Tipptaste
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen oder Riicksetzen eines
Handfahrbits
- bei der Quittierung eines Fehlers durch Setzen des Bits ,Error reset” (Bit 7 im
Steuerwort)

Warning active
wird gesetzt:
- wenn sich der Antrieb auRerhalb des vorgegebenen Verfahrbereichs befindet
- wenn die Temperatur im Gerateinnern den Grenzwert aus SDO 2114h
Uberschreitet
- wenn die Steuerungsversorgung den Wert 21V unterschreitet
- wenn die Steuerungsversorgung den Wert 28V Uberschreitet
- wenn die Motorversorgung den Wert 30V Uberschreitet
- bei einer Fehlfunktion des Absolutencoders
- beim Ubergang in den Zustand ,WARNING_DIAGNOSTIC*, d.h.
- wenn die zulassige Zeit flr eine Positionierung tberschritten wurde (SDO
2111h-03h)
- wenn wahrend einer Positionierung der Antrieb blockiert
- wenn wahrend einer Positionierung der Antrieb wegen Uberstrom
abschaltet
- bei einem Fahrauftrag zu einem Ziel auf3erhalb des Verfahrbereichs
wird geléscht:
- wenn alle Werte wieder im zulassigen Bereich sind und der Absolutencoder
wieder normal arbeitet
- beim Aufheben des Zustands ,WARNING_DIAGNOSTIC®, d.h.
- durch Betatigen oder Loslassen einer Tipptaste
- durch Setzen oder Ricksetzen eines Handfahrbits
- durch einen neuen Fahrauftrag

reserviert (immer 0)
reserviert (immer 1)

Target position reached

wird gesetzt:
- wenn eine Positionierfahrt erfolgreich beendet wurde

wird geldscht:
- wenn nach erfolgreicher Positionierung das Positionierfenster verlassen wird

- durch Betétigen oder Loslassen einer Tipptaste
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Bit 11:

Bit 12:

Bit 13:

Bit 14:

Bit 15:

- durch Setzen oder Riicksetzen eines Handfahrbits
- durch einen neuen Fahrauftrag

Internal software limit switch active
wird gesetzt:
- wenn sich der Antrieb um mehr als das Positionierfenster auf3erhalb des
vorgegebenen Verfahrbereichs befindet
wird geléscht:
- wenn sich der Antrieb um mehr als das Positionierfenster innerhalb des
vorgegebenen Verfahrbereichs befindet

Drive moving

wird gesetzt:
- zu Beginn einer Fahrt

wird geléscht:
- am Fahrtende

reserviert (immer 0)

HomingOK
wird gesetzt:

- beim Einschalten des Antriebs, sofern der Antrieb beim letzten Ausschalten
referenziert war und diese Information im EEPROM gespeichert ist

- wenn eine Referenzierung erfolgreich beendet wurde

wird geléscht:

- bei Anderung der Position Notation (SDO 6089h), der Einheit, mit der die
Positionen angezeigt werden (SDO 608Ah), der Encoderauflésung (SDO
608Fh-01h/02h), der Getriebelbersetzung (SDO 6091h-01h/02h) oder der
Spindelsteigung (SDO 6092h-01h/02h)

- durch Setzen des Auslieferungszustands

reserviert (immer 0)

d) Detaillierte Beschreibung der Steuer-Bits

Bit O:

Bit 1:

Bit 2

Bit 3

SwitchOn

Das Bit muss gesetzt sein, um vom Zustand ,READY* zum Zustand
,POSITIONING_READY* zu wechseln. Wahrend dem Verfahren muss das Bit
gesetzt sein.

EnableVoltage

Das Bit muss gesetzt sein, um vom Zustand ,READY* zum Zustand
,POSITIONING_READY* zu wechseln. Wahrend dem Verfahren muss das Bit
gesetzt sein.

QuickStop

Das Bit muss gesetzt sein, um vom Zustand ,READY*“ zum Zustand
,POSITIONING READY* zu wechseln. Wahrend dem Verfahren muss das Bit
gesetzt sein.

Ein Zurlicksetzen des Bits wahrend dem Verfahren fiihrt zu einem
Fahrtabbruch mit sehr kurzer Rampe (,Quickstop®).

