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Technische Anderungen vorbehalten.

Der Inhalt dieses Benutzerhandbuches wurde mit gréBter Sorgfalt zusammengestellt
und entspricht unserem derzeitigen Informationsstand.

Wir weisen darauf hin, dass dieses Dokument nicht immer zeitgleich mit der
technischen Weiterentwicklung unserer Geréate aktualisiert wird.

Informationen und Spezifikationen kénnen sich andern.
Bitte informieren Sie sich unter drives-support@mmog.com Uber die aktuelle Version.
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1 Allgemeine Informationen

1.1 Zielgruppe

Liebe Anwenderin/lieber Anwender

Das Benutzerhandbuch ist Bestandteil des Produkts und enthalt wichtige Hinweise
zum Betrieb und Service. Das Benutzerhandbuch wendet sich an alle Personen, die
Montage-, Installations-, Inbetriebnahme- und Servicearbeiten am Produkt ausflhren.

1.2 Voraussetzungen im Umgang mit

dem Geréat

Voraussetzungen im Umgang mit den Feldbussystemen PROFIBUS und PROFINET:
. Die Dokumente zu den Geréten sind leserlich zuganglich.

. Lesen und verstehen Sie zuerst die Betriebsanleitung Ihres Antriebs-
systems.

. Sie sind durch Schulungen mit den Feldbussystemen PROFIBUS und
PROFINET vertraut.

Die Beachtung der Dokumente zu den Geréaten der Firma Moog ist Voraussetzung flr
einen stoérungsfreien Betrieb und damit die Erfullung eventueller Mangelhaftungsan-
sprlche.

° HINWEIS:

Dieses Benutzerhandbuch ist gultig fur das MSD Servo Drive Einachs- und Mehr-
1 achssystem und dem MSD Servo Drive Einachs-Servoregler Compact.

Dieses Dokument ersetzt nicht die Betriebsanleitungen MSD Servo Drive und
MSD Servo Drive Eiinachs-Servoregler Compact.

MOOCG

Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

1.3

Dokument

MSD Servo Drive

Mitgeltende Dokumentation

Inhalt

Id.-Nr.
Format

Einachs-Servoregler Sicherheit, Geréteeinbau, Installation, Inbetriebnahme, Diagnose, Spezifika-| CA97555-002
Compact- tionen, Zertifizierungen und geltende Normen, Technische Daten PDF
Betriebsanleitung

MSD Servo Drive

AC-AC Servoregler Sicherheit, Gerdteeinbau, Installation, Inbetriebnahme, Diagnose, Spezifika- | CA65642-002
Einachssystem- tionen, Zertifizierungen und geltende Normen, Technische Daten PDF
Betriebsanleitung

MSD Servo Drive
DC-AC Servoregler

Sicherheit, Gerdteeinbau, Installation, Inbetriebnahme, Diagnose, STO,
Betrieb mit AC-AC Servoregler als Versorgung, Projektierung, Applikations-

CA97554-002

Mehrachssystem - beispiel, Spezifikationen, Zertifizierungen und geltende Normen, Technische  PDF
Betriebsanleitung Daten
MSD Power Supply Unit Sicherheit, Gerdteeinbau, Installation, Inbetriebnahme, Diagnose, Spezifika- | CA97556-002
Mehrachssystem- tionen, Zertifizierungen und geltende Normen, Technische Daten PDF
Betriebsanleitung ' '
MSD Servo Drive Sicherheit, Inbetriebnahme, Kommunikationsphasen, Parameterinterface, CAG5648-002
Sercos Il - Fehler-, Warn- und Statusmeldungen, Betriebsarten, Wichtung, Referenzie-

i PDF
Benutzerhandbuch rung, Touchprobe, Parameterlisten
MSD Servo Drive Sicherheit, Montage und Anschluss, Inbetriebnahme und Konfiguration, CA97557-002
Sercos Il - Parametrierung, Dateniibertragung, Normierung und Wichtung, Funktionali- PDF
Benutzerhandbuch tat, Fehlermeldung und Diagnose, Parameterlisten
MSD Servo Drive
Feldbussystem Sicherheit, Inbetriebnahme, Dateniibertragung, Betriebsarten, Referenzie- |CA65647-002
CANopen/ EtherCAT - |rung, Parameter, Technische Daten PDF
Benutzerhandbuch
MSD Servo Drive
Feldbussysteme Beschreibung und Parametrierung des MSD Servo Drive am PROFIBUS/  |CA65645-002
PROFIBUS/PROFINET  |PROFINET Feldbus-System PDF
Benutzerhandbuch

Modulares Mehrachs-
Servoregler System-
MSD -

Bestellkatalog

Informationen, Bestellhinweise, Spezifikationen und technische Daten zu:
MSD Einachs-Servoregler Compact, MSD Einachssystem, MSD Mehrachs-
system, Sicherheitstechnik, Kommunikation, Technologie, Funktionspakete,
Zubehdr und Motoren

CDL 29950-en
PDF

MSD Servo Drive -
Geréte Hilfe

Beschreibung der Software-Funktionalitdt MSD Servo Drive,
Firmware-Versionen:

- MSD Einachs-Servoregler Compact ab V124.25-00

- MSD Einachssystem ab V124.25-00

- MSD Mehrachssystem ab V124.25-00

CB40859-002
PDF und HTML

Programm Hilfe PC-
Benutzersoftware Moog
DRIVEADMINISTRATOR 5

Kontext-sensitive Hilfe fir Moog DriveAominisTRATOR der Version 5.x grafische
PC-Benutzersoftware zur Erst- und Serieninbetriebnahme, Bedienung,
Diagnose und Projektverwaltung

CA79186-002
PDF- und
HTML
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Dartberhinaus sind noch Applikationsbeschreibungen vorhanden. Diese sind im
Downloadbereich auf der Internetseite von Moog verfligbar.
http://www.moogsoftwaredownload.com/msd.html

1.3.1 Dokumentation der PROFIBUS-Nutzerorganisation (PI)

Wichtige Unterlagen zu den Feldbussystemen PROFIBUS und PROFINET finden Sie im
Downloadbereich lhrer Landessprache auf der Internet-Seite der PROFIBUS
Nutzerorganisation e.V. (Pl) - http:/www.profibus.com.

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 8

Hinweis:

Dokumente Version/
als Download e Format
Die PROFIBUS-Planungsrichtlinie: V1.0
PROFIBUS - - Unterstlitzt Anlagenplaner von PROFIBUS Anlagen. 08 '2009
Planungsrichtlinie - Erleichtert die professionelle Planung einer Anlage. PDF
- Dient als roter Faden fiir eine schrittweise Planung der Anlage.
PROFIBUS - ) V11,2010
Systembeschreibung Technologie und Anwendung PDF
PROFIBUS - 08 e
Montagerichtlinie PDF
PROFIBUS - V1.0.2
Inbetriebnahme- 11. 2006
Richtlinie PDF
PROFINET - . V10.2014
Systembeschreibung Technologie und Anwendung PDF
PROFINET - V1.0
Inbetriebnahme- 07.2010
Richtlinie PDF
PROFINET - V1o
Montagerichtlinie 01. 2011
PDF
PROFIdrive - ' V02. 2011
Systembeschreibung Technologie und Anwendung PDF
PROFdrive - Technische Spezifikation PROFIdrive fiir PROFIBUS und PROFINET, \2/(;11 g Octover
Technische Spezifikation ’ PDF

Weitere Dokumente: Montagerichtlinien, Inbetriebnahme Protokolle und Checklisten, Beihefte, Technische
Richtlinien, Profile, Spezifikationen, Software und Tools, u.a.

Tabelle 1.1 Auswahl an Dokumenten der PROFIBUS-Nutzerorganisation

Die Dokumente der Pl stehen auf Basis eines Gewahrleistungsausschlusses zur
1 Verflgung. Die Dokumente unterliegen Anderungen ohne dass ausdrticklich
durch die Pl oder Moog darauf hingewiesen wird.

1.4  Piktogramme fUr nttzliche Informationen

Die in diesem Dokument verwendeten Piktogramme fur nitzliche Informationen und
Handlungsschritte bedeuten fir den Benutzer folgendes:

Hinweise und Handlungsanweisungen

HINWEIS:
Nitzliche Information oder Verweis auf andere Dokumente.

Ziffer HANDLUNGSANWEISUNG:
Bearbeitungsschritt, die der Benutzer oder das System ausflhrt.

Tabelle 1.2 Verwendete Piktogramme flir Hinweise und Handlungsanweisungen


http://www.profibus.com

1.5  Haftungsausschluss

° Die Beachtung der Dokumente zu den Geraten der Firma Moog ist
Voraussetzung:
1  fUr den sicheren Betrieb.

Fur Personen-, Sach- oder Vermdgensschaden, die durch Nichtachtung der
Dokumente entstehen, Ubernimmt die Firma Moog keine Haftung.

1.6 Transport, Lagerung

Beachten Sie die in der Betriebsanleitung unter ,Technische Daten” festgelegten Hin-
weise zum Transport, zur Lagerung und sachgemaBem Gebrauch der Geréte.

1.7 Entsorgung

Bitte beachten Sie aktuelle nationale Bestimmungen! Entsorgen Sie gegebenenfalls
einzelne Teile, je nach Beschaffenheit und existierende landerspezifische Vorschriften,
z.B. als

. Elektroschrott

o Kunststoffe

. Metalle

oder beauftragen Sie einen zertifizierten Entsorgungsbetrieb mit der Verschrottung.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

* um angegebene Leistungsmerkmale und Produkteigenschaften zu erreichen.

1.8  Helpline/Support & Service

Unsere Helpline hilft Ihnen schnell und zielgerichtet, falls Sie technische Fragen zu
Ihrem Gerates haben.

Anschrift: Moog GmbH
Hanns-Klemm-StraBe 28
D-71034 Bdblingen

Telefon: +49 7031 622-0

Telefax: +49 7031 622-100

E-Mail: drives-support@moog.com

Suchen Sie Unterstitzung im Servicefall, helfen Ihnen die Spezialisten von Moog gerne
weiter:

Service: Bitte kontaktieren Sie uns unter
Telefon: +49 7031 622-0
E-Mail: info.germany@moog.com

1.9 Normative Referenzen

FUr das Feldbussystem PROFIBUS und PROFINET gelten folgende Normen:

IEC/EN 61158 -
Feldbusse flr industrielle Kommunikation.

IEC 61508-4 (1998-12) -
Funktionale Sicherheit sicherheitsbezogener elektrischer / elektronischer /
programmierbarer elektronischer Systeme — Teil 4: Begriffe und Abkurzungen.

IEC 61784-1 (2004-7) -
Digitale Datenkommunikation in der Leittechnik — Teil 1: Feldbus-
Kommunikationsprofile fur die prozess- und fertigungstechnische Automatisierung.

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 9
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2 Sicherheit

21 Uberblick

Unsere Gerate entsprechen dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheits-
technischen Bestimmungen, trotzdem kénnen Gefahren entstehen. In diesem Kapitel:

o Informieren wir tber Restrisiken und Gefahren, die von unseren Geraten
bei bestimmungsgemaBer Verwendung ausgehen.
. Warnen wir vor vorhersehbarer Fehlanwendung unserer Geréte.

. Weisen wir auf die notwendige Sorgfalt und auf zu treffende MaBnahmen
hin, die Risiken vermeiden.

2.2  MaBnahmen zur Sicherheit

° HINWEIS:
Ihr Gerat nur unter Beachtung der Dokumente zur entsprechenden Geratefamilie
1 installieren und in Betrieb nehmen!

Unsere Gerate sind auf eine schnelle und sichere Inbetriebnahme ausgerichtet. Zu
lhrer Sicherheit und zur sicheren Funktion lhrer Maschine folgendes beachten:

1.  Sicherheitshinweise zu den Geréten beachten!

Beachten Sie Sicherheits- und Warnhinweise in den Informationsprodukten,

die zu den Geréaten gehdren!

2. Von elektrischen Antrieben gehen Gefahren aus, durch:

* Elektrische Spannungen > 230 V/460 V! 10 min. nach Netz-Aus kénnen
noch geféhrliche Spannungen anliegen. Deshalb auf Spannungsfreiheit
prufen!

* Rotierende Teile.

* Automatisch startende Antriebe.

* Heile Bauteile und Oberflachen.

* Elektrostatische Entladung.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

Schutz vor magnetischen und elektromagnetischen Feldern bei

Montage und Betrieb

Personen mit Herzschrittmachern, metallischen Implantaten und Horgeréten

ist der Zugang zu folgenden Bereichen untersagt:

* Bereiche, in unmittelbarer Umgebung elektrischer Ausrustungen!

* Bereiche, in denen elektronische Bauteile und Servoregler montiert,
repariert und betrieben werden!

* Bereiche, in denen Motoren montiert, repariert und betrieben werden!
Besondere Gefahren entstammen von Motoren mit Dauermagneten.

Ihre Qualifikation

Um Personen- und Sachsch&den zu vermeiden, darf nur qualifiziertes

Personal mit elektrotechnischer Ausbildung am Gerat arbeiten mit

Kenntnissen:

* Der nationalen Unfallverhitungsvorschriften (BGV A3 4 in Deutschland).

¢ In Aufbau, Montage, Inbetriebnahme und Betrieb des Gerats.

Alle Arbeiten, in anderen Bereichen, wie Transport, Lagerung und Entsorgung

darf nur geschultes Personal ausfuhren.

Bei Missachtung erlischt die Gewéhrleistung!

Bei der Installation beachten:

* Anschlussbedingungen und technische Daten gemaB des Informations-
produkts und des Typenschilds einhalten!

* Normen und Richtlinien zur elektrischen Installation, wie Leitungs-
querschnitt, Schirmung, usw. einhalten!

* Elektronische Bauteile und Kontakte nicht berthren!
Elektrostatische Entladung kann Menschen schaden und Bauteile
zerstoren!

* SchutzmaBnahmen und Schutzeinrichtungen gemafi den gultigen
Vorschriften (z.B. IEC/EN 60204 oder IEC/EN 61800-5-1) einhalten!

e SchutzmaBnahme ,Geréat erden” einhalten!

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 11
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2.3  Allgemeine Sicherheits- und Warnhinweise

Von unseren Geraten kénnen Gefahren ausgehen. Deshalb, beachten Sie:
. In diesem Dokument verwendete Sicherheits- und Warnhinweise!

o Sicherheits- und Warnhinweise in anderen Dokumenten, ins Besonderen
den Betriebsanleitungen, die zu den Gerate-Baureihen gehoren!

Allgemein gliltige Sicherheits- und Warnhinweise fur den Nutzer von Moog-Geréaten:

GEFAHR! | Verletzungsgefahr durch elektrische Spannung!

Fehlverhalten fiihrt zu schweren Kérperverletzungen oder Tod.
Beachten Sie Sicherheits- und Warnhinweise in diesem Dokument und auf dem Gerét.

>

WARNUNG! | Verletzungsgefahr durch elektrische Spannung!

Fehlverhalten kann zu schweren Koérperverletzungen oder Tod fiihren.
Beachten Sie Sicherheits- und Warnhinweise in diesem Dokument und auf dem Gerét.

>

VORSICHT! | Verletzungsgefahr oder Beschidigung des Geréts durch Fehlbedienung!

Fehlverhalten kann zu leichten Kérperverletzungen oder Sachschéden fiihren.
Beachten Sie Sicherheits- und Warnhinweise in diesem Dokument und auf dem Gerat.

>

WARNUNG! | Verletzungsgefahr durch heiBe Oberflichen und Bauteile!

Fehlverhalten kann zu schweren Verbrennungen fiihren.
Elektronische Bauteile kdnnen wéhrend des Betriebs heiB werden!
Beachten Sie Sicherheits- und Warnhinweise in diesem Dokument und auf dem Gerat!

>

WARNUNG! | Verletzungsgefahr oder Beschidigung durch elektrostatische Entladung!

Elektrostatische Entladung kann Bauteile zerstéren und im schlimmsten Fall zu
Verletzungen oder Tod fiihren.

Elektronische Bauteile und Kontakte nicht beriihren!

Beachten Sie Sicherheits- und Warnhinweise in diesem Dokument und auf dem Gerét!

»>

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 12

Beachten Sie spezielle Sicherheits- und Warnhinweise, die hier im Dokument direkt vor einer spezifischen
Handlung stehen und den Nutzer vor einer konkreten Gefahr warnen!

2.3.1 Sicherheitshinweise zur vorliegenden Dokumentation

Die Feldbussysteme PROFIBUS und PROFINET sind Kommunikationssysteme, die in
den Grenzen der Antriebssysteme MSD Servo Drive Einachs- und Mehrachssystem
und MSD Servo Drive Einachs-Servoregler Compact an die jeweiligen Gegebenheiten
der Maschine oder Anlage anzupassen sind.

Die Parameter des Feldbussystems kionnen fiir den Benutzer

1
BT unbemerkt gedndert werden!

- Dies kann zu unkontrolliertem Verhalten des Antriebssystems flihren!
Vor dem Systemstart Parameter kontrollieren!

2.4 Wichtige Informationen

In den Betriebsanleitungen zu den Geratebaureihen finden Sie detaillierte Informatio-
nen zu folgenden Bereichen:

o BestimmungsgemaBe Verwendung.

. Wichtige Hinweise zum Einbau Ihres Geréts.

o Verantwortlichkeiten von Errichter und Betreiber vollstandiger
Maschinen oder Anlagen.

o Relevante Gesetze, angewendete Normen und Richtlinien.



3  Geréatebeschreibungen

3.5 Feldbussystem PROFIBUS

Eigenschaften Feldbussystem PROFIBUS:

. Offener Feldbusstandard fur vielféltige Anwendungen in der Fertigungs-
und Prozessautomation.

d Herstellerunabhangig und offen, gewahrleistet durch die internationale
Norm IEC/EN 61158.

. Datenubertragung Uber Differenzsignale mit Busabschluss.
. Nicht Echtzeitfahig.

PROFIBUS-DP (Dezentrale Peripherie):

. Kommunikationssystem flir den Einsatz in
der Feldebene, in der eine Steuerung (PROFIBUS-Master) mit mehreren
Slaves (z.B. Servoregler, Ein-/Ausgangsmodule ,10s", ...) einen zyklischen
Datenaustausch betreibt.

3.6  Feldbussystem PROFINET

Eigenschaften Feldbussystem PROFINET:
. Erweitert das Feldbussystem PROFIBUS um Anwendungen, die:

— Die Datenkommunikation (datenintensive Parameterzuweisungen,
synchronisierte DatenUbertragung) verbessern.
— Industrielle IT-Funktionen beinhalten.
. Die Kommunikation basiert auf Ethernet (TCP/IP).
J Bewaltigt gleichermaBen einfache Steuerungsaufgaben und hochdynami-
sche Bewegungssteuerungen von Antriebsachsen.

o Gestattet im Netzwerk, parallel zur Echtzeitkommunikation, eine umfangrei-
che Diagnose des Antriebssystems Uber eine Leitwarte oder Internet.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

3.7  Gerateprofil PROFIdrive

Das Gerateprofil PROFIdrive sorgt daflr, dass sich Antriebsgerate, unabhangig vom
Hersteller, an einem Feldbussystem identisch verhalten.

Eigenschaften des Gerateprofils PROFIdrive:
. Herstellerunabhéngig fir Antriebsgerate.

o Entwickelt vom Arbeitskreis PROFIBUS und PROFINET International (PI)
unter Beteiligung zahlreicher Geratehersteller.

. Modularer Aufbau.

. Enthalt standardisierte Festlegungen (Syntax und Semantik) fiir die Kom-
munikation zwischen Antrieben und Automatisierungssystemen.

J Beinhaltet ergdnzend zur PROFIBUS-Norm (IEC/EN 61158) ein einheitliches
Gerateverhalten und Zugriffsverfahren auf die Antriebsdaten.

. Grenzt Optionen der Dienste von PROFINET und PROFIBUS ein und er-
génzt die Anwendung mit Vorgaben fir den Datenaustausch.

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 18



3  Geratebeschreibungen
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4 Montage und Anschluss des
Feldbussystems PROFIBUS

41  Lage

Die Darstellung (links) zeigt die Lage des Feldbussystems PROFIBUS im MSD Servo
Drive. Die Lage des Feldbussystems PROFIBUS im MSD Einachs-Servoregler Com-
pact ist identisch.

4.2  Anschlusse und Bedienelemente

=== HINWEIS:

Das Feldbussystem PROFIBUS ist als Ausfuhrungsvariante fUr die Baureihen
1 MSD Servo Drive Einachs-Servoregler Compact, MSD Servo Drive Einachs- und
Mehrachssystem konzipiert!

Vorsicht! | Verletzungsgefahr und/oder Eigentumsschaden durch elektrische Spannung!

- Das Berlihren von blanken oder abisolierten Adern und Leitungen, die unter Spannung
stehen, kann zu einem Stromschlag und Verbrennungen fiihren!
- Kurzschllsse konnen Schaden am Gerat verursachen!
Bei der Montage von elektrischen Komponenten wie z.B. Leitungen und Kabel, fiir
Spannungsfreiheit sorgen! Gegebenenfalls beschédigte Leitungen austauschen!