EnableOperation

Das Bit muss gesetzt sein, um vom Zustand ,READY* zum Zustand
,POSITIONING_READY* zu wechseln. Wahrend dem Verfahren muss das Bit
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Bit 4-

Bit 5:

Bit 6:

Bit 7

Bit 8:

Bit 9:

Bit 10:

Bit 11:

Bit 12:

Bit 13:

Bit 14:

Bit 15:

gesetzt sein.

StartAction (,Fahre zum Ziel*)

Das Bit wird gesetzt, um eine Positionierfahrt zu beginnen (Wechsel vom
Zustand ,POSITIONING_READY* zum Zustand
,POSITIONING_FIRSTTARGET" oder ,POSITIONING_ENDTARGET").

Im Referenzierungsmodus wird das Bit gesetzt, um an der aktuellen Position
die Referenzierung durchzufuhren.

reserviert, muss auf 0 gesetzt sein

Relative/absolue movement

Wenn das Bit gesetzt ist, wird die Zielposition als Schrittweite fur
Relativfahrten interpretiert. Relativfahrten sind auch wahrend einer laufenden
Fahrt mdglich.

Error reset

Das Setzen des Bits im Zustand ,ERROR_DIAGNOSTIC* quittiert einen
anstehenden Fehler. Durch das Zurlcksetzen wird ggf. eine unterbrochene
Positionierung sofort weitergefihrt.

Halt

Das Setzen des Bits wahrend einer laufenden Positionierfahrt erzeugt einen
Zwischenhalt. Das Anhalten erfolgt mit sehr kurzer Rampe (,Quickstop®). Das
ZurUcksetzen des Bits bewirkt, dass die alte Positionierung wieder
aufgenommen wird (Bits 0, 1, 2, 3 und 4 mussen gesetzt sein). Die Messung
der Positionierzeit wird dabei neu gestartet, eine notwendige Schleifenfahrt
wird evtl. wiederholt.

Endgultiger Fahrtabbruch durch Zurtcksetzen der Bits O, 1, 2 oder 3.

reserviert, muss auf 0 gesetzt sein
reserviert, muss auf 0 gesetzt sein
Jogging+

Das Setzen des Bits startet eine Handfahrt zum oberen Fahrbereichsende
(Bits 0, 1, 2 und 3 mussen gesetzt sein).

Jogging-

Das Setzen des Bits startet eine Handfahrt zum unteren Fahrbereichsende
(Bits 0, 1, 2 und 3 mussen gesetzt sein).

reserviert, muss auf 0 gesetzt sein

reserviert, muss auf 0 gesetzt sein

reserviert, muss auf 0 gesetzt sein
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3 Ablauf einer Positionierung
a) Positionierfahrt

- Zur Ansteuerung des Antriebs mit PDOs muss dieser zuerst in den CANopen-
Zustand ,operational” geschaltet werden.

- Sollposition tbertragen (PDO 1 mit Steuerwort = 001Fh und Sollposition auf SDO
607Ah oder PDO 2 mit Steuerwort = 001Fh und Sollposition): Antrieb fahrt los

- Bei Verwendung von PDO 1 ist zuerst die Sollposition mit SDO 607Ah zu Ubertragen,
danach Steuerwort 000Fh mit PDO 1, danach Steuerwort 001Fh mit PDO 1.

- Wird wahrend der Positionierfahrt eine neue Sollposition Ubertragen, so wird dennoch
zunachst das alte Ziel angefahren.

- Wird wahrend einer Positionierfahrt ein Handfahrt-Kommando gesendet, so wird die
Positionierfahrt abgebrochen (Geschwindigkeit wird auf Langsamfahrt gedrosselt)
und mit der Handfahrt weitergemacht.

Folgende Reihenfolge ist ebenfalls moglich:

Ausgangslage:

- Freigabe ist nicht gesetzt

- die Sollposition wurde bereits tibertragen (bei PDO-Ubertragung ist die Freigabe im
Steuerwort noch nicht gesetzt)

Freigabe setzen: Antrieb fahrt los

Positionierfahrten knnen auch im Zustand ,pre-operational” erfolgen. Hierzu wird die
Sollposition mit SDO 607Ah Ubertragen, danach Steuerwort 001Fh mit SDO 6040h.

Zustand ,READY*, nach einer erfolgreichen Positionierung im Zustand
.,POSITIONING_READY*. Dies fuhrt dazu, dass im Zustand ,pre-
operational” die erste Positionierung erst nach zweimaligem Senden des
Steuerworts 001Fh mit SDO 6040h gestartet wird. Ab der zweiten
Positionierung startet der Antrieb diese bereits nach einmaligem Senden
des Steuerworts 001Fh.

@ Nach dem Einschalten oder nach einem Reset befindet sich der Antrieb im

b) Positionierfahrt mit Schleifenfahrt

Die Abfolge entspricht einer Positionierfahrt ohne Schleife. Um eine Positionierfahrt mit
Schleife auszufuhren, muss SDO 2111h-01h auf die gewlinschte Schleifenrichtung
gesetzt werden, die Schleifenlange wird mit SDO 2111h-02h gesetzt.

c) Handfahrt

- I-_|.andfahrt Ubertragen (PDO mit Steuerwort = 080Fh bzw. 100Fh senden): Antrieb

- fEai:rtﬂlé)azrgang von einer Handfahrt in eine Positionierfahrt ist nur moglich, indem die
Handfahrt abgebrochen wird.
d) Fahrtabbruch

Das Zurucksetzen eines der Bits 0, 1, 2 oder 3 wahrend dem Verfahren (Positionier-

fahrt oder Handfahrt) fihrt zu einem Fahrtabbruch. Dabei Iasst sich unterscheiden, ob
der Fahrtabbruch sanft oder hart erfolgen soll. Der sanfte Fahrtabbruch erfolgt durch
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ein kontrolliertes Herunterfahren der Drehzahl auf 0, der harte Fahrtabbruch durch
sofortiges Kurzschlielten der Motorwicklungen (= ,Quickstop®).

- sanfter Fahrtabbruch: Zurlicksetzen eines der Bits 0, 1 oder 3 (Bit 2 muss gesetzt
bleiben)

- Quickstop: Zurlicksetzen von Bit 2 (Bits 0, 1 und 3 kénnen wahlweise zusatzlich
zurtickgesetzt werden)

4 Besonderheiten
a) Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung

Positionierfahrten werden mit der Maximalgeschwindigkeit aus SDO 6081h
ausgefiihrt. Sowohl Handfahrten als auch Tipptastenfahrten werden mit der
Maximalgeschwindigkeit aus SDO 2111h-0Ch begonnen, nach der Zeit aus SDO
2111h-0Bh wird auf die Geschwindigkeit aus SDO 2111h-1Dh umgeschaltet.

Am Fahrtende wird die Maximalverzégerung wahrend der Anndherung an das Ziel
sukzessive verkleinert, um ein harmonisches Einschwingverhalten zu realisieren
(Ausnahme: Fahrtabbruch mit Quickstop).

b) Verhalten des Antriebs bei Blockieren und bei manuellem Verdrehen

Wenn wahrend des Verfahrens ein Blockieren auftritt oder der Motorstrom zu hoch
wird oder die maximale Positionierzeit aus SDO 2111h-03h Uberschritten wurde,
bricht die Fahrt mit Quickstop ab. In diesen Fallen kann die Positionierung zum
seitherigen Ziel wieder aufgenommen werden, indem eines der Freigabebits (Bits O,
1, 2 oder 3) kurzzeitig zurickgesetzt wird und wieder gesetzt wird. Bit 4
(,StartAction“) muss dabei gesetzt sein.

Bei Fahrauftragen zu einem neuen Ziel reicht es, die neue Sollposition zu lGbertragen,
die Freigabebits (Bits 0, 1, 2 und 3) sowie Bit 4 (,StartAction“) miissen dabei gesetzt
sein.

Die Positionierung wird jedoch erst wieder aufgenommen, nachdem der Antrieb
vollstéandig zum Stillstand gekommen ist. Im Falle eines Uberstroms hélt der Antrieb
dariberhinaus selbststandig eine Mindestwartezeit von 200ms ein, bis die
Positionierung wieder aufgenommen wird.