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 15
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Folgende Abbildung zeigt die Position der Anschllisse und Bedienelemente fur das
Feldbussystems PROFIBUS an den MSD Servo Drives.

4.21 Leuchtdioden - Blink-Codes des Feldbussystems

3 Leuchtdioden (H1, H2, H3) zeigen den Betriebszustand des Feldbussystems
PROFIBUS. Folgende Tabelle erkiart die Blink-Codes:

MSD Servo Drive Einachs- und MSD Servo Drive Einachs-

Mehrachssystem Servoregler Compact 1. Selbsttest wahrend des ,Hochfahrens® des Feldbussystems
L PA({1])] H3 (griin) Betriebszustand
AN AN Reset (nach Einschalten).
AN AUS ASIC RAM - Test und Initialisierung.
AUS AN Ende ASIC RAM - Test und Initialisierung.

2.  Diagnose des Betriebszustands

H2 (rot) H3 (griin) Betriebszustand
,Baudrate suchen* -
AUS BLINKEN Nach Einschalten des Feldbussystems ohne Verbindung.
BLINKEN AUS ,,Baudraf[e suchen” - Naph Einschalten des Feldbussystems und nachdem
die Verbindung schon einmal aufgebaut war.
AUS AN Warten auf Parametrierdaten.
AUS AUS »Kommunikation* - Datenaustausch ohne azyklische
Masterklasse 2 Verbindung. Gelbe LED (H1) leuchtet!
AUS 2 Xpibg\léEN' ,Kommunikation - Datenaustausch ,clear state”.
. : 2 x BLINKEN, .
Bild 4.1 Lageplan Anschluss- und Bedienelemente PROFIBUS PAUSE * AUS Falsche Parametrierdaten.
3 x BLINKEN, . .
: : PAUSE * AUS Falsche Konfigurationsdaten
Pos. | Bezeichnung | Funktion AUS 3XBLINKEN, | ,Kommunikation* - Datenaustausch mit azyklischer
. .
1 H1 Gelbe LED - Anzeige Betriebszustand (Datenaustausch) PAUSE Masterklasse 2 Verbindung.
2 H2 Rote LED - Anzeige Betriebszustand (Kap. 4.2.1 auf Seite 16) Tabelle 4.2 Die Blink-Zyklen laufen in einer Schleife.
3 H3 Griine LED - Anzeige Betriebszustand (Kap. 4.2.1 auf Seite 16
g (Kap ) 3. Datenaustausch
4 S1 Codierschalter - Antriebsadresse PROFIBUS einstellen = 0x(S2)(S1)
- ) ) H1 (gelb) Betriebszustand
5 S2 Codierschalter - Antriebsadresse PROFIBUS einstellen = 0x(S2)(S1)
6 X14 Anschiuss PROFIBUS-Leitung (9-polige D-Sub-Buchse) AN Gerat befindet sich im zyklischen Datenaustausch.
Tabelle 4.1 Anschliisse und Bedienelemente fiir das Feldbussystems PROFIBUS




42,2  Adressvergabe PROFIBUS

Die Adressvergabe fur das Feldbussystem PROFIBUS funktioniert fir den MSD Servo
Drive auf 3 Arten, Uber die:

1. Codierschalter S1 und S2 des Feldbussystems PROFIBUS.

2. Busadressparameter der PC-Benutzersoftware MSD DRIVEADMINISTRATOR 5.
3. Integrierte Bedieneinheit des Servoreglers.

° HINWEIS:

Alle 3 Arten der Adressvergabe erfordern zur Aktivierung der neuen Adresse
1 einen Neustart des Gerats.

Adressvergabe Uber die Codierschalter S1 und S2 des
Feldbussystems PROFIBUS

° HINWEIS:

Die Adressvergabe Uber die Codierschalter ist guiltig fur die
1 MSD Servo Drive:

* FEinachssystem.

e Mehrachssystem.

Uber die Codierschalter S1 und S2 hexadezimal eine gliltige Adresse zwischen
0 und 125 einstellen:

Bild 4.2 Codierschalter flir PROFIBUS-Adresse

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

Adressvergabe Uber Busadressparameter der
PC-Benutzersoftware Moog DRIVEADMINISTRATOR 5

° HINWEIS:
Die Adressvergabe Uber Busadressparameter der PC-Nutzersoftware
1 Moog DriveAbmiNiSTRATOR 5 ist guiltig fUr die MSD Servo Drives:

* Einachs Servoregler Compact.

¢ Einachssystem.

¢ Mehrachssystem.
Im Busadressparameter ,,P-0918-COM_DP_Address* der
PC-Benutzersoftware Moog DrivEADMINISTRATOR 5 dezimal eine gultige Adresse
zwischen 0 und 125 einstellen. Es ist zu beachten, dass im Feldbus-Netzwerk keine
Slave-Adresse doppelt vorkommen bzw. vergeben werden darf.

o HINWEIS:

FUr das MSD Servo Drive Einachs- und Mehrachssytem ist diese
1 Parametereinstellung nur gultig, wenn die Codierschalter S1 und S2 eine Adresse
>125 aufweisen, z.B. OxFF (S1=S2 = F).

Weitere Informationen zur PC-Benutzersoftware Moog DRIVEADMINISTRATOR 5 - finden Sie
in der Online-Programmihilfe.

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 17
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Adressvergabe Uber die integrierte Bedieneinheit des
MSD Servo Drive

° HINWEIS:
Die Adressvergabe Uber die integrierte Bedieneinheit ist gultig fur die
1 MSD Servo Drives:

» FEinachs-Servoregler Compact.
* FEinachssystem.
¢ Mehrachssystem.

Integrierte Bedieneinheit des MSD Servo Drive:

1 D1 7-Segmentanzeige, 1. Stelle

2 D2 7-Segmentanzeige, 2. Stelle
3 Ik Taster
4 T2 Taster

Q
Q

\

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 18

Uber die beiden Taster der integrierten Bedieneinheit die Einstellung ,Fb*
(Anzeige) wahlen.

- Solange T1 drlcken bis Fb im Display steht.
- Dann zwei mal T2 bis eine Zahl im Display steht.
- Mit T1 kann jetzt der héherwertige Teil der Adresse eingestellt werden.

- Mit T2 kann jetzt der niederwertige Teil der Adresse eingestellt werden.
- Die Zahl erscheint in Hexdezimal Form.

- Wenn die gewlinschte Adresse eingestellt wurde, T1 und T2 langer dricken
bis im Display ,0K* steht.

- Die gultige Adresse speichert der Servoregler nun im Parameter P-0918.

- Gerét neu starten.

HINWEIS:
Alle Funktionen und Anzeigen der integrierten Bedieneinheit und eine

i @

Beispielkonfiguration eines Feldbussystems finden Sie in der Betriebsanlei-

Tabelle 4.3 Positionen der integrierten Bedieneinheit des MSD Servo Drives.

tung Ihres MSD Servo Drives.



42.3 D-Sub-Buchse (X14) - Pinbelegung

Das Feldbussystem PROFIBUS des MSD Servo Drive besitzt zur Anbindung als

Feldgerat eine 9-polige D-Sub-Buchse. Die Pinbelegung folgt dem Schnittstellen-Stan-

dard fur DatenUtbertragung EIA-485 (RS-485).

9-polige
D-Sub-
Buchse

EIA-485/
RS-485

Signal/
Belegung

Funktion

Spezifikation

(Senderichtungssteuerung)

y nicht Ein geerdeter Schirm wird tiber das B
angeschlossen |Gehduse des X14 angeschlossen.
Reserviert fr Energieversorgung tber )
2 RP Feldbussystem (Masse) Optignal
X14 3 B/B‘ (rof) | RxD/TxD-P |Sendedaten/Empfangsdaten-Plus Notwendig
. Steuersignal Repeater-Plus )
4 CNTR-P (Senderichtungssteuerung) Optional
2) . Masse fiir Datensignale und .
5 c/e DGND VP Abschlusswiderstand Notwendig
2) Versorgungsspannung VP .
6 VP Abschiusswiderstand (+5 V) Notwendig
Reserviert flr Energieversorgung )
/ RP Uber Feldbussystem (+24 V) Optional
8 A/A" (griin) | RxD/TxD-N |Sendedaten/Empfangsdaten-Minus Notwendig
9 CNTR-N Steuersignal Repeater-Minus Optional

1)...Festlegung der PROFIBUS-Richtlinie ,Interconnection Technology*“. Naheres zur Anschlusstechnik nach
EIA-485 fir D-Sub-Steckverbinder finden Sie in den folgenden Kapiteln und in Dokumentationen der Pl

(z.B. PROFIBUS - Montagerichtlinie) zum Feldbussystem PROFIBUS auf http://www.profibus.com.
2)...Die Versorgungsspannung fiir den Abschlusswiderstand liefert der Servoregler.

Tabelle 4.4 Pinbelegung D-Sub-Buchse - Anschluss X14 des Feldbussystems PROFIBUS

MOOG Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018
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5  Montage und Anschluss des
Feldbussystems PROFINET

51  Lage

Die Darstellung (rechts) zeigt die Lage des Feldbussystems PROFINET im Servoreg-
ler MSD Servo Drive. Die Lage des Feldbussystems PROFINET im MSD Servo Drive
Einachs-Servoregler Compact ist identisch.

5.2 Anschlusse und Bedienelemente

HINWEIS:
Das Feldbussystem PROFINET ist als Ausfuhrungsvariante fUr die Baureihen

MSD Servo Drive Einachs-Servoregler Compact, MSD Servo Drive Einachs-
und Mehrachssystem konzipiert!

X

Vorsicht! | Verletzungsgefahr und/oder Eigentumsschaden durch elektrische Spannung!

- Das Bertihren von blanken oder abisolierten Adern und Leitungen, die unter Spannung
stehen, kann zu einem Stromschlag und Verbrennungen fiihren!

- Kurzschliisse kénnen Schaden am Gerdt verursachen!

- Bei der Montage von elektrischen Komponenten wie z.B. Leitungen und Kabel, fiir Span-
nungsfreiheit sorgen! Gegebenenfalls beschédigte Leitungen austauschen!

iy,

lagrat
Bgpdegy Org,
it Don

Bild 5.1 Lageplan MSD Servo Drive Ausflihrung PROFINET
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Folgende Abbildung zeigt Positionen der Anschliisse und Bedienelemente des
Feldbussystems PROFINET fir die MSD Servo Drive:

PROFINET fir den MSD Servo Drive
Einachs- und Mehrachssystem

Servoregler Compact

PROFINET fir den MSD Servo Drive Einachs-

-

5.2.1

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 22

Leuchtdioden - Blink-Codes des Feldbussystems

2 Leuchtdioden (H16, H17) zeigen den Betriebszustand des Feldbussystems

PROFINET:

1. Selbsttest wahrend des ,,Hochfahrens“ des Feldbussystems

H16 (rot)

H17 (griin)
AN

Betriebszustand

Reset (nach Einschalten).

AUS

Gerdte-Test und Initialisierung.

AN

Ende Geréate-Test und Initialisierung. Feldbussystem betriebsbereit.

Bild 5.2

Pos.

1

Lageplan Anschluss- und Bedienelemente PROFINET

Bezeichnung

H17

Funktion

Statusanzeige LED (griin)

2. Diagnose des Betriebszustands

2

H16

Statusanzeige LED (rot)

X47

X48

Anschluss PROFINET-Leitungen
(RJ45-Buchsen, Kommunikationsrichtung konfigurierbar):
2 Multiports PHY (Physical Layer Transceiver), mit den Funktionen:
+ Autonegotiation -
Automatische Funktionserkennung der Schnittstelle der Gegenseite.
- Auto Crossing -
Durchgéngige Verkabelung, die Fehlfunktionen durch vertauschte
Sende- und Empfangsleitungen verhindert. Man bendtigt keine
Crossover-Kabel.
+ Auto Polarity -
Fehlererkennung bei vertauschter Anschlussbelegung der Leitung
(z.B. RecvData+ mit RecvData-).

Tabelle 5.1

Anschliisse und Bedienelemente des Feldbussystems PROFINET

H16 (rot) H17 (griin) Betriebszustand
AN AN Feldbussystem betriebsbereit.
Kein zyklischer Datenaustausch mit PROFINET-Master.
AUS AN Feldbussystem betriebsbereit.
Zyklischer Datenaustausch mit PROFINET-Master, RT Klasse 2 und 3.
Das Feldbussystem lddt die PROFINET-Software vom Hauptspeicher des
AN BLINKEN Servoreglers. Die PROFINET-Software ist Bestandteil des Firmware-Archivs
im Hauptspeicher des Servoreglers.
Tsanlsaus | 1sanlsaus gy uion des PROFINET-Master (dient zur Gerdteidentifikation).
(1 Hz) (1 Hz)
AN mit kurzer
AUS Unterbrechung | Zyklischer Datenaustausch, RT Klasse 1
0,559)
Tabelle 5.2 Die Blink-Zyklen laufen in einer Schieife.
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RJ45-Buchse (X47/X48)

Pinbelegung

EIA/TIA-568A und EIA/TIA-568B sind Standards fir die Kontaktbelegung von
8-poligen RJ45-Steckern und -Buchsen. Der Unterschied der beiden Standards ist,
dass die Adernpaare 2 und 3 vertauscht sind. Die untenstehende Pinbelegung zeigt

den Farbcode fUr den Standard EIA/TIA-568B.

12345678

. EIA/TIA-568B

Pin Ader-Paarnummer Funktion EIA/TIA-568B Farbe
1 2 Tx Data+ weiB/orangener Strich
2 2 Tx Data- orange/weiBer Strich oder orange
3 3 Rx Data+ weiB/griner Strich
4 1 ungenutzt blau/weiBer Strich oder blau
5 1 ungenutzt weiB/blauer Strich
Tabelle 5.3 Pinbelegung der RJ45-Buchse des Standards EIA/TIA-568B
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- EIA/TIA-568B

Pin Ader-Paarnummer Funktion EIA/TIA-568B Farbe
6 3 Rx Data- grin/weiBer Strich oder griin
7 4 ungenutzt weiB/brauner Strich
8 4 ungenutzt braun/weiBer Strich oder braun

Tabelle 5.3 Pinbelegung der RJ45-Buchse des Standards EIA/TIA-568B

Leuchtdioden - Blinkcodes

Die 2 RJ45-Buchsen (X47/X48) fur den Anschluss der PROFINET-Leitungen haben

jeweils 2 integrierte Status-LEDs (griin und gelb) mit folgenden Blinkcodes:
LED Funktion Bedeutung

Off = no link
= Keine Verbindung zum Teilnehmer.

On = Link

grun Link / Activity = Verbindung zum Teilnehmer. Kein Datenaustausch.

Blinking = Activity
= Datenaustausch mit Teilnehmer.

Off = Initialisation
= Geratezustand = , Initialisierung*.

Blinking = Pre-Operational
= Gerétezustand = ,Pre-Operational“.

gelb RUN - -
Single Flash = Safe-Operational

= Geratezustand = ,Safe-Operational”.

On = Operational
= Gerétezustand = ,Betriebsbereit".

Tabelle 5.4 Bedeutung der LEDs

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET

23




5

NOOCS 141 casss45-002 Stand: 09/2018 MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET | 24



6 Installation des
Feldbussystems PROFIBUS

6.1  GSD-Datei (Geratestammdaten-Datei)

Um fUr das Feldbussystem PROFIBUS eine einfache ,Plug-and-Play-Konfiguration* zu
erreichen, sind alle Kommunikationsmerkmale eines an der PROFIBUS-Kommunikati-

on teilnehmenden Geréts in einer Geratestammdaten-Datei festgelegt.

Die GSD-Datei enthalt:
o Standardtelegramme aus dem ,,PROFIdrive-Profil“.
. Herstellerspezifische Telegrammtypen.

Durch festgelegte Dateiformate erfasst jedes PROFIBUS-Gerét die Gerdtestammdaten

und bertcksichtigt diese automatisch bei der Konfiguration des Feldbussystems
PROFIBUS. Die GSD-Datei enthélt z.B. wichtige Gerateparameter wie:

. Den Geratenamen.

. Das Bustiming.

. Die zur Verfiigung stehenden erweiterten Dienste.

. Die wéhlbaren Module (Telegrammtypen).

MSD Servo Drive in das PROFIBUS-Netzwerk integrieren:

. Die GSD-Datei in der Konfigurationsphase in das Engineering Tool des
Feldbus Controllers (Master) importieren.

. Die GSD-Datei finden Sie auf unserer Website unter
http://www.moogsoftwaredownload.com/msd.html.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

6.2  Spezifikation der Steckerverbinder
und Leitungen

FUr die Verdrahtung des Feldbussystems PROFIBUS empfehlen wir folgende Stecker-
verbinder und Leitungen:

PROFIBUS D-Sub-Steckverbinder

Siemens Artikelnummer 6GK1500-0FC10

Siemens Typenbezeichnung PROFIBUS FC Busanschlussstecker EIA-485

Busanschlussstecker mit axialem Kabelgang (180°).

PB FC EIA-485 PLUG 180, PB-Stecker mit Fastconnect-
Siemens Artikelbeschreibung Anschlussstecker und axialem Kabelgang fir Industrie-PC,
SIMATIC OP, OLM, Ubertragungsrate: 12 MBit/s,
Abschlusswiderstand mit Trennfunktion, Kunststoff-Gehduse.

PROFIBUS-Leitung

Siemens Artikelnummer 6XV1830-0EH10

Siemens Typenbezeichnung PROFIBUS FC Standard Cable GP

SIMATIC NET, PB FC Standard cable GP, Busleitung 2-adrig, geschirmt,
Siemens Artikelbeschreibung Spezialaufbau flir Schnellmontage, Liefereinheit, max. 1000 m, Mindest-
bestellmenge 20 m Meterware.

Technischen Daten zu den D-Sub-Steckverbinder und PROFIBUS-Leitungen finden
Sie auf der Website des Herstellers.
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6.3 Topologie

Bei Einsatz der EIA-485 (RS-485) Ubertragungstechnik, alle Feldgerate in einer Linien-
oder Baumstruktur anschlieBen. In manchen Féllen befinden sich an einem Feldbus
mehrere Master (Multi-Master-Betrieb). Sie bilden entweder

. voneinander unabhangige Subsysteme, bestehend aus je einem DP-Master
Klasse 1 und den zugehdrigen Slaves, oder

. zusatzliche Projektierungs- oder Diagnosegerate DP-Master Klasse 2.
Alle DP-Master kdnnen die Eingangs- und Ausgangsabbilder der Slaves lesen.

Ausgénge beschreiben kann nur der DP-Master Klasse 1:
. Die DP-M1 bei der Projektierung des Systems zuordnen.

Repeater

Der Repeater:
. Erweitert eine Netztopologie (Linien- und Baumstruktur).
. Einsatz vervielfacht die Leitungslangen. Bitte die maximalen Langen der
Feldbusleitungen und die Datenlbertragungsraten beachten!
. Teilt das Netz in physische Segmente, die logische Bus-Topologie bleibt
erhalten.

o Erhoht die Ausfallsicherheit des Gesamtnetzes, da bei Wegfall eines Teil-
netzes die anderen unabhéngig agieren kdnnen (Baumstruktur).

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 26

Beispiel Linienstruktur (ohne Repeater):

Profibus basiert auf dem EIA-485-Standard und erlaubt damit nur eine ,reine”
Linienstruktur (max. 32 Teilnehmer, Repeater er6ffnen andere Installationskonzepte):

Steuerung
(DP-Master Klasse 1)

Projektierungs- oder Diagnosegerat
(DP-Master Klasse 2)

{SPS/PLC

PROFIBUS-DP

OERE e

HMI

Ein-/Ausgangsbaugruppen

MSD Servo Drive

DP-Slaves

DP-Master Klasse 1 (Steuerung):
. Regeln den zyklischen Datenverkehr.

. Tauschen in festgelegten Nachrichtenzyklen Prozessdaten mit den Slaves
aus.

DP-Master Klasse 2 (Projektierungs- oder Diagnosegeréte):
. Kommunizieren azyklisch mit dem Feldbus.
. Konfigurieren und parametrieren intelligente Feldgeréte.

PROFIBUS-DP Slaves (z.B. 10‘s, Servoregler, HMI, u.a.):
. Ubermitteln Ein- und Ausgangsinformationen von und zur Peripherie.

. Die Menge der Informationen ist gerateabhangig. Siehe ,Tabelle 8.10 Struk-
tur des Parameterkanals PKW* auf Seite 39.



Beispiel Baumstruktur (mit Repeater): 0.4 Busabschluss

Im Feldbussystem PROFIBUS sind durch Repeater komplexe, Uber weite Leitungslan-

gen hinweg, Baumstrukturen realisierbar: FUr eine sichere Signallbertragung ist an beiden Enden der Linienstruktur eines
PROFIBUS-Segments ein Busabschluss gemaB EIA-485 vorgesehen. In der
e e g o0er%t Baumstruktur werden die beiden weitesten voneinander entfernten Feldbusgerate mit
Ein-/Au -
Al |:| - dem Busabschluss versehen.
Steuerung
(DP'M'asse K Der Busabschluss sieht wie folgt aus:
SPSH/E’LC A gangs: e D-Sub-Steckverbinder mit Leitungsabschlusswiderstand ,Rt“ nach
. . EIA-RS-Standard.
uugﬂﬂl]ﬂﬂ d Pull-down-Widerstand ,Rd“ geschaltet gegen das
Datenbezugspotential DGND.
HMI .
. Pull-up-Widerstand ,,Ru“ geschaltet gegen das
Repeater| PROFIBUS-DP Repeater Repeater Versorgungsspannungs_Potentia| VP (+5 V)
Diese Auslegung ergibt ein definiertes Ruhepotential (kein Teilnehmer sendet) von
1,1 V zwischen Pin 3 (RxD / TxD-P) und Pin 8 (RxD / TxD-N).
.A MSD Servo Drive
|
| | VP = +5 Volt (Pin 6) — |
- HMI ‘ |
Ein-/Ausgangs- f————— 1 |
Steuerung baugruppen Steuerung Projektierungs- oder Diagnosegerat | Ru = 390 Ohm }
(DP-Master Klasse 1) (DP-Master Klasse 1) (DP-Master Klasse 2) } |
RxD / TxD-P (Pin 3) —! } B (rot)
| |
! - Rt = 220 Ohm |
|
RxD / TxD-N (Pin 8) % ; A (griin)
| |
! Rd = 390 Ohm |
|
DGND (Pin 5) — i
| |
9-polige |
D-Sub-Buchse ISR o-poliger D-Sub-Steckverbinder AR PROFIBUS-Leitung
PROFIBUS } !
I I
Bild 6.1 Busabschluss im 9-poligen D-Sub-Steckverbinder

In konfektionierten PROFIBUS-Leitungen sind die Busabschlusswiderstédnde im
9-poligen D-Sub-Steckverbinder (EIA-485) integriert. Die Aktivierung des Busab-
schlusses erfolgt Uber einen Schalter am D-Sub-Steckverbinder.
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HINWEIS:
Beachten Sie Funktion und Bedienung von Busabschliissen anderer Hersteller
von PROFIBUS-Steckverbindern und PROFIBUS-Leitungen.

X

VORSICHT! | Falsch geschaltete D-Sub-Steckverbinder (EIA-485) im PROFIBUS-Segment

Versehentlich als Busabschluss geschaltete D-Sub-Steckverbinder (EIA-485) im PROFIBUS-
Segment kdnnen Funktionsstérungen verursachen oder Ihr Teilnehmer ist nicht erreichbar!
+ Nur die beiden Enden eines PROFIBUS-Segments mit dem Busabschluss ersehen. Auf
richtige Schalterstellungen Ihres D-Sub-Steckverbinders (EIA-485) achten!

6.5 Konfiguration

Die Konfiguration des Feldbussystems PROFIBUS ist im ,14 Inbetriebnahme mit her-
stellerspezifischen Telegrammen® auf Seite 87 néher beschrieben.



v

[a

Installation des
Feldbussystems PROFINET

GSDML-Datei - Geratestammdaten (xml)

Ahnlich der GSD-Datei filr das Feldbussystem PROFIBUS enthalt die GSDML-Datei
(Generic-Station-Description-Markup-Language-Datei) Daten und Kommunikati-
onsmerkmale flr das Feldbussystem PROFINET. Diese auf XML-basierenden Daten
werden in der Konfigurationsphase lhres PROFINET-Netzwerks in das Engineering Tool
des I0-Controllers (Steuerung, Master) importiert. Die Daten beinhalten zum Beispiel:

il @

Beschreibungen der einzelnen Ein- und Ausgabebaugruppen.
Médglichkeiten des Einsatzes der E/A-Module zu den Slots.
Wichtige Parameter zum Betreiben der Feldgeréte.

Diagnosen (und deren Bedeutungen) von Feldgeraten.
Beschreibung von mehreren Geraten einer Familie in einer Datei.

Eigenschaften der GSDML-Datei

Der Inhalt der GSDML-Datei folgt dem Standard ISO 15745.

In einer GSDML-Datei fir PROFINET IO kann eine gesamte Geratefamilie
(mehrere Busanschaltungen und Peripherie-Module) beschrieben werden.

Fir jede, innerhalb der Geratefamilie verfiigbare Busanschaltung
(Device Access Point oder DAP) kann der Hersteller eine Reihe von
Peripherie-Modulen definieren.

HINWEIS:
Wahrend der Konfiguration Ihres MSD Servo Drives im PROFINET-

Netzwerk, den entsprechenden DAP wahlen:

e DAP2 flir MSD Servo Drive Einachs- und Mehrachsregler, MSD Servo Drive FS
(Functional Safety) und MSD Servo Drive Einachs-Servoregler Compact.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

Der Name der GSDML-Datei folgt folgendem Schema:

Schema: GSDML-<version> <Manufacturer> <Devicename> <Date>.xml

Beispiel: GSDML-V2.34-Moog-MSD-Servo-Drive-20180530.xml

Die GSDML-Datei finden Sie im Firmware-Paket Ihres jeweiligen Gerats oder auf der
Moog-Website (http:/www.moogsoftwaredownload.com/msd.html).

Ubersicht der 10 Module
0 - 0x79 RT Module

0x101- 0x179 IRT Module
0x1001 - Ox1079 Profilkonforme Module flr RT und IRT

Fur alle Anwendungen sollten die profilkonformen Module verwendet werden.

Alle neu angelegten Module sind nach dem PROFIdrive Profil erstellt worden und
sehen wie folgt aus:

Subslot 1 32768 32769 32770 1, PAP 2

Module ID 2, DAP 2, DAP 2, DAP 2, DAP MOD ID MOD ID
API 0 0 0 0 0x3A00 0x3A00
Submodule ID 1 2 3 3 OXFFFF SUBID
Datenldnge in Eingange/
Worten 0 0 0 0 0 Ausgéange

Tabelle 7.1 Aufbau der neu angelgten Module nach PROFIdrive Profil

Beispiel fiir STD Telegramm 1:
MOD ID: 0x1001, SUB ID = 0x0001, 2 Eingangsworte, 2 Ausgangsworte

PAP (Parameter Access Point): Zugriffspunkt auf Parameter eines Drive-Objektes (DO).
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Liste der neuen Module 7.2 Spezifikation der Steckverbinder
Beschreibung Emgang‘(;l,ol::lesﬁange i Module ID Submodule ID u nd I—eltu ngen
Std-Telegramm 1 2/2 0x1001 1 o . o ) .
T E— 4 0x1002 9 Die Firma Moog empfiehlt zert|f|Z|er'te Stec.:.kverblnder und Leitungen zu
verwenden! Empfohlene Steckverbinder flr das Feldbussystem PROFINET:
Std-Telegramm 3 5/9 0x1003 3
Std-Telegramm 5 9/9 0x1005 5 RJ45-Steckverbinder Bezeichnungen
Std-Telegramm 7 2/2 0x1007 / p Siemens Artikelbezeichnung: 6GK1901-1BB10-2AA0
Std-Telegramm 8 5/5 0x1008 8
Std-Telegramm 9 10/5 0x1009 9
PKW + 4 10 6/6 0x1065 0x65 Siemens Artikelbeschreibung IEFC RJ45 PLUG 180 2X2, RJ45
Steckverbinder (10/100MBIT/S)

PKW +1210 10/10 0x1066 0x66 mit robustem Metallgehduse und
410 2/2 0x1067 0x67 FC Anschlusstechnik.
1210 6/6 0x1068 0x68
PKW + 20 10 14/14 0x1069 0x69 Empfohlene Leitung fUr das Fe|dbUSSYStem PROFINET:
2810 14/14 0x106F 0x6F .

Bezeichnungen
PKW + 28 10 18/18 0x1070 0x70

Siemens Artikelbezeichnung: 6XV1840-2AH10
Bild 7.1 Liste der neuen Module

Siemens Artikelbeschreibung SIMATIC NET, IEFC TP Standard

cable, GP2X2




7.3  Topologie 74 Konfiguration

Das Feldbussystem PROFINET erlaubt folgende Topologien (Netzwerkstrukturen): Die Konfiguration des Feldbussystems PROFINET ist im Kapitel ,14 Inbetriebnahme mit
. Linien- herstellerspezifischen Telegrammen® auf Seite 87 naher beschrieben.
. Stern-
. Baum-

. und Ringstruktur.

Linie

Stern

Baum

Somit ergibt sich hdchste Flexibilitat bei der Maschinen- und Anlagenplanung.

Das PROFINET Netzwerk:

. Kann ohne spezielles Fachwissen installiert werden und erflllt alle im
industriellen Umfeld relevanten Anforderungen.

. Folgt dem Aufbau der Maschine, dadurch sinkt der Verkabelungsaufwand
und die Inbetriebnahme wird einfacher.

. Ist ohne zusatzliche MaBnahmen erweiterbar.

. Lé&sst sich bevorzugt durch Linien- und Ringstrukturen mit Cross-Over-
Leitungen realisieren. Durch in die Feldgerate integrierte Switche werden
keine zusétzliche Netzwerkkomponenten benétigt.

o Lasst es zu, dass mehrere PROFINET I0-Controller (Steuerungen, Master)
auf ein Feldgerat zugreifen (Shared Device) oder untereinander kommuni-
zieren (I-Device).
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8  Zyklische Datenubertragung

8.1 Parameter-Prozessdaten-Objekte (PPO)

Der Kommunikationsaufbau zwischen einem Klasse 1 Master und dem
MSD Servo Drive lauft in 3 Phasen ab:
1. Parametrierung des MSD Servo Drive mit Busparametern, Uber-
wachungszeiten und antriebsspezifischen Parametern.

2. Der Master verifiziert den MSD Servo Drive mittels Telegrammtypen (PPOs)
auf die Feldbuskommunikation.

3.  Der zyklische Nutzdatenverkehr erfolgt.

Die GSD/GSDML-Datei enthalt verschiedene Telegrammtypen PPOs (Parameter-
Prozessdaten-Objekte). Die PPOs bilden die Grundlage fir die Konfiguration des
Servoreglers.

Die GSD/GSDML-Datei:

. Besitzt neben genormten Standardtelegrammen (PROFIdrive-Profil),
anwenderspezifische Telegramme mit Prozessdatenkanal (PZD) und
Parameterkanal (PKW).

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

8.2  Standardtelegramme und hersteller-

spezifische Prozessdatenkanale

Standardtelegramme nach ,PROFIdrive” beinhalten Prozessdatenobjekte. Ein Pro-
zessdatenobjekt ist wortweise gruppiert und jedes Prozessdatenobjekt besitzt eine

Abkurzung:

Abkiirzung Benennung Anzahl Worte
STW1 Steuerwort 1 1
STW2 Steuerwort 2 1
ZSWA1 Zustandswort 1 1
ZSW2 Zustandswort 2 1
NSOLL_A Drehzahlsollwert 1
NIST_A Drehzahlistwert 1
SATZANW Satzanwahl (aus Fahrsatztabelle) 1
AKTSATZ Aktuelle Satzanwahl (aus Fahrsatztabelle) 1
XSOLL_A Sollposition 2
XIST_A Istposition 2
TARPOS_A Sollzielposition 2
VELOCITY_A Sollgeschwindigkeit 2
E_DIGITAL Eingang 1
A_DIGITAL Ausgang 1
NSOLL_B Drehzahlsollwert B 2
NIST_B Drehzahlistwert B 2
G1_STW Sensor 1 Steuerwort 1
G1_ZSW Sensor 1 Statuswort 1
G1_XIST1 Sensor 1 Positionsistwert 1 2
G1_XIST2 Sensor 1 Positionsistwert 2 2
XERR Positionssollwert, Schleppfehler 2
KPC Positionsteuerung Verstéarkungsfaktor, Einheit: (1/1 000) s—1 2
Tabelle 8.1 Abkiirzungen der Prozessdatenobjekte im Standardtelegramm

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET
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8.21

Standardtelegramme (PPOs) nach ,,PROFIdrive*

HINWEIS:
Ausgangsworte: Daten von der Steuerung an Antrieb

s

Eingangsworte: Daten vom Antrieb an die Steuerung

Die Servoreglerfamilie MSD Servo Drive/MSD Servo Drive Einachs-Servoregler
Compact unterstutzt folgende, definierte Standardtelegramme:

Standardtelegramm 1 (Applikationsklasse 1) zur Drehzahlregelung,
bestehend aus 2 Eingangsworten und 2 Ausgangsworten:

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 34

Standardtelegramm 5 (Applikationsklasse 4) zur Drehzahiregelung,
Taktsynchron, DSC (Dynamic Servo Control) bestehend aus 9 Eingangs-
worten und 9 Ausgangsworten:

PZD Nummer 1 pA 3 4 5 6 7 8 9
Ausgangsworte/Sollwerte | STW1 NSOLL_B STW2 | G1_STW XERR KPC

Eingangsworte/Istwerte ZSW1 NIST_B ZSW2 | G1_ZSW | G1_XIST1 | G1_XIST2
Tabelle 8.5 Standardtelegramm 5, gilt nur fiir Profinet

HINWEIS:
Die Standardtelegramm 2, 3 und 5 kénnen auch genutzt werden, um ein Tech-

nologieobjekt ,Geschwindigkeitsachse” oder ,,Positionierachse” im TIA-Portal zu

PZD Nummer | 1 | 2
Ausgangsworte/Sollwerte STW1 NSOLL_A
Eingangsworte/Istwerte ZSWA NIST_A

Tabelle 8.2 Standardtelegramm 1

Standardtelegramm 2 (Applikationsklasse 1) zur Drehzahlregelung,
bestehend aus 4 Eingangsworten und 4 Ausgangsworten:

PZD Nummer 1 pA 3 4
Ausgangsworte/Sollwerte STW1 NSOLL_B STW2
Eingangsworte/Istwerte ZSW1 NIST_B ZSW?2

Tabelle 8.3 Standardtelegramm 2, gilt nur bei Profinet

Standardtelegramm 3 (Applikationsklasse 1, 4) zur Drehzahlregelung,
Taktsynchron bestehend aus 5 Ausgangsworten und 9 Eingangsworten:

PZD Nummer 1 p 3 4 5 6 7 8 9
Ausgangsworte/Sollwerte STW1 NSOLL_B | STW2 | G1_STW
Eingangsworte/Istwerte ZSW1 NIST_B ZSW2 | G1_ZSW | G1_XIST1 | G1_XIST2

Tabelle 8.4 Standardtelegramm 3, gilt nur fiir Profinet

betreiben.

Standardtelegramm 7 (Applikationsklasse 3) zur Fahrsatzanwahl,
bestehend aus 2 Eingangsworten und 2 Ausgangsworten:

Ausgangsworte/Sollwerte STW1 SATZANW
Eingangsworte/Istwerte ZSW1 AKTSATZ
Tabelle 8.6 Standardtelegramm 7

Der MSD Servo Drive besitzt 16 hinterlegte und wahlbare Fahrsatze
(,,Sollwerttabelle” im DRIVEADMINISTRATOR 5).

Standardtelegramm 8 (Applikationsklasse 5) zur Positionierung und
Vorgabe der Positioniergeschwindigkeit, bestehend aus 5 Eingangs-

worten und 5 Ausgangsworten:

PZD Nummer 1 2 3 4 5
Ausgangsworte/Sollwerte STW1 XSOLL_A STW2 NSOLL_A
Eingangsworte/Istwerte ZSW1 XIST_A ZSW2 NIST_A

Tabelle 8.7 Standardtelegramm 8

Standardtelegramm 9 zur Positionierung,
bestehend aus 6 Ausgangsworten und 5 Einggangsworten:.

PZD Nummer 1 P 3 4 5 6
Ausgangsworte/Sollwerte STW1 TARPOS_A STW2 VELOCITY_A
Eingangsworte/Istwerte ZSW1 XIST_A ZSW2 NIST_A ‘
Tabelle 8.8 Standardtelegramm 9




Signallisten mit Prozessdaten, wie im Kapitel ,8.2.3 Prozessdaten-Signallisten der an-
wenderspezifischen Telegramme* auf Seite 35 beschrieben, werden bei den Stan-
dardtelegrammen automatisch mit der Firmware konfiguriert. Zudem werden folgende
Parameter konfiguriert:

Zusitzlich zu den Prozessdaten-Signallisten

konfigurierte Parameter Bedeutung
P-0300 Auswahl Regelungsart
P-0301 Auswahl Sollwertprofilerstellung:
P-0165 Sollwertselektor
P-0159 Steuerortselektor

Tabelle 8.9 Liste der Parameter, die zusatzlich zu den Prozessdaten-Signallisten konfiguriert werden.

8.2.2  Anwenderspezifische Telegramme (PPOs)

Neben den Standardtelegrammen gibt es anwenderspezifische Telegramme.
Anwenderspezifische Telegramme (PPOs):

. Werden zyklisch Ubertragen.

. Beinhalten Prozessdatenobjekte (PZD).

J Beinhalten teilweise einen Parameterkanal (PKW), mit Zugriff auf die
Parameterwerte des Servoreglers.
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8.2.3  Prozessdaten-Signallisten der anwenderspezifischen
Telegramme

Der Servoregler besitzt zwei Feldparameter, die alle zyklisch schreib- und lesbaren
Prozessdaten fur die PROFIBUS-/PROFINET-Kommunikation DP-VO in Form von Sig-
nallisten enthalten:
1. Parameter P-1284 (COM_DP_SignalList_Write) -
enthélt alle schreibbaren Prozessdaten (auch lesbar).
2.  Parameter P-1285 (COM_DP_SignalList_Read) -
enthélt alle lesbaren Prozessdaten.

Prozessdaten konfigurieren

Im Prozessdatenauswahl Parameter P-0915 (COM_DP_PZDSelectionWrite) konfigurie-
ren Sie die zu schreibenden Prozessdaten. Der jeweilige PPO-Typ gibt die Anzahl der
zu schreibenden Prozessdaten vor.

Mit den Parameter P-1253 (COM_DP_PZDSelectionWrite_ldx) kénnen auch Prozessda-
ten gemappt werden, die als Feldparameter definiert sind. Hierfur wir das entsprechen-
de Feldelement (Subindex) in die Liste eingetragen. Der dazu zugehorige Parameter
steht in P-0915.

Im Prozessdatenauswahl Parameter P-0916 (COM_DP_PZDSelectionRead) konfigurie-
ren Sie die zu lesenden Prozessdaten. Der jeweilige PPO-Typ gibt die Anzahl der zu
lesenden Prozessdaten vor.

Mit den Parameter P-1254 (COM_DP_ PZDSelectionRead _Idx) kbnnen auch Prozess-
daten gemappt werden, die als Feldparameter definiert sind. Hierflr wir das entspre-
chende Feldelement (Subindex) in die Liste eingetragen. Der dazu zugehorige Parame-
ter steht in P-0916.

In den Standardtelegrammen werden die Signalnummern der Prozessdaten automa-
tisch in die Auswahlparameter geschrieben. Ein manuelles Eintragen ist dann nicht
maoglich.
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Beispiel:

Mapbarer Index flr Prozessdaten (Beispiel lesende Prozessdaten):

[ld__ |Swbid|Name [Value TUa [id_ |Subid Name [Value [Uni
A0 O P Priloctoamond 1ox o $160  COM_DP_PZDSelectionRiead 968
51 [CON O FZDSd echnoad Jdx o 9161 COM_DP_PZDSelectonRiesd 1271
B3 O B DS E a1 o 3162 COM_DP_PZDSelectionResd 1271
1843 COM.DF FaDSecckoneed lox o $163  COM_DP_PZDSelectionRead 1280
oA d T COM P P I o $164  COM_DP_PZDSelectionResd 1276
1845 COM_DP.PZDSdectonResd i o 9165 COM_DP_PeDSslectonfiesd 1276
e OO FrsdedkaHaed Jbs o $166  COM_DP_PZDSelectionRead 1264

e R

2548 COM_DP.PZD: I 0 :

S COM O FoDSdetarand 1o 0 3165 COM_DP_PZDSelectionRead 0
e et e ety o $1610  COM_DP_PZDSelectionResd 0
1254 11 COM_DP_PZDSelectionRead_ldx 0 91611 COM_DP_PZDSelectionRead 0
B COM B FrDSdesionand lix o 31612 COM_DP_PZDSelectionRiesd 0
AT COM. 0 PaSeleckonHeed 1ot o 91613 COM_DP_PZDSelectionRead 0
1254 14 COM_DP_PZDSelectionRead_ldx 0 N6 M . COMDE P7DSclectionfead 0
R oW B Pt eHas b o 31615 COM_DP_PZDSelectionResd 0
A COM B FrDSdcsknaed lix o $1615  COM_DP_PZDSelectionRead 0
T TGO O Pt b s T o $1617  COM_DP_PZDSelectionResd 0
1254 18 COM_DP_PZDSelecionRead_ldx 0 91618 COM_DP_PZDSeiectionRead o
BT COW D FaDSdestnaed lis o 31619 COM_DP_PZDSelectionRead 0
T o $1620  COM_DP_PZDSelectionResd 0
125421 COM_DP_PZDSelectionRead_ldx 0 91621 COM_DP_PZDSelectionRead 0
Tz COM B FrDSdesinFaed lis o 31622 COM_DP_PZDSelectionResd 0
Tkl 5s  TCOM P Pt ot e T o $1623  COM_DP_PZDSelectionResd 0
125424 COM_DP_PZDSelectionRead_ o 0 - 91622 COM_DP_PZDSelectionResd 0

Bild 8.1 Mapbarer Index fir Prozessdaten (Beispiel lesende Prozessdaten)

Der Parameter P-0202, Subindex 1 wird als Doppelwort gemappt. Der Eintrag in P-1254,
Subindex 8 wird ignoriert, da es sich bei Parameter P-0202 um ein Doppelwort handelt.