Wenn nach einer erfolgreichen Positionierung der Antrieb durch eine aul3ere Kraft um
mehr als das Positionierfenster verdreht wird (,manuelles Verdrehen®), dann regelt
der Antrieb selbststandig auf die seitherige Sollposition nach. Dieses Verhalten kann
wahlweise unterbunden werden, indem nach einer erfolgreichen Positionierung eines
der Freigabebits (Bits 0, 1, 2 oder 3) zurlckgesetzt wird.

c) Verhalten bei Storungen
Bei Stérungen (angezeigt durch Bit 3 im Statauwort, ,Error active®) ist das Bit 7 im

Steuerwort zu setzen (,Error reset”), um die Stérung zu quittieren. Danach kénnen
direkt neue Fahrauftrage gesendet werden.
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d)

Referenzierung

Eine Referenzierung des Antriebs auf eine bestimmte physikalische Position wird
folgendermalen durchgefuhrt:

Antrieb in den Zustand ,pre-operational” versetzen.

Betriebsart ,Homing“ einstellen:

- Wert 6 in SDO 6060h schreiben

Steuerwort auf 000Fh setzen

- Wert 000Fh in SDO 6060h schreiben

Homing-Methode ,Referenzieren mit Presetwert” setzen:

- Wert F4h in SDO 6098h schreiben

Den an der aktuellen physikalischen Position gewiinschten Istwert setzen:
- gewinschten Wert in SDO 607Ah schreiben.

Steuerwort auf 001Fh setzen

- Wert 001Fh in SDO 6060h schreiben

Mit diesem Schritt ist die neue Referenzposition wirksam!

Betriebsart ,Positioning“ einstellen:

- Wert 1 in SDO 6060h schreiben

Steuerwort auf 000Fh setzen

- Wert 000Fh in SDO 6060h schreiben

Ggf. Referenzierungswert im EEPROM speichern:

- ,save” in SDO 1010h-01h schreiben: 0x73 (LSB) / 0x61 / 0x76 / 0x65 (MSB)

Durch die Batteriepufferung ist die Aktualisierung der Istposition auch bei einem
Verdrehen im ausgeschalteten Zustand gewahrleistet.

e)

Skalierung der Position

Defaultmaflig wird ein Verfahrweg von 1m pro Umdrehung des Antriebs

angenommen, die Position wird defaultmaRig in mm angegeben. D.h. die Skalierung

ist defaultmaRig 1000mm pro Umdrehung (unabh. von der Getriebevariante). Pro
gefahrener Umdrehung éndert sich die Istposition also um 1000 Schritte. Diese
Default-Skalierung kann u.a. mit Hilfe von SDO 6092h auf die eigene Situation
angepasst werden.

Beispiele:
Spindelsteigung | Auflésung Zahlerfaktor Nennerfaktor
6092h-01h 6092h-02h
1 mm 1/100 mm 1 10
1 mm 1/1000 mm 1 1
2 mm 1/10 mm 1 50
4 mm 1 mm 1 250
4 mm 1/10 mm 1 25
4 mm 1/100 mm 10 25
10 mm 1/10 mm 1 10
10 mm 1/100 mm 1 1
5,08 mm 1 mm 127 25000
5,08 mm 1/10 mm 127 2500
1000 mm 1 mm 1 1
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In diesen Beispielen sind weiterhin die folgenden Einstellungen angenommen:

- ,Position Encoder resolution“ (SDO 608Fh) und ,,Gear Ratio* (SDO 6091h) sind
im Auslieferungszustand

- ,Position notation“ (SDO 6089h) im Auslieferungszustand (FDh = ,milli“)

- ,Position dimension* (SDO 608Ah) im Auslieferungszustand (01h > ,Meter*)

Unabhangig von einer Spindelsteigung kann bei den genannten Grundeinstellungen
die Anzahl der Schritte pro Umdrehung folgendermalien berechnet werden:

Anzahl der Schritte pro Umdrehung = 1000 * Zdhlerfaktor / Nennerfaktor

StandardmafRig sind beide Faktoren auf den Wert 1 eingestellt, so dass sich eine
Auflésung von 0,01 mm bei einer Spindelsteigung von 10 mm ergibt.

f) Skalierung der Geschwindigkeit

Die Angabe der Geschwindigkeit erfolgt defaultmafig in [U/sec]. Mit dieser
Einstellung wird auch bei sich drehendem Antrieb die Geschwindigkeit haufig mit
Wert 0 ausgegeben (SDO 606Ch). Ebenfalls kann die Vorgabe der Geschwindigkeit
mit SDO 6081h nur sehr grob erfolgen, je nach Getriebevariante ist selbst eine
Vorgabe des Werts 1 schon héher als die max. Drehzahl des Antriebs.