Maximal 32 Prozessdaten lassen sich in den Prozessdaten-Signallisten ,mappen” (beschreiben und lesen).

Dabei kénnen Sie sowohl Worte als auch Doppelworte verwenden.

Telegramm- Profibus Idendtifier | PROFINET PROFINET PROFI- NET Modul 1D
anwahl P-0922 | lautGSD Datei | Modul-ID | Modul-ID IRT R e R LB LA

101

102

103
104

105

106

107

108

109

110
m

112

113

0xC3 0xC1 0xC1
0xFD, 0x00 0x01

0xC3 0xC1 0xC1
0xFD, 0x00 0x07

0xC3 0xC4 0xC4
0xFD, 0x00 0x08

0xC3 0xC5 0xC4
0xFD, 0x00 0x09

0xF3 OxF1

0xF3 0xF5

0xF1
0xF5

0xF3 0xF9
0xF3
0xF3 0xF3
0xF7
0xF3 0xF7

0xF9
0xC0 0xCD 0xCD

0xF3 0xC0 0xCD
0xCD

0xC0 0xD1 0xD1

0x65

0x66

0x67
0x68

0x69

0x6A

0x6B

0x6C

0x6D

0x6E
0x6F

0x70

0x71

0x101

0x107

0x108

0x109

0x165

0x166

0x167
0x168

0x169

0x16A

0x16B

0x16C

0x16D

0x16E
0x16F

0x170

0x171

0x1001

0x1002
0x1003
0x1005

0x1007

0x1008

0x1009

0x1065

0x1066

0x1067
0x1068

0x1069

0x106F

0x1070

2 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)

4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)
9 Worte Ein-/5 Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge)
9 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)

2 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)
5 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)

5 Worte Ein-/ 6 Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge)
4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange,
2 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange,

)
)
4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)
6 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)
)
)
)

2 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange,
6 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange

(
(
(
(
(
(
4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange,
10 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge)

(

(

(

(

(

(

4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange

4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange,
4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange,

)
)
)
8 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)
4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)

8 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)

10 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge)
14 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge)

4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)
14 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange)

18 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge)

STD-Telegramm 1

STD-Telegramm 2
STD-Telegramm 3
STD-Telegramm 5
STD-Telegramm 7

STD-Telegramm 8

STD-Telegramm 9

PKW - Kanal
PZD - Kanal

PKW - Kanal
PZD — Kanal

PZD - Kanal
PZD - Kanal

PKW - Kanal
PZD — Kanal

PZD - Kanal

PKW - Kanal
PZD — Kanal

PZD - Kanal

PKW - Kanal
PZD — Kanal

PZD - Kanal
PZD - Kanal

PKW - Kanal
PZD — Kanal

PZD - Kanal

Tabelle 8.10 |dentifier flir anwenderspezifische Telegramme

MOOCG

Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018
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Telegramm- Profibus Idendtifier | PROFINET PROFINET PROFI- NET Modul ID
anwahl P-0922 | laut GSD Datei | Modul-ID | Modul-ID IRT LI P R

Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018
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0xF3 0xCO 0xD1 0x72 0x172 4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte L&nge) PKW - Kanal

0xD1 18 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge) PZD -Kanal
115 0xCO 0xD5 0xD5 0x73 0x173 22 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange) PZD - Kanal
116 0xF3 0xCO 0xD5 0x74 0x174 4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange) PKW - Kanal

0xD5 22 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge) PZD — Kanal
117 0xC0 0xD9 0xD9 0x75 0x175 26 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange) PZD - Kanal
118 0xF3 0xCO 0xD9 0X76 0x176 4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange) PKW - Kanal

0xD9 26 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge) PZD -Kanal
119 0xC0 0xDD 0xDD 0x77 0x177 30 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge) PZD - Kanal
120 0xF3 0xCO 0xDD 0x78 0x178 4 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lange) PKW - Kanal

0xDD 30 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte Lénge) PZD -Kanal
121 0x79 0x176 32 Worte Ein-/Ausgangsdaten (Konsistenz gesamte L&nge) PZD - Kanal

Tabelle 8.10 |dentifier fir anwenderspezifische Telegramme
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8.2.4 Parameterkanal PKW

Einige PPOs haben einen zyklischen Parameterkanal (PKW). Uber diesen Kanal
werden Antriebsparameter gelesen oder geschrieben:

1. Byte 2. Byte 3. Byte 4. Byte 5. Byte 6. Byte 7. Byte 8. Byte
PKE (1 Wort) SUB (1 Wort) | LEN (1 Wort) Daten (1 Wort) Daten (1 Wort)
Tabelle 8.1 Struktur des Parameterkanals PKW

Der Parameterkanal umfasst 4 Worte:
. Die Parameterkennung PKE
- 1 Wort, 1. und 2. Byte
. Den Subindex SUB
- 1 Wort, 3. Byte
. Der Langenangabe LEN
- 1 Wort, 4. Byte
o Den Datenbereich Daten
- 1 Wort, 5. und 6. Byte
- 1 Wort, 7. und 8. Byte

Parameterkennung (PKE)

Parameterkennung (PKE) in Bit-Schreibweise und Bedeutung der Bits:

A A ag 0de

A o
! ! "' ntp N 0 phere A.l
Nertebereich (

15 | 14 | 13 ‘ 12 M 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Tabelle 8.12 Parameter-Kennung PKE in bit-Schreibweise
Subindex (SUB)

Der Subindex (3. Byte) 0 und 1 bedeutet, dass ein Feldparameter mit dem Element O
adressiert wird, 2 ist entsprechend das Element 1 usw.

MOOG Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018

Langenangabe (LEN)

Die Langenangabe (4. Byte) ist nur fur die Auftragskennungen 9-12 notwendig. Der
Subindex (SUB) und die Langenangabe (LEN) sind in folgender Tabelle bitweise darge-
stellt.

Subindex SUB Langenangabe LEN

5 14 13 1211 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Tabelle 8.13 Subindex SUB und Léngenangabe LEN

Auftragskennung (Master)

Die folgende Tabelle erlautert die Auftragskennung (Master):

Auftragskennung (AK) Funktion

0 Kein Auftrag
Parameterwert anfordern

Parameterwert &ndern (Wort)

Parameterwert dndern (Doppelwort)

Parameterbeschreibung lesen

Parameterwert (Array) anfordern

Parameterwert (Array) &ndern (Wort)

Parameterwert (Array) dndern (Doppelwort)

O o N o o ~w (NN =

Die Daten vom Bus in den Zwischenspeicher schreiben

—
o

Die Daten aus dem Zwischenspeicher in den Zielparameter schreiben

—_
pury

Der Zwischenspeicher liest die Daten des Zielparameters

—
N

Der Bus liest die Daten des Zwischenspeicher

Tabelle 8.14 Auftragskennung AK (Master = Slave)

Auftragskennung 4

Zusatzlich kann Uber die Auftragskennung 4 eine Parameterbeschreibung gelesen
werden. Die Parameterbeschreibung enthalt relevante Informationen tber den jeweili-
gen Parameter.
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Die Tabelle 8.15 zeigt die Subindizes, die auf Parameterstrukturelemente zugreifen
(siehe ,Tabelle 8.11 Struktur des Parameterkanals PKW* auf Seite 39). Das 3. Byte
gibt den Subindex vor:

Subindex Bedeutung Datentyp

1 Identifier (ID) V2
2 Anzahl der Feldelemente oder String-Lénge Unsigned 16
3 Standardisierungsfaktor Floating Point
4 Variablenattribute OctetString 2
5 Reserviert OctetString 4
6 Name (es werden nur die ersten vier Byte (ibertragen) VisibleString 16
7 Unterer Grenzwert OctetString 4
8 Oberer Grenzwert OctetString 4
9 Reserviert OctetString 2
10 ID Erweiterung extension V2
11 PZD Referenz Parameter Unsigned 16
12 PZD Normalisierung V2

Tabelle 8.15 Subindizes des 3. Bytes des Parameterkanals PKW - Parameterbeschreibung

Der Subindex 1 ,Identifier (ID)“ der obigen Tabelle beschreibt Charakteristika des
jeweiligen Parameters. Inhalte des Subindex 1 ,Identifier (ID):

Bit Bedeutung Erléuterung
15 Reserviert
14 Array
. Ist dieses Bit gesetzt, kann der zugehdrige Para-
13 Parameterwert kann nur zuriickgesetzt werden meterwert von auBen nur auf Null gesetzt werden.
Parameterwert wurde geéndert, im Hinblick auf | Ist dieses Bit gesetzt, dann ist der Parameterwert
12 . X ’ ;
die Werkseinstellungen ungleich der Werkseinstellung.
11 Reserviert
10 Zusétzliches Text-Array abrufbar
9 Parameter ist nicht schreibbar
- . ' Dieses Bit wird gesetzt, wenn der Parameter einen
8 ﬁitgﬁtdérlglvs;iungsfaktor und Variablenattribute Datentyp besitzt, der keine physikalischen Werte
berechnen kann (z. B. Datentyp string).
0-7 | Datentyp des Parameterwertes Werte geméaB der PROFIdrive - Spezifikation
Tabelle 8.16 Inhalte des Identifiers (ID)
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Datentyp Identifier

Die folgende Tabelle zeigt die Datentyp Identifier. Der Datentyp Identifier wird im 8.
Byte (Bit 0-7) Ubertragen. Ubertragen wird immer die Nummer z.B. 6 fir ,Unsigned16*.

Datentyp Identifier Datentyp

1 Boolean
Integer8
Integer16
Integer32
Unsigned8
Unsigned16
Unsigned32
FloatingPoint
VisibleString
OctetString

©O© 0 N oo o B~ W N

—
o

Tabelle 8.17 Datentypen

Antwortkennung (Slave)

Die folgende Tabelle erlautert die Antwortkennung (Slave):

Antwortkennung | Funktion
0 Keine Antwort
1 Parameterwert (ibertragen (Wort)
2 Parameterwert (ibertragen (Doppelwort)
3 Parameterbeschreibung tbertragen
4 Parameterwert (Array) tibertragen (Wort)
5 Parameterwert (Array) tibertragen (Doppelwort)
6 -
7 Auftrag nicht ausflhrbar (Fehler-Nr. siehe Tabelle 8.19 auf Seite 41)
8 -

Tabelle 8.18 Antwortkennung AK (Slave => Master)



Antwortkennung | Funktion
9 Die Daten vom Bus in den Zwischenspeicher sind geschrieben worden
10 Die Daten sind aus dem Zwischenspeicher in den Zielparameter geschrieben worden
11 Der Zwischenspeicher hat die Daten des Zielparameters ausgelesen
12 Der Bus hat die Daten des Zwischenspeicher ausgelesen
Tabelle 8.18 Antwortkennung AK (Slave = Master)

Antwortkennung 7

Die Antwortkennung 7 zeigt im Bereich PKW1 bis PKW2 die vom Antrieb zum Master
gesandte Fehlernummer.

Erklarung Fehlernummern:

Fehler-Nr. Aussage

0 Unzuldssige PNU
1 Parameterwert nicht verénderbar
2 Untere oder obere Parameter-Wertgrenze (iberschritten
3 Fehlerhafter Subindex
4 Kein Array
5 Falscher Datentyp
17 Auftrag wegen Betriebszustand nicht ausflihrbar
18 Sonstige Fehler
Tabelle 8.19 Antwortkennung 7 - Fehlermeldungen (Slave = Master)
NOOCS 0.~ CAs5645-002 Stand: 09/2018

Ubertragung von Zeichenketten

Um Zeichenketten (Strings) im PKW Kanal zu Ubertragen, sind die Auftrags- und
Antwortkennungen (AK9, AK10, AK11 und AK12) erweitert worden, um diese Daten in
4 Byte Nutzdaten des Kanals zu ,tunneln®.

AK 9 AK 10

Y

Bus Zwischenspeicher Zielparameter

A

AK 12 AR

Bild 8.2 Auftrags- und Antwortkennungen AK9, AK10, AK11 und AK12

In den beiden folgenden Tabellen ist die Funktion der Auftrags- und Antwortkennungen
erklart.

Anforderung des Masters:

Auftragskennung (AK) Funktion

9 Die Daten vom Bus in den Zwischenspeicher schreiben

10 Die Daten aus dem Zwischenspeicher in den Zielparameter schreiben
1 Der Zwischenspeicher liest die Daten des Zielparameters

12 Der Bus liest die Daten des Zwischenspeicher

Tabelle 8.20 Auftragskennung AK (Master = Slave)

Antwort des Slave:

Antwortkennung (AK) | Funktion

9 Die Daten vom Bus in den Zwischenspeicher sind geschrieben worden

10 Die Daten sind aus dem Zwischenspeicher in den Zielparameter geschrieben worden
1 Der Zwischenspeicher hat die Daten des Zielparameters ausgelesen

12 Der Bus hat die Daten des Zwischenspeicher ausgelesen

Tabelle 8.21 Antwortkennung AK (Slave = Master)
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Zeichenkette lesen

Auftragskennung 11

Die Auftragskennung 11 in das 1. Byte (PKE), Bit 12-15 (AK) schreiben.
Die Parameternummer in das 1. Byte (PKE), Bit 0-11 (PNU) schreiben.

Die maximale Anzahl der Datenbytes (255) in das 4. Byte (LEN) schreiben.
Den Index SUB (3. Byte) auf 1 setzen.

Im Antworttelegramm werden das 1. - 3. Byte gespiegelt.

Das 4. Byte enthalt die Anzahl der zu lesenden Zeichen.

Auftragskennung 12

Die Auftragskennung 12 in das 1. Byte (PKE), Bit 12-15 (AK), schreiben.
Die Parameternummer in das 1. Byte, Bit 0-11 (PNU) schreiben.

Die maximale Anzahl der Datenbytes (255) in das 4. Byte (LEN) schreiben.
Den Index SUB (3. Byte) auf das gewiinschtes Element schreiben.

— 0und 1 bedeutet Parameter Element 0.
— 2 bedeutet Element 2 usw.
Im Antworttelegramm wird nur das 3. Byte gespiegelt.

Das 4. Byte (LEN) enthalt die Anzahl der giltigen Daten ab Index SUB
(8. Byte).
1. Byte und 2. Byte enthalten den Wert 0xCO00.

Zeichenkette schreiben

Auftragskennung 9

Die Auftragskennung 9 in das 1. Byte (PKE), Bit 12-15 (AK), schreiben.

Die Parameternummer in das 1. Byte, Bit 0-11 (PNU), schreiben.

Die Anzahl der zu Uibertragenden Datenbytes in das 4. Byte schreiben. Die
Anzahl muss um eins gréBer sein als die Gesamtlange. Das letzte Datenby-
te muss 0 sein, z.B. Byte 9 (=0), wenn die Anzahl der glltigen Datenbytes 9
ist.

Den Index SUB (3. Byte) auf das gewinschtes Element schreiben.

— 0O und 1 bedeutet Parameter Element O.

— 2 bedeutet Element 2 usw.

Im Antworttelegramm wird das 3. Byte gespiegelt.

1. Byte und 2. Byte enthalten 0x900.
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HINWEIS:
Da immer nur 4 Daten-Byte geschrieben werden k&nnen, mussen die Daten
nacheinander im PKW Kanal angelegt werden. Beim Schreiben der ndchsten 4

Daten-Byte die Antwortkennung auf O setzen, damit nicht versehentlich falsche
Daten geschrieben werden. Dann kdnnen die Daten geschrieben werden und der
Index SUB angepasst werden. Ist dies erfolgt, kann die Antwortkennung wieder
auf 9 gesetzt werden.

Die Zeichenkette muss als letztes Element eine O enthalten.

Auftragskennung 10

Die Auftragskennung 10 in das 1. Byte (PKE), Bit 12-15 (AK), schreiben.
Die Parameternummer in das 1. Byte, Bit 0-11 (PNU), schreiben.

Den Index SUB (3. Byte) auf 1 setzen und die gewlinschte Anzahl der Bytes
in das 4. Byte schreiben.

Im Antworttelegramm werden das 1. - 4. Byte gespiegelt.
Der String wird jetzt in den Parameter geschrieben.
Bei einem Fehler, steht der Wert 7 in der Antwortkennung.

HINWEIS:
Fur weitere Informationen kontaktieren Sie bitte Moog.



8.3  Uberwachung 832  Sign-of-Life
Die Funktion Sign-of-Life im MSD Servo Drive:

Die Servoreglerfamilie MSD Servo Drive/MSD Einachs-Servoregler Compact tber- R Uberwacht den Gleichlauf der Zyklenzahler von Master (Steuerung) und
wacht die zyklische Kommunikation mit den Funktionen: Slave (MSD Servo Drive).
1. Watchdog und . Ist gemaB PROFIdrive Profil 4.2 implementiert.
2. Sign-of-Life (Nur PROFINET) Parameter Nr. | Name | Bedeutung
8.31  Watchdog P-0925  COM_PN_Sign of fife_limit ?LTFZ ?Q'hfjeerééﬁgﬁﬁffﬁg S0 Glgmrorte Fetlerbi
Typ U16: 0 — Oxfffe, Oxffff = ausschalten
Der MSD Servo Drive Gberwacht mit einer Ansprechtberwachung (Watchdog) ob die P-1296 COM_PN_Sign_of_life_err_cnt Anzeige des aktuellen Fehlerzahler
Steuerung aktiv bleibt. Wenn der Servoregler in einer definierten Zeit P-1280 Steuerwort 2 Bit 12-15 Sign-of-Life Master
(Parameter COM_DP_BUS_Timeout) keine zyklischen Telegramme empfangt, l6st der P-1281 Statuswort 2 Bit 12-15 Sign-of-Life Slave
Watchdog den Fehler (32-1) aus. Tabelle 8.23  Sign-of-Life

Im Parameter P-1283 (COM_DP_BUS_Timeout) Watchdog konfigurieren:

Die Funktion Sign-of-Life wird aktiv:

Parameter Nr. REdeIN Datentyp +  Empfang von 15 zyklischen Telegrammen, in denen der Wert der Bits 12-15
PA1283 | COM_DP_BUS Timeout| . nendog Mt oy | INT32 (0~ 4204967295) | ms jeweils um eins hochgezahlt wird.

o Dabei wird der Fehlerzahler Parameter P-1296 (COM_PN_Sign_of_life_err_
Tabelle 8.22 Watchdog cnt) auf 0 gesetzt.
Der Wert O im Parameter P-1283 (COM_DP_BUS_Timeout) deaktiviert die Funktion Jedes neu eingehende Telegramm inkrementiert den Zahler (Bit 12-15) im 2. Status-
Watchdog. wort Parameter P-1281 (COM_DP_Statusword2) um den Wert 1.

Der Z&hler des 2. Statusworts wird:
. In jedem Zyklus mit dem Zé&hler des 2. Steuerworts auf Gleichlauf tber-
pruft.

Ist der Z&hler des 2. Statusworts:

. Ungleich dem Z&hler des 2. Steuerworts, inkrementiert der Fehlerzéhler
des Parameters P-1296 COM_PN_Sign_of_life_err_cnt) um den Wert 10.

o Gleich dem Zahler des 2. Steuerworts, dekrementiert der Fehlerzéhler des
Parameters P-1296 COM_PN_Sign_of_life_err_cnt) um den Wert 1.
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Der Fehlerzahler des Parameters P-1296 (COM_PN_Sign_of_life_err_cnt):

. Kann nicht kleiner 0 werden.

. Ist gréBer gleich 10x Parameter P-0925 (COM_PN_Sign_of_life_limit), wird
die Fehlermeldung (32-03 Profinet IRT: Sign-of-Life fault) ausgeldst und das
Bit 4 im Parameter P-0953 (COM_DP_Warning) gesetzt.

Unterbricht und startet die zyklische Kommunikation neu, wird:
. Der Fehlerzahler im Parameter P-1296 COM_PN_Sign_of_life_err_cnt) ge-
|6scht.
o Das Bit 4 im Parameter P-0953 (COM_DP_Warning) zurlick gesetzt.

Der Wert OXFFFF im Parameter P-0925 (COM_PN_Sign_of_life_limit) deaktiviert die
Funktion Sign-of-Life (Werkseinstellung).

Normalbetrieb Sign-of-Life

2

LARAR.

@

2 COM_DP_Statusword2
k"
w2 ue ey jo ubis Nd WOD

-

w

T T T
0 001 0.02
Time [s]

| === COM_DP_Controtword2 e COM_DP_Statusword2 e COM_PN_Sign_of_life_err_cnt

Bild 8.3 Normalbetrieb Sign-of-Life
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Auslésen von 3 Sign-of-Life Fehlern

Fehler i

e

n

~
:

ERCE -

U0~ o jo ubis Nd WOD

(SR Y

= :
] F
T T T T T T
0 0 0.02 03 0.04
Time [s]
[—— COM_DP_Controlword2 —— COM_DP_Statusword2 —— COM_PN_Sign_of life_er_cnt |
Bild 8.4 Ausldsen von 3 Sign-of-Life Fehlern

Es wird in drei Zyklen das Sign-of-Life im Steuerwort 2 (Bit 12-15) des Masters nicht

erhoht:

. Inkrementiert der Fehlerzéhler Parameter P-1296
(COM_PN_Sign_of_life_err_cnt) seinen Wert um 10 pro Zyklus.

Nachdem der Master das Sign-of-Life wieder generiert:

o Dekrementiert der Fehlerzahler Parameter P-1296
(COM_PN_Sign_of_life_err_cnt) seinen Wert um 1 pro Zyklus.



Auslésen von 4 Sign-of-Life Fehlern mit Fehlerreaktion

Fehler

60000 :
eu 55000 -
-
%:DJO::
& 40000 F
§ 35935:
% 30000
g ]
£ 25000 -
& g
©,20000 4
o g
= 15000
© 10000 -

5000 -

0.01 0 0.0 .02
Time [s]
[ == COM_DP_Controlword2 s COM_DP_Statusword2 e COM_PN_Sign_of life_err_cnt
Bild 8.5 Auslosen von 4 Sign-of-Life Fehlern mit Fehlerreaktion

Hat der Parameter P-0925 (COM_PN_Sign_of_life_limit) den Wert 4 und wird in vier
Zyklen das Steuerwort 2 (Bit 12-15) des Masters nicht erhoht

o Inkrementiert der Fehlerzahler Parameter P-1296
(COM_PN_Sign_of_life_err_cnt) seinen Wert um 10 pro Zyklus.

Erreicht der Fehlerzahler Parameter P-1296 (COM_PN_Sign_of_life_err_cnt) den
maximalen Wert (40) startet die Fehler Reaktion.

° HINWEIS:
Die Sign-of-Life Funktion wird auch bedient, wenn im Steuerwort 1 das Bit 10
1 (Steuerhoheit Uber PLC) nicht gesetzt ist!
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8  Zyklische Datenubertragung
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9  Azyklische DatenUbertragung

Der Basismodus ,Base Mode Parameter Access”
. sorgt fur die azyklische Datentibertragung im PROFIdrive Profil
o und wird fur PROFIBUS und flir PROFINET verwendet.

91  Parameterzugriff PROFIBUS/PROFINET

Zusatzlich zur zyklischen Datenkommunikation, die I/O-Prozessdaten schnell aktuali-
siert, werden azyklische Dienste flir einmalige Ereignisse angeboten. Parameter
azyklisch zu lesen oder zu schreiben beeintrachtigt den zyklischen Datenverkehr nicht.

° HINWEIS:
1 Dieses Verfahren ist neben dem alteren PKW-Verfahren das 2. fur azyklische
Zugriffe.

Fur die PROFIBUS-DP Erweiterung DP-V1 gilt der Telegrammtyp SD2 nach folgender
Tabelle:

SD LE LEr SD DA SA DSAP | SSAP DU FCS ED

Start Length  Length |Start Destina- | Source |Destina- |Source |Data Frame End
Delimiter repeat  Delimiter [tion Adress tion Service  Unit Check | Delimiter
Adress Service | Access Sequence
Access  Point gg:tght
Point
l Bereichen
68H X X 68H XX XX XX XX X..

Tabelle 9.1 PROFIBUS SD2 Telegramm fur DP-V1 Dienste
Klasse 1 Master (PLC etc.) und Klasse 2 Master (PC-Tool) verwenden azyklische

Dienste. Folgende Tabelle zeigt die angebotenen azyklischen Dienste mit Bezug auf
die jeweilige Master-Klasse:
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Kl ‘ er Bedeutung ‘ DSAP ‘ SSAP
Initiate request 2 Aufbau einer azyklischen Verbindung 32H 31H
Abort request 2 Abbruch einer azyklischen Verbindung 32H 0..30H
Read request 2 Leseauftrag tber DP-V1 32H 0..30H
Write request 2 Schreibauftrag tber DP-V1 32H 0..30H
Data request 2 Datentransfer 32H 0..30H
Read request 1 Leseauftrag tber DP-V1 33H 33H
Write request 1 Schreibauftrag tiber DP-V1 33H 33H
Alarm 1 Alarmbehandlung 33H 33H
Tabelle 9.2 Ubersicht der angebotenen azyklischen Dienste

Der Zugriff auf DP-V1 erfolgt nach folgendem Schema:

1. Schreibanforderung (5F):
* Der Master fordert vom Slave den Lese- oder Schreibzugriff Uber einen
Schreibdienst auf Basis des DataUnit Index 47 (2F hex):

DSAP | SSAP

Index |Length [UserData
68H\ XX \ 32 \ 30 \ 5F \ 0 \ oF ‘n+1 \ 0.1 ‘xx‘16H

* Der Slave bekommt die Information, welcher Auftrag bearbeitet werden soll.

2. Schreibantwort (5F):
* Der Slave quittiert dem Master die Anfrage mit dem gespiegeltem DP-V1-
Header der Schreibanforderung:

DU‘DU DU DU‘FGS‘ED

o0 ‘ = ‘DSAP ‘ SSAP | peq.id| Slot | Index |Length

68H | xx | 32 30 | S5 | 0 | 2F | ml x| 16H

* Im Fehlerfall sendet der Slave eine negative Antwort.

3.  Lesesanforderung (5E):
¢ Um Daten aus dem Slave auszulesen, sendet der Master eine Lese-
anforderung:
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DSAP | SSAP

Req.id| Slot | Index |Length
68H | xx | 32 30 | 5E | 0 | 2F | MAX xx | 16H

4.  Leseantwort (5E):
* Der Slave sendet dem Master eine negative Leseanwort:

DSAP | SSAP

68H | x« | 32 | 30 | SE | 0 | 2F | n#l | On | Xx | 16H

Dies bedeutet, der Slave kann die Nutzdaten nicht bereitstellen.

* Erstim folgenden Zyklus hat der Slave die Leseanforderung bearbeitet und
sendet eine positive Leseantwort mit den angeforderten Nutzdaten an den
Master.

e Der Master kann die Nutzdaten verwenden.

Zu Punkt 3 ,Schema der Leseanforderung” (Master zu Slave)

Master DPV1 Slave
Parameter Request Write.req DB47
with data (parameter request) N N \‘
/
Write.res s
e without data
{
\
b Read.req DB47
——————— >
without data N
\ Parameter
Readrese) . / Processing
; N without data
\
S ReadreqDB47 | -
‘without data N
)
/
Read.res 7 J
- D with data (parameter response) D

Bild 9.1 DP-V1 Leseanforderung
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Ubertragungsformat:
o »,Big Endian® von Motorola.
»  Ubertragt das héchste Byte zuerst.

Wortformat:
0. Byte 1. Byte
High Byte ‘ Low Byte
Doppelwortformat

Low Word Low Word

High Byte ‘ Low Byte ‘ High Byte Low Byte

High Word High Word

Die Data Unit des Telegrammtyps SD2 (siehe ,Tabelle 9.1 PROFIBUS SD2 Telegramm
fur DP-V1 Dienste” auf Seite 47) ist in 5 Bereiche gegliedert:

. Req.id (1 Byte) - Funktionsnummer des DP-V1 — Service.
Beschreibt die Funktion des Parameters (z.B. lesen oder schreiben).
Weitere Funktionen siehe ,Tabelle 9.3 Belegung der Data Unit“ auf Seite
49.

. Slot (1 Byte)
DP-V1-Slaves bestehen aus einer Anzahl von physikalischen oder virtuellen
Slots. Der Antriebregler besitzt keine Slot-Adressierung, demnach erfolgt
keine Slot-Adressen-Auswertung.

o Index (1 Byte) - Adresse des Datenbereichs
In ihm bearbeitet der Slave die Daten flr einen Parameterzugriff.
PROFIdrive spezifiziert den Parameterzugriff mit der Datenbereichsnummer
47.

. Length (1 Byte)
Byte-Lange der folgenden Nutzdaten. Beachten: Fiir einen Lesezugriff
angemessene Byte-Lange wéahlen, um Daten auszulesen (max. 240 Byte).

. User (1 Byte...N Byte)
Enthalt die Nutzdaten.



Data Unit (DU)

Byte ‘ P[Z:Lamlg:gr Bedeutung

0 Req.id 48H Idle REQ, RES Leerlauf ANF, ANTW

51H Data Transport REQ, RES | Datentransport ANF,
ANTW
56H Resource Manager, REQ Ressourcen Manager ANF
57H Initiate REQ, RES Einleiten ANF, ANTW
58H Abort REQ Abbrechen ANF
5CH Alarm REQ, RES Alarm ANF, ANTW
5EH Read REQ, RES Lesen ANF, ANTW
5FH Write REQ, RES Schreiben ANF, ANTW
D1H Data Transport NEG RES | Datentransport negative
ANTW

D7H Initiate NEG RES Einleiten negative ANTW
DCH Alarm NEG RES Alarm negative ANTW
DEH Read NEG RES Lesen negative ANTW
DFH Write NEG RES Schreiben negative ANTW

1 Slot 00H..FEH | Slot Nummer

2 Index 2FH Index

3 Length XX Lange der Nutzdaten (max 240 Bytes)

4.n UserData XX Nutzdaten
[Alarme werden derzeit nicht unterstitzt]

Tabelle 9.3

Parameterzugriff PROFINET

Belegung der Data Unit

Uber Lese- und Schreibbefehle organisieren die ,Record Data CR (connection relati-
onsship)“ den azyklischen Datenaustausch bei PROFINET.

Parameter Anforderung "Write Data Record"

Master

mit Index 0xBO2E

Parameter Anforderung "Read Data Record"

mit Index 0xBO2E

Leseantwort OK oder Fehlermeldung (0xDF)

Schreibantwort OK oder Fehlermeldung (OxDE)

MOOCG

Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018

9.2

Datenformat des

,Base Mode Parameter Access”

Datenformat fur eine Parameteranforderung:

Base Mode Parameter

Access - Anforderung Byteadresse
Auftrags- Request reference Request identification 0
Header Axis No No. of Parameters (n) 2

Attribute No. of elements 3
1. Parameteradresse Paramter Number (PNU)
Subindex \
..... 4+6*(n-1)
n. Parameteradresse Format \ No. of values 4+6™n
Values
446" +...+
(format_n
*amount_n)
Tabelle 9.4 Datenformat Parameteranforderung
Datenformat flr eine Parameterantwort:
Base Mode Parameter

Response - Antwort ‘ ‘ Byteadresse
Antwort- Request reference (mirror) | Response identification 0
Header Axis No (mirror) No. of Parameters (n) 2

Format No. of values 4
1. Parameterwert Value / error code
n. Parameterwert
4+, +
(format_n
*amount_n)

Tabelle 9.5

Datenformat Parameterantwort
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Erklarung User Data (Nutzerdaten)

Request reference (Referenzanfrage)

— Vom Master vorgegeben und vom Slave im Antworttelegramm zurlckge-
spiegelt.

— Auf Grundlage dieser Referenzanfrage ordnet der Master jedes Antwort-
telegramm einem Auftragstelegramm zu.

— Der Master andert die Request reference mit jedem neuen Auftrag.

Request ID (Anfrage Identifier)

— Dieser Identifier beschreibt die Art der Parameterbehandlung.

Es gibt 2 Arten von Identifier:
1. Parameter Anfrage (Request Parameter)
2. Parameter Anderung (Change Parameter)

Response ID (Antwort Identifier)

— Spiegelung der Request ID mit der Information (Kennung), ob die Parameter
Anforderung positiv oder negativ ist.

— Positive Anforderung: Die Response ID entspricht der Request ID.

— Negative Anforderung: Anforderung konnte nicht ausgefiihrt werden. In der
Response ID ergeben sich Kennungen, wie in Tabelle ,Tabelle 9.6 Parame-
ter Nutzerdaten® auf Seite 50 beschrieben.

Axis No.

— Dieser Eintrag spricht gezielt einzelne Achsen im Mehrachssystem an
(Axis No. = 0 Einachssystem).

No. of Parameters

— Dieser Eintrag enthalt die zu verarbeitende Anzahl von Parameter pro
Auftrag.

Attribute

— Beschreibt den Zugriff auf eine Parameterstruktur, z.B. auf den Wert,
Beschreibungstext oder Hersteller spezifische Daten. Nahere Informationen
in Tabelle ,Tabelle 9.6 Parameter Nutzerdaten® auf Seite 50.

Number of Elements

— Dieser Eintrag enthélt die Anzahl der Arrays (Feldelemente) oder die Lange
des Strings (Zeichenfolge).

Parameter Number

— Angesprochene Parameternummer (PNU) im Wertebereich von 1 ... 65535.
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Subindex

— Adressiert:
- Das 1. Array-Element eines Parameters.
- Den Beginn einer Zeichenfolge.
- Das Textarray oder Beschreibungselement, auf das zugegriffen wird.
Format
— Spezifiziert den jeweiligen Parameter und sorgt flir eindeutige Zuordnung
des Parameterwertes im Telegramm.
Number of values
— Anzahl der folgenden Werte oder Anzahl der Datentypelemente
Values

— Parameterwerte (siehe ,Technische Spezifikation PROFIdrive fir PROFIBUS
und PROFINET", Kap. 6.2.3.4 ,Parameter Anforderungen und Antworten®)

Bedeutung der Nutzerdaten im Base Mode Parameter Access

Feldname | Datentyp | Wert Bedeutung Kommentar

Request reference | Unsigned8 8;8? OXFF Reserved

Request ID Unsigned8 0x00 Reserved
0x01 Request parameter
0x02 Change Parameter
0x03..0x03F Reserved
0x40..0x7F Manufacturer-specific
0x80..0xFF Reserved

Response ID Unsigned8 0x00 Reserved
0x01 Request parameter (+)
0x02 Change Parameter (+)
0x03..0x3F Reserved
0x40..0x7F Manufacturer-specific
0x80 Reserved
0x81 Request parameter (-)
0x82 Change Parameter (-)
0x83..0xBF Reserved
0xCO0..0xFF Manufacturer-specific

Unsigned8 0x00 Device Representative Null = Einachse

0x01..0xFE Axis-Number 1..254
OxFF Reserved

Tabelle 9.6 Parameter Nutzerdaten




Error Numbers - Fehlernummern im ,,Base Mode Parameter Response”

Error Numbers -

MOOCG
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Feldname | Datentyp | Wert | Bedeutung | Kommentar
No. of Parameters | Unsigned8 0x00 Reserved Begrenzt
0x01..0x27 Quantity 1..39 durch DP-V1
0x28..0xFF Reserved Telegrammldnge
Attribute Unsigned8 0x00 Reserved
0x10 Value
0x20 Description
0x30 Text
0x40..0x70 Reserved
0x80..0xFO Manufacturer-specific
No. of Elements Unsigned8 0x00 Special Function Begrenzt
0x01..0xEA Quantity 1..234 durch DP-V1
OXEB..OxFF Reserved Telegrammldnge
Parameter Number | Unsigned16 | 0x0000 Reserved
0x0001... Number 1..65535
OXFFFF
Subindex Unsigned16 | 0x0000... Number 1..65535
OxFFFF
Format Unsigned8 0x00 Reserved
0x01..0x36 Data Types
0x37..0x3F Reserved
0x40 Zero
0x41 Byte
0x42 Word
0x43 Double Word
0x44 Error
0x45..0xFF Reserved
No. of Values Unsigned8 0x00..0xEA Quantity 0..234 Begrenzt
OXEB..OxFF Reserved durch DP-V1
Telegrammldnge
Error Number Unsigned16 | 0x0000... Error Numbers Siehe ,Tabelle 9.7 Error
0xO0FF Numbers - Fehlernum-
mern im ,Base Mode
Parameter Response””
auf Seite 51
Tabelle 9.6 Parameter Nutzerdaten

Fehlernummern ST
0x00 Unzuldssige Parameternummer.
0x01 Parameterwert unveranderlich.
0x02 Wertebereich des Parameters iber- oder unterschritten.
0x03 Fehlerhafter Parameter Subindex
0x04 Kein Array (Bereich) - Zugriff mit Subindex auf nicht indizierten Parameter
0x05 Falscher Parameter Datentyp
0x06 Mit diesem Par_eime’;erdatentyp ist das Setzen gnzuléssig (r_lur Reset) -
Anderungszugriff mit Wert ungleich Null, der nicht erlaubt ist.
0x07 Anderungszugriff auf ein unverdnderliches Beschreibungselement.
0x08 Reserviert.
0x09 Kein Beschreibungstext vorhanden (Parameterwert ist vorhanden).
0x0A Reserviert.
0x0B Kein vorrangiger Betrieb. UnrechtméBiger Anderungszugriff auf Parameter.
0x0C, 0x0D, 0xOE Reserviert.
0x0F Zugriff auf nicht vorhandenes Textfeld (Parametertext ist vorhanden).
0x10 Reserviert.
0x11 Anforderung wird aufgrund des Systemzustands nicht ausgeftihrt.
0x12, 0x13 Reserviert.
0x14 Wert unzuldssig.
0x15 Antworttelegramm zu lang.
0x16 Parameteradresse unzuléssig.
0x17 Format unzuldssig.
0x18 Anzahl der Parameterwerte inkonsistent.
0x19 Auftrag an eine Achse/DO (Drive Object), die nicht existiert.
0x20 Parameter-Textelement ist nicht veranderbar.
bis 0x64 Reserviert.
0x65 ... OXFF Herstellerspezifisch.
Tabelle 9.7 Error Numbers - Fehlernummern im ,Base Mode Parameter Response*
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9.4  Beispiele fur Auftrags- und
Antworttelegramme

Wort schreiben.

Pnu | Sub | Sub

high | Low |high | low
0x10 01 3 096 0 0 042 1 | 0 | 7

0 2 0 | 1

Tabelle 9.8

ID:2 Change Parameter, Attr. 0x10: Value; Pnu = 918 = 0x396, Format word=0x42

Positive Antwort.

0 2 0 1

Tabelle 9.9 ID:2 Change Parameter

Der Parameter P-0918 hat den Wert 7.

Doppelwort schreiben.

o3 1 | 1 | 2 3 | 4

o | o

Tabelle 9.10 ID:2 Change Parameter, Attr. 0x10: Value; PNU = 1274 = 0x396, Format word=0x43

Positive Antwort.

0 2 0 1

Tabelle 9.11 ID:2 Change Parameter

Der Parameter P-1274 hat den Wert 16909060.
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Einfachen Parameterwert lesen

Wort lesen.

00 | 01 | 3 | A 0 | 0

Tabelle 9.12 ID:1 Request Parameter, Attr. 0x10: Value; Pnu = 922 = 0x39A

Positive Antwort.

No
Format Bl
o 1 0o | 1 o2 1 | 0 | 9
Tabelle 9.13 Format word = 0x42; Parameterwert = 9

Doppelwort lesen.

o 1 0
Tabelle 9.14

—

L ox0 | 0
ID:1 Request Parameter, Attr. 0x10: Value; Pnu = 1274 = Ox4FA

~
o
=
P
o
o

Positive Antwort.

o 1 | 0o | 1 | o043 | o | o | 02 | 03 | 04

Tabelle 9.15 Format word = 0x43; Parameterwert = 0x01020304 = 16909060

Fehlerzugriffe

Fehlerhafte Parameternummer.

o 1 | 0

—

o0 01 0 | 9 | 0 0
ID:1 Request Parameter, Attr. 0x10: Value; Pnu=9

Tabelle 9.16



Negative Antwort
No

values
0 o8 | 0 1 | o4 1 0 0

Tabelle 9.17 Format Fehler=0x44; Parameterwert = 0 = falsche Parameternummer

Array Parameterwerte schreiben

No.

Pnu high | PnulLow | Sub high | Sub low Format Values

o | 2 | o | 1 | o0 | 5 | 3 | o3 o0 | o0 | o4 5 | 3 ¢ | | 0 | 0
Tabelle 9.18 ID:2 Change Parameter, Attr. 0x10: Value; Pnu = 915 = 0x393, Format word=0x42

Parameterwerte = 0x03C7, Ox04F6, 0x04F6, 0x04F6, O

OK Antwort

Der Parameter P-0915 enthélt die Eintrage der Parameterwerte.

Im Gerét darf kein Standardtelegramm kleiner als 10 eingestellt sein, da sonst kein Uberschreiben mdglich ist; Abhilfe PPOS5 einstellen.

Array Parameterwerte lesen

Zugeordnete Prozessdaten Sollwerte lesen

o 2 0o | 1 o0 5 3 ¢ | 0 0
Tabelle 919 ID:1 Attr. : 0x10 Pnu = 915-0x393
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OK Antwort
Value 4
low

Value 4
high

Value 3
Low

Value 3
high

Value 2
Low

Value 2

No ValueO | ValueO | Valuei | Value1
high

Values high low high Low

Tabelle 9.20 ID: 1 Format: 0x42



9.5 Erweiterte Diagnose

Die Geratediagnose dient dazu, Fehler oder Warnungen des Geréates der Steuerung
mitzuteilen.