Durch eine Anderung der Defaultskalierung, z.B. in [um/sec] kann die Auflésung der
Geschwindigkeit erhoht werden:

»Velocity notation“ (SDO 608Bh) > Wert FAh (= ,mikro®)
- ,Velocity dimension® (SDO 608Ch) »> Wert A6h (= ,m/s")

g) Blockiererkennung

Der Antrieb erkennt auf ,Blockieren®, wenn er sich wahrend einer Fahrt fir einen
Zeitraum von mindestens 2 Sek. nicht in Richtung der Zielposition weiterbewegt hat.
Als Referenz dient dabei diejenige bereits erreichte Position, die der Zielposition am
nachsten liegt. D.h. auch wenn sich der Antrieb auf dem Weg Richtung Zielposition
aufgrund einer Schwergangigkeit zyklisch zwischen zwei Positionen hin- und
herbewegt, wird dennoch ein Blockierfehler generiert.

h) Fahrtabbruch bei Ausfall des Masters

Wenn die Verbindung zum Master wahrend einer Positionierung unterbrochen wird,
kann vom Master eine begonnene Fahrt nicht abgebrochen werden. Um in diesem
Fall einen automatischen Fahrtabbruch zu erzeugen gibt es zwei Moglichkeiten:
Node-Guarding und Heartbeat-Consumer.

Im ersten Fall (Node-Guarding) missen im Antrieb Guardzeit- und Lifetime-Factor
programmiert werden. Der Master muss dann zyklisch das Heartbeat des Antriebs als
Remote-Object senden.

Im zweiten Fall (Heartbeat-Consumer) muss im Antrieb Node-ID und Zykluszeit des
Master-Heartbeats als Consumer-Heartbeat programmiert werden. Der Master muss
dann zyklisch dieses Heartbeat senden.

Die zweite Variante erfordert weniger Buslast, da fir alle Antriebe nur ein
unbestatigtes Master-Heartbeat gesendet werden muss (nur eine Nachricht fur alle
Consumer).
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Erkennt der Antrieb einen Verbindungsausfall zum Master, wird eine gerade laufende
Positionierung mit Quickstop-Rampe abgebremst und der Antrieb wchselt in den
Zustand ,ERROR_DIAGNOSTIC*.

i) Tippbetrieb

Sofern die Freigabebits fir die externen Tasten gesetzt sind (SDO 2111h-0Dh fur
Schalteingang 1 und SDO 2111h-0Eh fir Schalteingang 2), kann mit Hilfe der
externen Tasten eine Tippfahrt gestartet werden. Eine evtl. laufende Positionierung
wird dabei durch die Tippfahrt abgelést. Am Ende der Tippfahrt wird dieser
urspriinglich vom Busmaster erteilte Fahrauftrag nicht fortgefihrt.

Die Logik der Schalteingange ist folgendermalen:

Schalteingang 1 Schalteingang 2 Bedeutung
offen oder +24V offen oder +24V Steuerung Uber Bus
GND offen oder +24V Jogging zu grofieren
Werten
offen oder +24V GND Jogging zu kleineren
Werten
GND GND Fehler, Antrieb
stoppt mit
Quickstop-Rampe

Die erste Phase jeder Tipptastenfahrt erfolgt mit der Geschwindigkeit aus SDO
2111h-0Ch. Nach der Dauer aus SDO 2111h-0Bh wechselt die Geschwindigkeit zu
dem Wert aus SDO 2111h-1Dh.