9.5.1 Erweiterte Diagnose PROFIBUS

Die PROFIBUS Diagnosedaten werden Uber die Diagnoseanforderung zum Master
Ubertragen. Die Diagnose kann ausgewahlt werden Uber Parameter P-1256, COM_PN _
DIAG_MODE:

0: Es werden keine zusétzlichen Diagnosedaten Uber den Bus gesendet,
nur 6 Byte der DP Norm, siehe unten.

1-3: Es werden folgende Diagnosedaten Uber den Bus gesendet:

| Byte | Bedeutung MSD Servo Drive

DP Norm

Stationstatus 1 (Norm)
Stationstatus 2 (Norm)
Stationstatus 3 (Norm)
Station address device

Ident number high byte

[S2 B s =

Ident number low byte
DPV1 Header

6 DPV1 Header length of ext. data (12)

7 DPV1 status type (0x81)

8 DPV1 slot (0)

9 DPV1 status info (0)
Herstellerspezifischen Daten

10 ERR_ErrorID byte 3 (Fehlerort)

1 ERR_ErrorID byte 2 (Fehlerort)

12 ERR_ErrorID byte 1 (Geratefehlernummer)

Tabelle 9.21 Diagnosedaten PROFIBUS

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

[ Byte | Bedeutung MSD Servo Drive

13 ERR_ErrorID byte O (Geratefehlernummer)

14 ERR_WRN_State byte 3 (Geratewarnung)

15 ERR_WRN_State byte 2 (Gerdtewarnung)

16 ERR_WRN_State byte 1 (Geratewarnung)

17 ERR_WRN_State byte 0 (Geratewarnung)
Tabelle 9.21 Diagnosedaten PROFIBUS

9.5.2  Erweiterte Diagnose PROFINET

Die PROFINET Diagnosedaten werden Uber den Alarmkanal azyklisch zum Master
Ubertragen.

Die Diagnose kann ausgewahlt werden Uber Parameter P-1256, COM_PN_DIAG _
MODE:

0: Es werden keine Diagnosedaten Uber den Bus gesendet.

1: Es werden die Standarddiagnosedaten Uber den Bus gesendet.

2 Es werden die erweiterten Diagnosedaten Uber den Bus gesendet

3: Es werden die herstellerspezifischen Diagnosedaten Uber den Bus gesendet.
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mm Standarddiagnose _ Wert | ErweiterteDiagnose | Wert | Herstellerspezifischen Diagnosedaten
0x0010 | Blockheader IEC 0x0010 | Blockheader IEC 0x0010 Blockheader IEC
2 0x0016 | Blockheader IEC, length (22) 0x001C | Blockheader IEC, Length (28) 0x0018 Blockheader IEC, length (24)
Blockheader IEC, Alarmtype Blockheader IEC, Alaramtype 1:DIAG
4 oxo001 | O P 0x0001 | Blockheader IEC, Alaramtype 1:DIAG 0x0001 P
6 0x0000 | API High word 0x0000 ' API High word 0x0000 API High word
8 0x3A00 | API, [8]=3A [9]=00 (low) 0x3A00 | API, [8]=3A [9]=00 (low) 0x3A00 API, [8]= 3A [9] =00 (low)
10 0x0001 | Slot 0x0001 | Slot 0x0001 Slot
12 0x0001 | Subslot 0x0001 | Subslot 0x0002 Subslot
14 0x8000 | channel number,(Submodule ID) | 0x8000 ' channel number,(Submodule ID ) 0x8000 channel number,(Submodule ID )
Ch | ties, Bit 11 Ch | ties, Bit 11, 12= Bit
16 | 0x0800 annet properties, Bt T, 0x0800 | Channel properties, Bit 11,12=appears 0x6800 annet properties, Bit . appears, B
12=appears 13-15 In/Out
User structure Id USI Manufacturer Specific
18 | 0x8000  User structure Id USI (STD 0x8002 | User structure Id US| (STD 1OX7FFF | oo SHel SIS R
Diagnosis Data
ERR_ErrorlD Byte 3, Fehlerort Highbyte
20 0x8000 | channel numbe 0x8000 | channel numbe 00 01
X a ' X . r ERR_ErrorID Byte 2, Fehlerort Lowbyte
Channel properties, Bit 11, ) : ) ERR_ErrorID Byte 1, Fehlernummer Highbyte
22 0x6800 0x6800 ' Ch | ties, Bit 11,12= , Bit 13-15 In/Out | 00 0B
X 12=appears, Bit 13-15 In/Out X ST PGS, =1 SRR nAd ERR_ErrorID Byte O, Fehlernummer Lowbyte
) , ERR_WRN_State Byte 3 (High)
24 F | Ch | t he Tabell F h | t he Tabell
0x900F | Channel error type, siehe Tabelle | 0x900 Channel error type, siehe Tabelle 00 ERR_WRN_State Byte 1
ERR_WRN_State Byte 1
26 - 0x0000 | Ext channel error type 00 - -
X X P ERR_WRN_State Byte 0 (Low)
28 - 0x0001 | Ext channel add value (Fehlerort) -
30 - 0x000B | Ext channel add value Low (Fehlernummer) -
Len 26 = 6 Header + 14 + 6 32 = 6 Header + 14 + 12 28 = 6 Header + 14 + 8 manu
Tabelle 9.22 Diagnosedaten PROFINET



Beispiel fur herstellerspezifische Fehleranzeige: Externer Fehler am Eingang:

ERR_ErrorlD = 0x0001000B
Fehlernummer = 000B = 11
Fehlerort =0001 = 1

Weitere Fehler, siehe Fehlerliste.

Channel error type, siehe PROFIdrive Profil, Kap. 8.8.4.

Channel error type Bedeutung
- No error
0x9001 Mains supply
0x9003 DC Link Overvoltage
0x9005 Over temperature electronic Device
0x9007 Motor Overload
0x9009 Safety Channel
0x900B Internal Communication
0x900D Brake resistor
0x900F External
0x9011 Engineering
0x9013 Auxiliary Device

Tabelle 9.23 Channel error type
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10 Betriebsarten PROFIdrive
(Profil 4.2)

101 Betriebsarten

Die Gerate der MSD Servo Drive-Familie unterstitzen folgende Betriebsarten:
. Tippbetrieb Drehzahlregelung
. Tippbetrieb Lageregelung
. Geschwindigkeitsregelung (Applikationsklasse 1)
. Lageregelung (Applikationsklasse 3)
. Lageregelung (interpolierender Modus, Applikationsklasse 5 - PROFINET)
. Geschwindigkeitsregelung mit Taktsynchronitat (Applikationsklasse 4)

. Lageregelung mit Dynamic Servo Control, Taktsynchronitét (Applikations-
klasse 4, DSC)

Die Betriebsarten wahlen:

 Uber die Auswahl der Standardtelegramme im Master oder
* durch Verwenden freier Telegramme und konfigurieren folgender Parameter:

Parameter

Nr. Name Bedeutung

Auswahl Regelungsart:

(0): U/F Betrieb

(1): Drenmomentenregelung
(2): Drehzahlregelung

(3): Lageregelung

P-0300 CON_CfgCon

Auswahl Sollwertprofilerstellung:

(0): Sollwert wirkt auf Profilgenerator

(1): Sollwert wirkt direkt auf Regelung (Interpolierender Modus): In
diesem Modus kann tber Parameter CON_IP (P-0370) die Interpo-
lationsmethode ausgewahlt werden. Default ist Kubische Spline-
Interpolation.

P-0301 CON_REF_Mode

Tabelle 10.1 Parameter der Betriebsart

MOOG Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018

Parameter
Nr.

Bedeutung

Steuerungs-Modus
(0): kein spezielles Steuerung
P-1258 COM DP PLC MODE (1): Steuerwort- und Sollwert-Interface flir PROFIdrive konforme
- - = Steuerung
(2): Sollwert-Interface fiir fur PROFIdrive konforme Steuerung
(3): Steuerwort-Interface fr flir PROFIdrive konforme Steuerung

Tabelle 10.1 Parameter der Betriebsart
Folgende Standardtelegramme setzten den Parameter CON_REF_MODE automatisch
in den Interpolierenden Modus:
. Standardtelegramm 1, nur Profinet IRT Module mit der Modul ID >= 0x100
. Standardtelegramm 2
. Standardtelegramm 3
. Standardtelegramm 5
. Standardtelegramm 8

Folgende Standardtelegramme setzten den Parameter CON_REF_MODE automatisch
in den profilgenerierenden Modus:

o Standardtelegramm 1, nur Profinet Module ID < 0x100, Profibus Module

. Standardtelegramm 7

. Standardtelegramm 9

Die Standardtelegramme 1, 2 und 3 setzen die Regelungsart automatisch auf Dreh-
zahlregelung, alle anderen auf Lageregelung. Wenn kein Geber konfiguriert ist, wird auf
U/F Betrieb parametriert.

Die Standardtelegramme 2, 3 und 5 setzen den Steuerungs-Modus automatisch in
einen PROFIdrive konformen Modus. Das bedeutet, diese Telegramme k&nnen mit ei-
ner Standard-Steuerung nicht verwendet werden und werden auch nicht vom Profibus
unterstitzt.

Wenn an der Steuerung keine Standardtelegramme eingestellt werden, sondern
Anwenderspezifische, so missen alle oben beschriebenen Parameter vom Anwender
eingestellt werden. Dazu gehdren auch die Prozessdatenauswahl Parameter P-0915
und P-0916.
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10.2 Zustandsmaschine Servoregler

J Um Anderungen iiber Steuerwort und Prozessdaten vorzunehmen, STW Bit 10 setzen!

U Ab Systemzustand 2 zuerst oder zeitgleich den "Sicheren Halt" setzen, danach die positive Flanke
des ENPO setzen!

ENPO

gesperrt

»Systeminitialisierung
lauft”
Systemzustand O

,Nicht einschaltbereit“gli}a - ..Einschaltsperre® ,Einschaltbereit* ,Eingeschaltet® JRegelung aktiv gEE_g ,Schnellhalt aktiv*
Systemzustand 1 9 Systemzustand 2 Systemzustand 3 Systemzustand 4 Systemzustand 5 Systemzustand 6

©

(15)
,Fehler® 14) ,Fehlerreaktion aktiv“ (13)
Systemzustand 8 Systemzustand 7

Bild 10.1 Allgemeine Systemzustandsmaschine (Steuerung tiber PROFIBUS und PROFINET)



Systemzustand | Bezeichnung

Beschreibung

Quick stop option codes
P-2218 (MPRO_402_QuickStop_0C)

Disable drive function

Beschreibung

Endstufen sperren. Der Antrieb trudelt aus.

Slow down on slow down ramp

Der Antrieb bremst mit Verzdgerungsrampe,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Slow down on quick stop ramp

Bremsen mit Schnellhaltrampe,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Slow down on the current limit

Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze.
Der Drehzahlsollwert wird gleich 0 gesetzt,
anschlieBend wird die Endstufe gesperrt.

Slow down on slow down ramp and stay in quick stop

Bremsen mit programmierter Verzogerungsrampe.
Der Antrieb verbleibt im Zustand Schnellhalt, die
Achse wird mit Drehzahl Null bestromt.

Slow down on quick stop ramp and stay in quick stop

Bremsen mit Schnellhaltrampe. Der Antrieb verbleibt
im Zustand Schnellhalt, die Achse wird mit Drehzahl
0 bestromt. *

0 Systeminitialisierung lauft Initialisierung nach Geréate-Reset (z. B. Hardware,
(Start) Parameterliste, Regler, ...).

1 Nicht einschaltbereit Initialisierung abgeschlossen. Kein Netz oder Zwi-
(Not ready to switch on) schenkreisspannung kleiner als Einschaltschwelle.

5 Einschaltsperre Zwischenkreisspannung groBer als Einschalt-
(Switch on disabled) schwelle.

3 Einschaltbereit Optionale Bedingungen erflillt ( z. B. Referenz-
(Ready to switch on) fahrt, Schnellhalt inaktiv ...).
Eingeschaltet :

4 (Switched on) Endstufe freigegeben.
Regelung aktiv, Gerdt betriebsbereit .

5 (Operation enabled) Motor bestromt, Regelung aktiv.
Schellhalt aktiv ) -

6 (Quick stop active) Schnellhalt ist aktiv.

7 Fehlerreaktion aktiv Fehlerreaktion ist aktiv, Sollwerte vom PROFIBUS-
(Fault reaction active) Master werden ignoriert.

8 Fehler Antrieb im Fehlerzustand, Sollwerte vom
(Fault) PROFIBUS-Master werden ignoriert.

* .. Uber Parameter P-2218 (MP_QuickStopOC) sind die Arten des Schnellhalts ("Quick stop option codes") wahl-
bar (siehe ,Tabelle 10.3 Quick stop option codes” auf Seite 61).

Slow down on the current limit and stay in quick stop

Bremsen mit max. Dynamik an der Stromgrenze,
der Drehzahlsollwert wird gleich 0 gesetzt.

Der Antrieb verbleibt im Zustand Schnellhalt,

die Achse wird mit Drehzahl 0 bestromt.

8

Tabelle 10.2 Systemzustande

MOOCG

Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018

* ... Ubergang in den Zustand ,Einschaltbereit* = zuerst Schnellhaltanforderung zuriicksetzen.
Im Zustand ,Schnellhalt zuerst die Schnellhaltanforderung zurlicksetzen, erst dann funktioniert die Riicknahme

des Signals ,Start Regelung/ Antrieb".

Tabelle 10.3

Quick stop option codes
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Systgtr,r;zrgghagnds- Bezeichnung Beschreibung
0 Start Initialisierung nach Boot-Vorgang abgeschlossen
1 UZK 0K Zwischenkreisspannung groBer als Einschaltschwelle
5 Schnqllhalt und Austrudeln Austrudeln deakti.vilert = STW B!t 1=1
deaktiviert Schnellhalt deaktiviert = STW Bit 2 = 1
3 Endstufe eingeschaltet Endstufe einschalten = STW Bit 0 = 1
4 Reglerfreigabe Reglerfreigabe = STW Bit 3 =1
5 Regelung gesperrt Regelung sperren = STW Bit3=0*
6 Endstufe gesperrt Endstufe sperren = STW Bit 0 =0
7 Schn.ellhalt oder Austrudeln Austrudeln aktilvilert = STW Bij 1=0
aktiviert Schnellhalt aktiviert = STW Bit2 = 0
8 UZK zu Klein Zwischenkreisspannung kleiner als Einschaltschwelle
9 Schnellhalt aktiviert Schnellhalt aktivieren = STW Bit2 = 0
10 Schnellhalt deaktiviert Schnellhalt deaktivieren = STW Bit 2 =1
11 Austrudeln aktiviert Austrudeln aktivieren = STW Bit 1 =0
12 Stillstand erkannt Stillstand wird erkannt
B e (s et i e
14 Fehlerreaktion beendet Fehlerreaktion ist beendet (z. B. Fehlerstopprampe)
I e e e B
16 ENPO gesperrt Erl\#slgegne)sperrt (kann aus jedem Systemzustand
* ... Uber Parameter P-0144 (Autostart) festlegen, ob die Steuerung der Reglerfreigabe flankengetriggert (0) oder
zustandsabhéngig (1) erfolgt [Parameter List = Motion Profile => Basic Settings].

Tabelle 10.7

Systemzustandsiibergange

10.21  Master-Steuerwort (STW)
Betriebsart:
Wert |Geschwindigkeits- Betriebsart: Lageregelung
regelung
(l\/:858) ] ungenutzt
0 Normale Positionierung
1 1 Drehzahimodus
0 Ungenutzt Neue Sollwerte werden durch toggeln des Master-Steuerwortbits 6 aktiviert
13 ] Ungenutzt Neue Sollwern\a/ (\)/\;ggcti]irg) f(:ier%l;tbilet)gndoen;lrgie\z’?ér?onderfunktion:
0 Ungenutzt Positioniersollwert = absolut
B 1 Ungenutzt Positioniersollwert = relativ
0 Ungenutzt Referenzfahrt stoppen
! 1 Ungenutzt Referenzfahrt starten
10 0 Keine Zugriffsberechtigung Uber die PLC
1 Zugriffsberechtigung iber die PLC
o 0 Tippbetrieb 2 aus Tippbetrieb 2 aus
1 Tippbetrieb 2 ein Tippbetrieb 2 ein
8 0 Tippbetrieb 1 aus Tippbetrieb 1 aus
1 Tippbetrieb 1 ein Tippbetrieb 1 ein
7 :J Fehlerquittierung bei steigender Flanke 0 = 1
0 Sollwert deaktivieren Verfahrsatz tber steigende und fallende
6 Flanke aktivieren (0 = 1 und 1 = 0)
1 Sollwert aktivieren (in interpolierenden Betriebsarten Freigabe Interpolation)
0 Rampengenerator einfrieren keine Vorschubfreigabe
° 1 Rampengenerator freigeben Vorschubfreigabe
. 0 Rampengenerator zuriicksetzen Verfahrsatz abbrechen
1 Rampengenerator aktivieren Verfahrsatz nicht abbrechen

Tabelle 10.4

Master-Steuerwort




Betriebsart:

Wert |Geschwindigkeits-

Betriebsart: Lageregelung

10.2.3 Antriebsstatuswort (ZSW Zustandsstatuswort)

regelung
0 Keine Reglerfreigabe
: 1 Reglerfreigabe (Betriebsfreigabe)
0 Schnellhalt aktiv
’ 1 Schnellhalt inaktiv
0 Austrudeln aktiv
1 1 Austrudeln inaktiv
0 0 Endstufe ausschalten (AUS)
1 Endstufe einschalten (EIN)
Tabelle 10.4 Master-Steuerwort

10.2.2 Master-Steuerwort 2

Bit Bedeutung
0-11 Ungenutzt
12-15 Master-Lebenszeichen (Sign-of-Life SOL)
Tabelle 10.5 Master-Steuerwort 2

Mit Parameter P-1267 COM_DP_CtrIConfig die Bits 6 und 8 konfigurie-

ren.
Bit Wert = 0 (Default-Wert)
6 Verfahrauftrag mit der negativen oder positiven

Flanke starten (PROFIdrive Profil 4.2).

Wert =1

Verfahrauftrag mit der positiven Flanke starten
(PROFIdrive Profil 4.2).

8 | Der Tippbetrieb ist herstellerspezifisch

Der Tippbetrieb ist konform zum PROFIdrive.

Tabelle 10.6 Parameter P-1267 COM_DP_CtrIC

onfig

Erlauterungen zum herstellerspezifischen und profilkonformen Tippbetrieb im Kapitel

,10.3 Tippbetrieb” auf Seite 65.

MOOCG

Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018

Bit Betriebsart: Betriebsart:
Geschwindigkeitsregelung Lageregelung
(l\/:858) Ungenutzt
» 0 LENPQ“ oder ,Sicherer Halt* nicht gesetzt
1 L,ENPQO“ und ,Sicherer Halt" gesetzt
0 Antrieb dreht
" 1 Antrieb steht
12 0 Ungenutat Fahrauftragsbestétigung = Bit toggeln
1 Ungenutzt
0 Ungenutzt Referenzpunkt nicht gesetzt
! 1 Ungenutzt Referenzpunkt gesetzt
0 Frequenz oder Drehzahl nicht erreicht Zielposition nicht erreicht
10 1 Frequegé;dsge[igigzrﬁ?é;zrreicht Zielposition erreicht
0 Keine Zugriffsberechtigung Uber PLC
? 1 Zugriffsberechtigung tiber PLC
0 Geschwindigkeitsfehler - Positionierfolgefehler -
8 auBerhalb des Toleranzbandes auBerhalb des Toleranzbandes (Schleppfehler)
y . Geschwindigkeitsfehler - . Positionierfolgefehler -
innerhalb des Toleranzbandes innerhalb des Toleranzbandes
. 0 Keine Warnung
1 Warnung
0 Einschalten aktiviert
° 1 Einschalten deaktiviert
0 Schnellhalt aktiviert
° 1 Schnellhalt deaktiviert
0 Austrudeln aktiviert
! 1 Austrudeln deaktiviert
Tabelle 10.8 Antrigbsstatuswort
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Das folgende Flussdiagramm zeigt ein Beispiel eines Einschaltvorganges.
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Bit I?el[iebs_art: Betriebsart:
Geschwindigkeitsregelung Lageregelung
0 Kein Fehler
° 1 Fehler
0 Regelung gesperrt
? 1 Regelung aktiv (in Betrieb / Antrieb folgt den Sollwerten)
0 Endstufe inaktiv (Nicht Betriebsbereit)
1 1 Endstufe aktiv (Betriebsbereit)
0 Nicht einschaltbereit
0 1 Einschaltbereit
Tabelle 10.8 Antriebsstatuswort
10.2.4  Antriebsstatuswort 2
Bit Bedeutung
0-1 Status Profilgenerator
0: Halt
1: Beschleunigung
2: Positionierung mit gew. Geschwindigkeit
3: VerzOgerung
2 Momentenbegrenzung positive Fahrtrichtung
3 Momentenbegrenzung negative Fahrtrichtung
4 ISD0O0
5 ISDO1
6 1SD02
7 ISD03
8 Reserviert
9 Reserviert
10 Reserviert
" Reserviert
12-15 Slave-Lebenszeichen (Sign-of-Life SOL)
Tabelle 10.9 Antriebstatuswort 2

CTRL: Set Bit 10
Access via PLC = 1 no
STAT:
Bit 14 ISDSH + ENPO = 12
yes

CTRL: Set Bit 1 and 2
deactivate coasts and
deactivate quickstop = 1

STAT:
Bit 0 ready to switch on = 12

CTRL: SetBit4 and 5

don't cancel traversing
blocks and release feed

no

END

CTRL: Set Bit 11
start homing = 1

STAT:
it 11 homing attained =

PARA: Set new position/

2 velocity target value

yes

CTRL: Reset Bit 11
stop homing

T

Bild 10.2 Beispiel Flussdiagramm Einschaltvorgang



10.3 Tippbetrieb

10.3.1  Herstellerspezifischer Tippbetrieb

Bit 8 und 9 des Steuerwortes erlauben es, einen herstellerspezifischen Tippbetrieb im
Geschwindigkeitsmodus auszufthren.

o HINWEIS:
1 Der Tippbetrieb kann nur bei Stillstand des Motors aktiviert werden.

FUr den herstellerspezifischen Tippbetrieb ist Bit 8 des Parameters COM_DP_CtrlCon-
fig auf O gesetzt. Verdnderungen am Bit 8 und 9 des Parameters COM_DP_CtrlConfig
bewirken folgendes Verhalten des Antriebs:

Reihen- Wert|Wert

10.3.2  Profilkonformer Tippbetrieb (PROFIdrive 4.2)

Fur den profilkonformen Tippbetrieb ist Bit 8 des Parameters COM_DP_CtrlConfig auf
1 gesetzt. Siehe PROFIdrive Profil 4.2, Kap. 6.3.2.

Der Tippbetrieb kann nur bei Stillstand des Motors aktiviert werden.

Die Bits 4 bis 6 des Steuerwortes besitzen den Wert 0.

Vorgang

Verhalten des Antriebs

Bit 8 auf 1 setzen Der Antrieb ibernimmt den in Parameter P-1268

1. 1 0 Bit 9 hat den Wert 0. E;)itM_DP_RefJogSpeem eingetragenen Wert als Geschwindig-

) Der Antrieb dibernimmt den in Parameter P-1269

2. 0 1 B!t 8 hat den Wert . COM_DP_RefJogSpeed2 eingetragenen Wert als Geschwindig-
Bit 9 auf 1 setzen. Keit
Bit 8 hat den Wert 1.

3. 1 1 | Bit9hatdenWert 1. | Keine Verdnderung, der alte Referenzwert bleibt bestehen.

Tabelle 10.11  Profilkonformer Tippbetrieb

folge Bit 8|Bit9 Vorgang Verhalten des Antriebs
Bit 8 und Bit 9 haben . - )
1. 0 0 den Wert 0 Ausgangseinstellung herstellerspezifischer Betrieb.
. Der Antrieb iibernimmt den in Parameter P-1268
Bit 8 auf 1 setzen. . -
2. 1 0 Bit 9 hat den Wert O. Egtl\n_DP_RefJogSpeem eingetragenen Wert als Geschwindig-
3 . 1 Bit 8 hat den Wert 1. Der Antrieb iibernimmt den Wert des Parameters P-1269 COM_
' Bit 9 auf 1 setzen. DP_RefJogSpeed? als Sollwert.
1 0 Bit 8 hat den Wert 1. Der Wert in Parameter P-1268 COM_DP_RefJogSpeed1 gilt
4 Bit 9 auf 0 setzen. wieder als Referenz.
) Bit 8 auf 0 setzen. . \
0 1 Bit 9 hat den Wert 1. Keine Verdnderung.
5 0 y Bit 8 hat den Wert 0. Der Antrieb ibernimmt den negierten Wert in Parameter P-1268
' Bit 9 auf 1 setzen. COM_DP_RefJogSpeed1. Die Drehrichtung ist invertiert.
Bit 8 auf 1 setzen Der Antrieb tbernimmt den negierten Wert des Parameters
6. 1 1 Bit 9 hat den Werf ; P-1269 COM_DP_RefJogSpeed2 als Sollwert. Bei der Eingabe
' von negativen Sollwerten, wird die Drehrichtung wieder invertiert.
7 0 y Bit 8 auf O setzen. Der Antrieb dbernimmt den negierten Wert des Parameters
) Bit 9 hat den Wert 1. P-1268 COM_DP_RefJogSpeed1 als Referenz.
Bit 8 hat den Wert 1. . .
8. 1 0 Bit 9 auf 0 setzen. Keine Veranderung.
Tabelle 10.10  Herstellerspezifischer Tippbetrieb

MOOCG

Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018

10.3.3 Tippbetrieb Sollwertparameter
o Die Parameter P-1268 COM_DP_RefJogSpeedi und P-1296 COM_DP_Ref-
JogSpeed2 sind vom Typ Int32 und als Prozessdaten mappbar.

. Die Beschleunigung und Verzdgerung wird im Tippbetrieb von den
Parametern P-1278 COM_DP_ACC und P-1279 COM_DP_DEC verwendet.
Diese Parameter sind vom Typ uint16 und in den Prozessdaten mappbar.
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10.4 Geschwindigkeitsregelung
(Applikationsklasse 1)

Bit 4, 5 und 6 im Master-Steuerwort (Kapitel ,10.2.1 Master-Steuerwort (STW)*“ auf
Seite 62) steuern im Geschwindigkeitsmodus den Geschwindigkeitssollwert.
STW1 Bit 4

True = Rampengenerator aktivieren
False = Rampengenerator zurlicksetzen

STW1 Bit 5
True = Rampengenerator freigeben
False = Rampengenerator einfrieren

STW1 Bit 6
True = Sollwert aktivieren
False = Sollwert deaktivieren

Y

o—ﬁ‘) 0 —ﬂ_}

1 1

Sollwert EE—— RFG Sollwert fir den
COM_DP_RefSpeed geschlossenen
(Geschwindigkeit) Ramp Function Generator Geschwindigkeits-
regelkreis
Bild 10.3 Geschwindigkeitsregelung (Applikationsklasse 1)

Der Rampengenerator Ubernimmt den Geschwindigkeitssollwert, wenn man Bit 4 des
Master-Steuerworts aktiviert. Bit 5 des Master-Steuerworts steuert den Rampen-
generator:

. Freigegeben, Bit 5 aktivieren.
. Einfrieren, Bit 5 deaktivieren.

Bit 6 des Master-Steuerworts steuert den Eingang des Rampengenerators.
Geschwindigkeitssollwert

o weitergeben, Bit 6 aktivieren.

. 0 weitergeben, Bit 6 deaktivieren.

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET
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10.41

P-1270 [COM_DP_RefSpeed] el D — -

P-1278 [COM_DP-_Ace)
P-1275 (COM_DP_Dec)

P-0167 (MPRO_REF_OVR)

P-0371
ICON_IP_RelTF)

Geschwindigkeitsregelkreis und Regelungsparameter

P-0402 (CON_SCON_AddSRef)

P-0458 (MOT_Snom)

P-0328 (CON_SCOM_Smax)
P-0334 (CON_SCON_SMaxPos)
P0333 (CON_SCON_SMaxNeg)

— =

P-0417
(CON_SCON_SDiff)

P-0320 [CON_SCON_Kp)
P-0321 [CON_SCON_Tn)

P325 (ICON_SCONFiherFreq)
P-0326(CON_SCONFilerAssi)
PO327(CON_SCONFilerPara)

P-1271

ICOM_DP_AciSpead)

Bild 10.4 Drehzahlregelkreis

P-Nr.: Parametername Bedeutung

P-0167 MPRO_REF_OVR Geschwindigkeits-Override

P-0320 CON_SCON_Kp Verstarkung Pl-Geschwindigkeitsregler

P-0321 CON_SCON_Tn Nachstellzeit PI_Geschwindigkeitsregler

P-0325 CON_SCONFilterFreq Grenzfrequenzen Drehmomentsollwertfilter

P-0326 CON_SCONFilterAssi Entwurfsparameter Drehmomentsollwertfilter

P-0327 CON_SCONFilterPara Parameter Drehmomentsollwertfilter

P-0328 CON_SCON_SMax Geschwindigkeitsbegrenzung

(BezugsgroBe: Motornenndrehzahl)

P-0329 CON_SCON_SMax Drehmomentbegrenzung (BezugsgroBe: Nennmoment)

P-0330 CON_SCON_TMaxNeg Negative Drehmomentbegrenzung
(BezugsgroBe: Nennmoment)

P-0331 CON_SCON_TMaxPos Positive Drehmomentbegrenzung
(BezugsgrdBe: Nennmoment)

P-0332 CON_SCON_TMaxScale Skalierungsfaktor Drehmoment

Tabelle 10.12  Regelungsparameter

MOOCG

Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

0401
(CON_SCON_AddTRef)

P-0330 (CON_SCON_TMaxNeg)
P0331 (CON_SCON_TMaxPos)
P-0332 (C0ON_SCON_TMaxScale)
P-0320 (CON_SCON_Tmax)
P-0460 (MOT_TNom)

Drehzahlgeregelter

> K —* & x - Motor
FE%S"TSCALC_TH
|
GrenlS)
P-Nr.: Parametername Bedeutung

P-0333 CON_SCON_SMaxNeg Negative Geschwindigkeitshegrenzung
(BezugsgréBe: Motornenndrehzahl)

P-0334 CON_SCON_SMaxPos Positive Geschwindigkeitshegrenzung
(BezugsgréBe: Motornenndrehzahl)

P-0351 CON_SCALC_TF Zeitkonstante Geschwindigkeits-Listwertfilter

P-0371 CON_IP_RefTF Filterzeitkonstante Geschwindigkeitssollwert

P-0401 CON_SCON_AddTRef Additiver Drehmomentsollwert

P-0402 CON_SCON_AddSRef Additiver Geschwindigkeitssollwert

P-0417 CON_SCON_SDiff Regeldifferenz Geschwindigkeitsregler

P-0458 MOT_Snom Motornenndrehzahl

P-0460 MOT_TNom Motornennmoment

P-1270 COM_DP_RefSpeed Geschwindigkeitssollwert

P-1271 COM_DP_ActSpeed Geschwindigkeits-Listwert

P-1278 COM_DP_Acc Beschleunigungsrampe

P-1279 COM_DP_Dec Verzdgerungsrampe

Tabelle 10.13  Regelungsparameter
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10.5 Lageregelung (Applikationsklasse 3)

Im Systemzustand 5 ,Regelung aktiv* der Betriebsart Lageregelung des Servoreglers
steuern definierte Bits im Master-Steuerwort die Zustandsibergange
(siehe Kapitel ,10.2 Zustandsmaschine Servoregler” auf Seite 60 und 10.2.1):

Start: Systemzustand 5 ,Regelung aktiv
ZSW1 Bit 10, 13 = TRUE

Geschwindigkeit = Null Referenzierung starten

STW1 Bit 11 = TRUE

1

Referenzierung
lauft

Referenzierung beenden
STW1 Bit 11 = FALSE

Bremsen mit Rampe
ZSW1 Bit 10, 13 = FALSE

ZSW1 Bit 11 = FALSE

Verfahrsatz nicht abbrechen
STW1 Bit 4 = TRUE
Verfahrsatz abbrechen Vorschubfreigabe gesetzt Referenzpunkt
STW1 Bit 4 = FALSE STW1 Bit 5 = TRUE gesetzt
Verfahrsatz aktivieren
STW1 Bit 6 = Flanke
ZSW1 Bit 11 = TRUE

Automatische Flankengesteuerte
Verfahrsatzaktualisierung = EARUEUSTEglo R¥e]q]
inaktiv STW1 Bit 13 = FALSE Verfahrsatz

Verfahrbefehl aktiv
ZSW1 Bit 10, 13 = FALSE
und Flanke an ZSW1 Bit 12

Verfahrsatz
Uber
Flanke

i - aktivieren
Verfahrsatzaktualisierung = ASGETS TVl RVely} STWA1 Bit 6

aktiv STW1 Bit 13 = TRUE Verfahrsatz 0->1
oder
1->0

Automatische Flankengesteuerte
Keine Vorschubfreigabe
STW1 Bit 1 = FALSE

Bremsen mit Rampe
ZSW1 Bit 10, 13 = FALSE

Vorschubfreigabe

STW1 Bit 1 = TRUE Aktualisierung &

Geschwindigkeit = Null

Zwischenstopp

Bild 10.5 Lageregelung (Applikationsklasse 3)
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Verfahrbefehl aktivieren:

1. Steuerwort Bit 4 setzen.
2. Vorschubfreigabe an Steuerwort Bit 5 setzen.
3. Flanke an Steuerwort Bit 6 setzen.

Weitere und neue Verfahrbefehle erfolgen Uber Steuerwort Bit 6 steigende oder fallen-
de Flanke:

1.  Sollposition, Positioniergeschwindigkeit oder Positionierbeschleuni-
gung andern.

2. Neuer Verfahrbefehl erfolgt durch Flanke an Steuerwort Bit 6.

Ist Steuerwort Bit 13 nicht gesetzt, erfolgt der neue Verfahrbefehl Uber eine positive
oder negative Flanke an Steuerwort Bit 6.

Ist Steuerwort Bit 13 gesetzt, werden neue Sollwerte sofort ohne eine Flanke an Bit 6
Ubernommen und werden ausgefuhrt.

Ist im Parameter P-1267 (COM_DP_CtrlConfig) das Bit 6 gesetzt, erfolgt der Verfahr-
befehl bei positiver Flanke. Das entspricht dem PROFIDrive Profil 4.2.

Ist ein Verfahrbefehl aktiv und die Vorschubfreigabe wird zurliickgesetzt, dann bremst
der Antrieb an einer Rampe bis zum Stillstand und geht in den Zustand Zwischenstopp
(Intermediate-Stop) tber.

Der aktuelle Verfahrbefehl wird Uber erneutes Setzen der Vorschubfreigabe bearbeitet.

Rlcksetzen des Steuerwort-Bits 4 bewirkt den Abbruch des Verfahrbefehls:

Der Antrieb bremst auf Null und geht in den Systemzustand 5
»-Regelung aktiv*.

i Uber Steuerwort Bit 11 kann aus Systemzustand 5 eine Referenzierung
ausgeldst werden.



10.6 Lageregelung (interpolierender Modus,
Applikationsklasse 5 - PROFINET)

Im Systemzustand 5 ,Regelung aktiv“ der Betriebsart Lageregelung des Servoreglers
steuern definierte Bits im Master-Steuerwort die ZustandsUbergange:

Start: Systemzustand 5 ,Regelung aktiv*
ZSWA1 Bit 10, 13 = TRUE

Referenzierung beenden Referenzierung starten
STW1 Bit 11 = FALSE STW1 Bit 11 = TRUE

{

Referenzierung
Verfahrsatz deaktivieren lauft

STW1 Bit 6 = FALSE
ZSW1 Bit 11 = FALSE

Verfahrsatz aktivieren Referenzpunkt
STW1 Bit 6 = TRUE gesetzt

ZSW1 Bit 11 = TRUE

Interpolation aktiv
ZSW1 Bit 10, 13 = FALSE

und Flanke an ZSW1 Bit 12

Bild 10.6 Lageregelung (interpolierender Modus - PROFINET)

Verfahrbefehl aktivieren:
1.  Steuerwort Bit 4 setzen.
2. Vorschubfreigabe an Steuerwort Bit 5 setzen.
3. Flanke an Steuerwort Bit 6 setzen.

Im interpolierden Betrieb, werden die Sollwerte direkt an die Regelung Ubertragen
ohne dass eine Startfreigabe erfolgen muss.
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10.6.1  Lageregelkreis und zugehdrige Regelungsparameter
D —|_fc'%3@$f’:;nfcdermque) (FggsrﬁF,AGCFFTF) :%003"13"—“‘%'8?' 2= tzz:solfsuw
N internal . . - MiefFF
(F;gn;?DP,RerSpﬂ * p— | C » Lol =
P1272
P-0320 ([CON_SCON_Kpi oraue)
I :z?@g?:;ﬁode Speed) E:,.%F_SFFTF) Euoarﬁp_s#slaa n. P-0321 (CONSCONLTr PP ReTorauer
\ torral efFF P-0402iCON_SCON_AddSRel) P.0401
P-1272 = » erFr (CON_SCON_AGATRef)
i on o] e | [ PSS
P45 (MOT. Snom [cON_ScongsDim | Fr032NICONSCONFiterPara) P-0330(CON_SCONL_TMaxNegh
PO ABEN_PEON_PostSiy PA0328 [CONSCON_Smax) P 0352 (500 E 0N Than et
Pag7a 0360 5393 (GO BEON 2Madlogh PAISZD(CON_SCON_Tmexs
{CONLIP- EpsDiys {EOALPCON_Kph { SCONL B.ALAN MOT_THom)
Pref
AN o A4 Drehmomentgeregelter
I.I: ‘: N\ K e N\ > Motor
- P<0351
(CON_SCALS: Ty
P1276 P-1271
{COM_DP_AutPus) (COM_DP_ActSpeeds P
Granls)
Bild 10.7 Lageregelkreis
Parameter-Nr.: Parametername Bedeutung Parameter-Nr.: Parametername Bedeutung
o ) i Negative Drehmomentbegrenzung
P-0167 MPRO_REF_OVR Geschwindigkeits-Override P-0330 CON_SCON_TMaxNeg (BezugsgroBe: Nennmoment)

" @ : rBraflaef g Positive Drehmomentbegrenzung
P-0320 CON_SCON_Kp Verstdrkung PI-Geschwindigkeitsregler P-0331 CON_SCON_TMaxPos (BezugsgroBe: Nennmoment)
P-0321 CON_SCON_Tn Nachstellzeit PI-Geschwindigkeitsregler P-0332 CON_SCON_TMaxScale Skalierungsfaktor Drehmoment

: ) ' _ Negative Geschwindigkeitsbegrenzung
P-0325 CON_SCONFilterFreq Grenzfrequenzen Drehmomentsollwertfilter P-0333 CON_SCON_SMaxNeg (BezugsgriBe: Motornenndrehzahi)
P-0326 CON_SCONFilterAssi Parameter Drehmoment-Sollwertfilter - Positive Geschwindigkeitsbegrenzung

- . : P-0334 CON_SCON_SMaxPos (BezugsgréBe: Motornenndrehzahl)

P-0327 SOl e ONGIeTR Parameter Drehmoment-Sollwertfiter P-0351 CON_SCALC_TF Zeitkonstante Geschwindigkeits-Istwertfiter
P-0328 CON_SCON_Smax Geschwindigkeitsbegrenzung

P-0351 CON_SCALC_TF Zeitkonstante Geschwindigkeits-Istwertfilter
P-0329 CON_SCON_Tmax Geschwindigkeitsregelung max. Drehmoment

P-0360 CON_PCON_Kp Verstéarkung P-Lageregler

Tabelle 10.14  Regelungsparameter
Tabelle 10.14  Regelungsparameter




Parameter-Nr.: Parametername Bedeutung
P-0372 CON_IP_SFFTF Filterzeitkonstante G?Sﬁgwindigkeitsvorsteue—
P-0374 CON_IP_EpsDly Verzégerung Lagesollwert
P-0375 CON_IP_SFFScale Skalierung Geschwindigkeitsvorsteuerung
P-0376 CON_IP_TFFScale Skalierung Beschleunigungsvorsteuerung
P-0379 CON_IP_FFMode Konfiguration der Vorsteuerung
P-0401 CON_SCON_AddTRef Additiver Drehmomentsollwert
P-0402 CON_SCON_AddSRef Additiver Geschwindigkeitssollwert
P-0414 CON_PCON_PosDiff Regeldifferenz Lageregler (Schleppfehler)
P-0417 CON_SCON_SDiff Regeldifferenz Geschwindigkeitsregler
P-0460 MOT_TNom Motornennmoment
P-0458 MOT_Snom Motornenngeschwindigkeit
P-1270 COM_DP_RefSpeed Geschwindigkeitssollwert
P-1271 COM_DP_ActSpeed Geschwindigkeitsistwert
P-1272 COM_DP_RefTorque Drehmomentsollwert
P-1274 COM_DP_RefPos Sollposition im interpolierenden Modus
P-1275 COM_DP_TargetPos Zielposition im profilgenerierenden Modus
P-1276 COM_DP_ActPos1 Aktuelle Istposition
P-1277 COM_DP_PosVelocity Positioniergeschwindigkeit
P-1278 COM_DP_Acc Beschleunigungsrampe
P-1279 COM_DP_Dec Verzogerungsrampe
P-1516 SCD_Jsum Gesamtes Massentragheitsmoment

Tabelle 10.14  Regelungsparameter

MOOCG

Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018

10.7 Geschwindigkeitsregelung mit
Taktsynchronitat (Applikationsklasse 4)

Das Standardtelegramm 3 ist speziell flir diese Betriebsart definiert. Das Sollwert und
Istwert Interface ist fir PROFIdrive konforme Steuerungen (z. B. Simotion) zugeschnit-
ten. Bei Profibus wird diese Betriebsart nicht untersttitzt!

Der Parameter COM_DP_PLC_MODE (P-1258) wird automatisch in einen PROFIdrive
konformen Modus (1) gesetzt.