Wenn wahrend einer Tipptastenfahrt beide Tipptasten gedruckt sind, erfolgt sofort ein
Fahrtabbruch. Eine erneute Tippfahrt ist erst wieder mdglich, wenn beide Tipptasten
losgelassen sind.

j) Hysterese bei der Erfassung der Istposition

Die auf dem Bus ausgegebene Istposition (Istposition in den Prozessdaten und SDO
6064h) ist mit einer Hysterese von 1 Encoder-Schritt behaftet. Diese Hysterese ist in
SDO 6063h (,akt. Position in Encoder-Schritten®) nicht enthalten, d.h. mit Hilfe von
SDO 6063h kann stets die exakte interne Position ausgelesen werden. Bei der
Schleppfehleriberwachung mit Hilfe von SDO 2113h-27h wird ebenfalls die exakte
interne Position herangezogen.
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5 Technische Daten

Umgebungsbedingungen

Umgebungstemperatur 0 °C bis +45 °C
Lagertemperatur -10 °C bis +70 °C
Schockfestigkeit nach 509 11 ms

DIN IEC 68-2-27

Vibrationsfestigkeit 10 Hz bis 55 Hz 1,5 mm

nach DIN IEC 68-2-6

55 Hz bis 1000 Hz 10 g
10 Hz bis 2000 Hz 5 g

EMV-Normen CE
Konformitat CE-Konformitatserklarung auf Anforderung verfigbar
Schutzart IP 50

Einschaltdauer

- Umgebungstemp. = +45 °C

- Drehzahl = Nenndrehzahl

100% unter folgenden Bedingungen:

- Drehmoment = Nenndrehmoment

Elektrische Daten

Nennabgabeleistung PSE253-8 mit oder ohne Bremse ca. 8W
PSE251-8 ca.12W
PSE2505-8 ca. 16 W

Versorgungsspannung

24 VDC +10 %

(getrennte Spannungsversorgung fur Steuerung und
Leistungselektronik, gemeinsame Masseleitung)

Bei fehlender Steuerungsversorgung wird die
Steuerung Uber die Leistungselektronik mitversorgt.
Empfehlung: geregeltes Netzteil verwenden

Nennstrom Steuerung 0,07 A

Nennstrom Motor PSE253-8 mit oder ohne Bremse 0,86 A
PSE251-8 1,22 A
PSE2505-8 1,65 A

Positionierauflésung

45° am Motor - je nach Getriebelbersetzung ergibt
sich folgende Auflésung an der Abtriebswelle:

PSE253-8 mit oder ohne Bremse 0,35°
PSE251-8 1,8°
PSE2505-8 6,67°

Positioniergenauigkeit

90° am Motor - je nach Getriebelbersetzung ergibt
sich folgende Genauigkeit an der Abtriebswelle:

PSE253-8 mit oder ohne Bremse 0,70°
PSE251-8 3,6°
PSE2505-8 13,3°
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Bus-Protokoll

CANOpen (CiA DS 301)

Adresseinstellung tber Dekadenschalter:
Adressen 1...99

Adresseinstellung tber Bus:

Adressen 1...127

Baudrateneinstellung tber Schiebeschalter:
125 kBaud, 250 kBaud, 500 kBaud
Baudrateneinstellung Uber Bus:

20 kBaud, 50 kBaud, 125 kBaud, 250 kBaud, 500
kBaud, 800 kBaud, 1Mbaud
CAN-Abschlusswiderstand 120Q:

Uber Schiebeschalter zuschaltbar

Absolutwerterfassung

magnetisch innerhalb einer Umdrehung,
Umdrehungen werden gezahlt und in einem
batteriegepuffertem RAM gespeichert

elektrische Anbindung

12-poliger Anschlussstecker (Binder Serie 423)

Mechanische Daten

Verfahrbereich Positionen: -223...22% keine mechanische Begrenzung

Spindelspielausgleich automatische Schleifenfahrt nach jeder
Positionierfahrt (iber Parameter zuschaltbar)

Abtriebswelle Vollwelle mit Passfedernut

max. zulassige Radialkraft PSE253-8 mit oder ohne Bremse 250N
PSE251-8 250 N
PSE2505-8 160 N

max. zulassige Axialkraft PSE253-8 mit oder ohne Bremse 150 N
PSE251-8 150 N
PSE2505-8 50 N

Abmessungen (L x B x H) siehe Zeichnungen

Gewicht (ca.) PSE253-8 ohne Bremse 930 g
PSE253-8 mit Bremse 1160 g
PSE251-8 1000 g
PSE2505-8 990 g

Weitere Informationen zu unseren Antrieben finden Sie in Internet unter:

www.halstrup-walcher.de/de/produkte/positioniertechnik/positioniersysteme/index.php

7100.005894B_PSE25xC.doc 28.03.23 Re
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