Standardtelegramm 3 (Applikationsklasse 1, 4) zur Drehzahlregelung, Taktsyn-
chron bestehend aus 5 Ausgangsworten und 9 Eingangsworten:

PZD Nummer 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Ausgangsworte/Sollwerte STW1 NSOLL_B STW2 | G1_STW
Eingangsworte/Istwerte ZSW1 NIST_B ZSW2 | G1_ZSW | G1_XIST1 | G1_XIST2

Tabelle 10.15  Standardtelegramm 3, gilt nur fir Profinet

Antriebszustandswort (ZSW) im PROFIdrive konformen Modus

Die Bedeutung der Statusbits O bis 8 sind bereits im Kapitel 10.2.3 beschrieben wor-
den. Die Statusbits 9 bis 15 werden im PROFIdrive konformen Modus anders bedient.

_Bit | Bedeutung L Wet

B5-1 | - o

0: Drehzahl nicht erreicht oder Motor steht

e DlieleEil @i 1: Drehzahl erreicht und Motor dreht

9 Flhrung gefordert 1, immer gesetzt

Tabelle 10.16  Antriebszustandswort (ZSW) im PROFIdrive konformen Modus

Antriebszustandswort 2 (ZSW2) im PROFIdrive konformen Modus

Die Statusbits 2 bis 11 werden im PROFIdrive konformen Modus anders bedient.
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Bt | Bedeutung 1 wert [N PN o Parametername ___ Bedeutung

Slave-Lebenszeichen 0-15 P-1281 COM_DP_Statusword2 Statuswort 1
15-12 (Sign-of-Life SOL)
o P-1264 COM_DP_G1_ZSW Sensor Steuerwort
il IRESEREL S P-1265 COM DP Gi XISTH Sensor aktueller Positionsistwert 1, siehe Kapitel Sensor
. 0: Endstufe nicht aktiv (Bit1, ZSW) oder keine Reglerfreigabe (Bit 3, STW) - Interface
10 Impulsfreigabe 1: Endstufe aktiv (Bit!, ZSW) und Reglerfreigabe (Bit 3, STW)
. P-1266 COM_DP_G1_XIST2 Sensor aktueller Positionsistwert 2, siehe Kapitel Sensor
9 Reserviert 0 Interface
8 Reserviert 0 Tabelle 10.18  Ubersicht Profinet Soll- und Istwerte
0-7 0
0: Halt
1: Beschleunigung
0-1 Status Profilgenerator 2: Positionierung mit gew. Geschwindigkeit H H S C
3 Veradering 10.8 Lageregelung mit Dynamic Servo Control,

Taktsynchronitat (Applikationsklasse 4,
DSC)

Tabelle 10.17  Antriebszustandswort 2 (ZSW) im PROFIdrive konformen Modus

Die Bitnummer des Zustandes ,Impulsfreigabe“ kann Uber den Parameter P-0924, In-

dex1, COM_DP_PulsesEnabled zwischen 8 und 11 ausgewahlt werden. Voreingestellt Das Standardtelegramm 5 ist speziell fir diese Betriebsart definiert. Das Sollwert und
ist Istwert Interface ist auf PROFIdrivekonforme Steuerungen (z. B. Simotion) zugeschnit-
Bit 10. ten. Bei Profibus wird diese Betriebsart nicht unterstttzt!

Die Signale NSOLL_B, NIST_B haben folgendes Format: Der Parameter COM_DP_PLC_MODE (P-1258) wird automatisch in den PROFIdrive

Vorgabe in [%], wobei 100 % dem Wert 0x40000000 entsprechen. Damit entsteht ein konformen Modus (1) gesetzt.

Wertebereich von —200 % < i < (200-27%%) %. Der Prozentwert 100 % entspricht der Standardtelegramm 5 (Applikationsklasse 4) zur Drehzahlregelung, Taktsyn-
maximalen Geschwindigkeit, Parameter P-0338, Index 0. chron, DSC (Dynamic Servo Control) bestehend aus 9 Eingangsworten und 9 Aus-
. . . gangsworten:
Ubersicht Profinet Soll- und Istwerte
PZD Nummer 1 2 3 4 5 6 7 8 9

m Bedeutung Ausgangsworte/Sollwerte STW1 NSOLL_B STW2 | G1_STW XERR KPC

P-0967 COM._DF. Controlwora Steverwort (STW1) Eingangsworte/Istwerte ZSW1 NIST_B ZSW2  G1_ZSW | G1_XISTI | GI_XIST2

P-1261 COM_DP_NSOLL_B Drehzahlsollwert in Prozent N - .

Tabelle 10.19  Standardtelegramm 5, gilt nur fur Profinet

P-1280 COM_DP_Controlword2 Steuerwort 2 (STW2)

P-1263 COM_DP_G1_STW Sensor Steuerwort, siehe Kapitel Sensor Interface

P-0968 COM_DP_Statusword Statuswort 1 (ZSW2)

P-1262 COM_DP_NIST_B Drehzahlistwert in Prozent

Tabelle 10.18  Ubersicht Profinet Soll- und Istwerte




Ubersicht Profinet Soll- und Istwerte

[ P-Nr: | Parametername Bdeutung s | i ServoDrive |

P-0967 COM_DP_Controlword Steuerwort (STW1) E i U: i i

1 Nema 1 | |

P-1261 COM_DP_NSOLL_B Drehzahlsollwert in Prozent | Path ! Transmission | Interpolation P |

1 . 1 1 1

P-1280 COM_DP_Controlword2 Steuerwort 2 (STW2) | Interpolation | : : contro el preedosy

i T 1 | 1

P-1263 COM_DP_G1_STW Sensor Steuerwort, siehe Kapitel Sensor Interface ] _ ] 1% |

1 1 1 1

P-1259 COM_DP_XERR Lage-Schleppfehler Sollwert i Xaene i i ! i

I Speed

P-1260 COM_DP_KPC Lageregler Verstarkungsfaktor E | i ' bt [] i

1 1 | 0 |

P-0968 COM_DP_Statusword Statuswort 1(ZSW2) ! ] g ! i 4 !

| 1 | 0 |

P-1262 COM_DP_NIST_B Drehzahlistwert in Prozent 1 ] i E |

1 1 1 - 1

P-1281 COM_DP_Statusword2 Statuswort 1 i i i i

1 1 1 1

P-1264 COM_DP_G1_ZSW Sensor Steuerwort i | | |

. ! R s, D )

iti i i i 1 1 1 1

P-1265 COM_DP_G1_XISTH Sensor aktueller Positionsistwert 1, siehe Kapitel Sensor ] . ] | 7 |

Interface | e ] i Tee 1

: _________ | IR _: _______ 1

it i i i ] !

P-1266 COM_DP_G1_XIST2 Sensor aktueller Positionsistwert 2, siehe Kapitel Sensor : ! : !

Interface I 1 i 1

" . . E Zero Offset and i i A i

Tabelle 10.20  Ubersicht Profinet Soll- und Istwerte { Compensation | ! 1
Legende: n__:speed command T,.: speed controller sampling time

Der Unterschied zur Geschwindigkeitsregelung mit Taktsynchronitét ist, dass der An-

: position command
.+ Position error command

Toct position controller sampling time (=T,
k,c: position controller gain

X
trieb in Lageregelung arbeitet. Die eigentlichen Sollwerte sind damit der Sollwert XERR i
und der Verstarkungsfaktor KPC.

. actual position

Bild 10.8 Lageregelung mit Dynamic Servo Control

10.9 Fehlerspeicher Mechanismus

Eine genaue Beschreibung zum Fehlerspeicher Mechanismus steht im Profidrive Profil
im Kapitel 6.3.8.3.

Der Fehlerspeicher ist eine Matrix aus einer Anzahl von Fehlerereignissen und Fehlersi-
tuationen. Im Profidrive Profil ist dieser mit 8x8 vordefiniert. Im MSD Servo Drive ist der
Fehlerspeicher auf 1 Fehlerereignis und 20 Fehlersituationen (Parameter P-0950) fest
eingestellt.
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Das bedeutet, dass 20 verschiedene Fehler, die hintereinander (nach Quittierung)
gespeichert werden kénnen. Es kann immer nur ein Fehlerereignis bei einer Fehlersitu-
ation gepuffert werden.

Ubersicht der unterstiitzten Parameter:

m Fehlernummer, 947 Fehlercode, 945 | Fehlerwert, 949, Moog spezifisch

0 I%?g;;;lf den Index von Wert zwischen 0-19 Enthélt P-39, ERR_ErrorlD

1

19

Tabelle 10.21  Fehlernummern

Der Subindex 0 enthélt immer den neuesten Eintrag, Subindex 19 den Altesten.

Fehlernummernliste, Parameter P-0951:

Die Fehlernummern und Texte des Parameters P-0951 kdnnen Uber die azyklische
Parameterschnittstelle ausgelesen werden.

m Fehler Parameternummer | Fehler-Code

0 59000 0 No error

1 59001 1 Microcontroller SW or HW

2 59002 2 Mains supply

& 59003 8 Low Voltage Supply

4 59004 4 DC Link Qvervoltage

5 59005 5 Power Electronics

6 59006 6 Over temperature electronic Device
7 59007 7 Earth/Ground fault

8 59008 8 Motor Overload

9 59009 9 Fieldbus system

Tabelle 10.22  Fehlernummernliste, Parameter P-0951

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET (4

m Fehler Parameternummer | Fehler-Code
10 10

59010 Safety Channel
1 59011 1 Feedback
12 59012 12 Internal Communication
13 59013 13 Infeed
14 59014 14 Brake resistor
15 59015 15 Line Filter
16 59016 16 External
17 59017 17 Technology
18 59018 18 Engineering
19 59019 19 Other Errors

Tabelle 10.22  Fehlernummernliste, Parameter P-0951

Fehler Code, Parameter P-0945:

Puffert die letzten 20 Fehler Codes ab. Der Eintrag, der im Subindex O steht, ist immer
der neueste Fehler Code.

Fehlernummer, Parameter P-0947:

Puffert die letzten 20 Fehlernummern ab. Der Eintrag, der im Subindex 0 steht, ist
immer die neueste Fehler Nummer. Die Nummer ist der jeweilige Index von P-0951.
Fehlerwert, Parameter P-0949:

Puffert die letzten 20 herstellerdefinierten Fehlernummern ab. Der Eintrag, der im Sub-
index O steht, ist immer der neueste Eintrag.

Im unteren Wort steht die Geratefehlernummer.
Im oberen Wort steht der Fehlerort.

Die genauen Nummern sind der MSD Servo Drive Fehlerliste zu entnehmen.



Fehlerzahler, Parameter P-0944:

Der Fehlerzéhler wird nach jedem Fehlerereignis um eins hochgezahlt.

Anzahl der Fehlersituationen, Parameter P-0952:

Dieser Parameter gibt die Anzahl aller Fehlersituationen nach dem letzten ,Reset” an.

Wenn vom Master eine ,0° auf diesem Parameter geschrieben wird, so werden alle
Fehlerzahler sowie der gesamte Fehlerspeicher geldscht.

Der Fehlerzéhler und der Fehlersituationen-Zahler sind immer gleich, da der
Fehlerereignis-Speicher die GroBe 1 hat.

MOOG Id.-Nr.: CA65645-002 Stand: 09/2018
10  Betriebsarten PROFIdrive(Profil 4.2)
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11 Sensor Interface

Unter einem Sensor versteht man einen Positionsgeber des Antriebs.

Fur die Applikationsklasse 4 wird das Sensor-Interface verwendet. Eine genaue Be-
schreibung zum Sensor-Interface steht im PROFIdrive Profil im Kapitel 6.3.6.

Das Sensor-Interface beschreibt in Form von Parametern, wie ein Sensor aufgebaut
ist. Dazu gehdren ein Steuer- und Statuswort, 2 Sensor-Istwerte, sowie eine allgemei-
ne Beschreibung wie ein Sensor aufgebaut ist.

111 Sensor Steuerwort G1_STW, Parameter
P-1263

Uber das Sensor Steuerwort kann der Master Sensor Funktionalititen, wie Suchen
von Referenzmarken und Messen von schnellen Eingédngen ansto3en.

11.2  Sensor Zustandswort G1_ZSW, Parameter
P-1264

Das Sensor Zustandswort enthéalt Sensor-Zustande, Bestatigungen und Fehler.

11.3 Sensorformat, Parameter P-0979

Dieser Parameter beschreibt die Eigenschaften eines Sensors. Beim MSD Servo Drive
ist dieser Parameter nur lesbar, da er aus den eingestellten Geberdaten automatisch
errechnet wird.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

11.31  Ubersicht des Parameters Sensorformat

|__Subindex | Bedeutung

0 Header Information fur Subindex 1 — 10, immer 00005111h
1 Sensortyp 1. Sensor (G1)
2 Sensoraufldsung 1. Sensor (G1)
3 “Shift factor” fir G1_XIST1 1. Sensor (G1)
4 “Shift factor” fir G1_XIST2 1. Sensor (G1)
5 Absolute Umdrehungen 1. Sensor (G1)
6 bis 10 Reserviert 1. Sensor (G1)

Tabelle 11.1 Sensorformat Parameter

Subindex 0, Header

L Bit | Bedeutung

Bit0-3: Version der Datenstruktur vom Sensorformat = 1 (unterer Wert)
Bit4 - 7: Version der Datenstruktur vom Sensorformat = 1 (oberer Wert)
Bit8-11: Anzahl der unterstitzten Sensoren = 1
Bit12 - 15: Anzahl der glltigen Eintrége, ab Subindex 1 =5
Bit 16 - 31: Reserviert

Tabelle 11.2 Subindex 0, Header

Subindex 1, Sensortyp
Bedeutung

: 0: Rotativer Sensor
Bit O: :
1: Linearer Sensor
Bit 1-30: Reserviert
Bit 31 0: Daten im Parameter P-0979 flir Sensor 1 sind nicht gultig
it 31:
1: Daten im Parameter P-0979 fir Sensor 1 sind gultig
Tabelle 11.3 Subindex 1, Sensortyp
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Subindex 2, Sensorauflésung

Rotative Sensoren: Anzahl der Pulse pro Umdrehung.

Lineare Sensoren: L&ange der Signalperiode in [nm].

Subindex 3, Shift-Faktor fur G1_XIST1

Definiert wieviele Quadranten-Information und Feinauflésung im Sensoristwert
G1_XIST1 angezeigt wird.

Subindex 4, Shift-Faktor fur G1_XIST2

Definiert wieviele Quadranten-Information und Feinauflésung im Sensoristwert
G1_XIST2 angezeigt wird.

Subindex 5, Absolutposition
Definiert die Absolutposition, die vom Sensor geliefert werden kann.

Rotative Sensoren:

J Der Wert 0 bedeutet, der Sensor gibt keine Absolutposition an. Die Position
ist nicht gréBer als eine Umdrehung.

. Der Wert groBer als 0, gibt die Anzahl der maximalen Umdrehung an, z.B.
4096 entspricht eine Absolutposition von 4096 Umdrehungen.

Lineare Sensoren:
. Der Wert 0 bedeutet, der Sensor gibt keine Absolutposition an.

. Der Wert groBer als 0 zeigt an, dass der Sensor Absolut-Informationen
enthalt.

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 18

Beispiel Einstellung Sensor-Interface in mit PROFIdrive konformer Steu-
erung (z. B.Simotion)

Rotativer Sensor

. . . PROFldrive konforme Steuerung
Subindex von P-0979 Anzeige DM5 (z. B. Simotion) m

0: Header 00005111h

1: Sensortyp 80000000h

2: Sensoraufldsung 1048576 Geberstrichanzahl 1048576
3: Shift Faktor G1_XIST1 | 0 Feinauflosung G1_XIST1 1

4: Shift Faktor G1_XIST2 | 0
5: Absolutposition 4096

Tabelle 11.4

Feinauflosung Absolutwert Gn_XIST_2 1
Datenbreite Absolutwert 32

Rotativer Sensor

Linearer Sensor

9 ; PROFldrive konforme Steuerung
Index P-0979 Anzeige DM5 (z. B. Simotion) m

0: Header 00005111h

1: Sensortyp 80000001h

2: Sensorauflosung 32000000(nm) Gitterteilung 32 mm
3: Shift Faktor G1_XIST1 | 20 Feinauflosung G1_XIST1 1048576
4: Shift Faktor G1_XIST2 | 20 Feinauflosung Absolutwert Gn_XIST_2 1048576
5: Absolutposition 12 Datenbreite Absolutwert 12
Tabelle 11.5 Linearer Sensor

Sensor Istposition 1, G1_XIST1, Parameter P-1265:
In G1_XIST1 befindet sich die aktuelle Position des Sensors.

Sensor Istposition 2, G1_XIST2, Parameter P-1266:

In G1_XIST2 befindet sich die zusétzliche aktuelle Position des Sensors.



Allgemeiner Aufbau der Sensor Istposition G1_XISTH,
siehe auch PROFIdrive Profil Kapitel 6.3.6.2.3 auf Seite 132.

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 15 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 |
P P P P P P P P P Q Q F F F F F F F F F

F (Fine resolution): Feinauflésung, P-0979, Subindex 3, Shift-Faktor
Q (Quadrant information): Quadrant Information

P (Pulses): Sensorauflésung P-0979, Subindex 2

R (Revolution): Absolutposition, P-0979, Subindex 5

Rotativer Sensor:

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 15 1 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
P P P P P P P P P P P P P P P P P P P P

F (Fine resolution): Feinauflosung: 0 (Wert 1)
P (Pulses): Sensoraufldsung: 1048576 (20 Bit)
R (Revolution): Absolutposition: 4096 (12 Bit)

Linearer Sensor:

31 30 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13 15 1 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
P P P P P P P P P P P P P P P P P P P P

F (Fine resolution): Feinaufldsung: 32000000 [nm]
P (Pulses): Sensorauflésung: 20 Bit (1048576)
R (Revolution): Absolutposition: 12 Bit (4096)
) " ) : o ) ) " == HINWEIS
Die Sensor Istposition G1_XIST2 ist beim MSD Servo Drive identisch mit der Position ® . n ) ) o ) )
a1 XISTA 1 Die Sensor Istposition G1_XIST2 ist beim MSD Servo Drive identisch mit der
- ' Position G1_XIST1.
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11.4 Referenzfahrten Uber eine PROFIdrive kon- Parameter P-1255 bei Referenzfahrt

forme Steueru ng Zur Konfiguration der Referenzfahrt Uber die digitalen Eingéange des Antriebs, bendtigt
man den Parameter P-1255, COM_PN_ReferenceMark:

Um Uber eine PROFInet Steuerung eine Referenzfahrt auszuldsen, werden bestimmte m Bedeutung

Bits im Steuer-und Statuswort des Sensor-Interfaces benutzt. Eingangsauswahl
3 G1-STW Konfiguration Referenzmarke 1
teuerwort: G1- : . ’ 0: Keine Funktion
0y TR EIE e | 1: TPO (Touchprobe 0) wird verwendet, digitaler Eingang ISD05 *
[ Bit | Wert | Bedeutung 2: TP1 (Touchprobe 1) wird verwendet, digitaler Eingang 1SD06 *
0 1 Funktionsanforderung 1, Referenzmarke 1 Konfiguration Referenzmarke 2
12 1 Eﬂﬁﬁlgﬂiiﬁiﬁ[ﬂi{ﬂﬂg s 1: Eingangsauswanl Funktion 2 " $§Q?Tiﬂ”cﬁﬁ?2be 0) wird verwendet, digitaler Eingang 1SD05 *
3 1 Funktionsanforderung 4: Referenzmarke 4 2: TP1 (Touchprobe 1) wird verwendet, digitaler Eingang 1ISD06 *
1 Funktion aktivieren g?;‘l?n“geglﬁu?:;ere”Zmarke 3
Wert auslesen - Ei i :
4-6 & | ot 2: Eingangsauswahl Funktion 3 4. pq (Touchprobe 0) wird verwendet, digitaler Eingang ISDOS *
47 reserviert 2: TP1 (Touchprobe 1) wird verwendet, digitaler Eingang ISD06 *
712 Siehe PROFIdrive Profil Kapitel 6.3.6.5 g?Eg?#fgﬁ”kﬁgfrenzmarke 4
13 1 Anforderung der zyklischen Ubertragung der absoluten Ist-Position in G1_XIST2 3: Eingangsauswahl Funkion 4 1: TPO (Touchprobe 0) Wird verwendet, dig!’[aler Eingang ISD05 *
1415 Siehe PROFIdrive Profil Kapitel 6.3.6.5 2: TP1 (Touchprobe 1) wird verwendet, digitaler Eingang ISD06
* Bei MSD Servo Drive FS: TPO digitaler Eingang ISD04; TP1 digitaler Eingang ISD05.
Bild 11.1 Bit im Steuerwort bei einer Referenzfahrt

Flankenauswahl

. . ] 0: Positive Flanke
Statuswort: G1-ZSW- 4: Flankenauswahl fiir Funktion 1 1: Negative Flanke

0: Positive Flanke

“m Bedeutung 5: Flankenauswahl fir Funktion 2 1: Negative Flanke

0 1 Funktion 1, Referenzmarke 1, angewahit
1 1 Funktion 2, Referenzmarke 2, angewéahlt . . . 0: Positive Flanke
2 1 Funktion 3, Referenzmarke 3, angewahit 6: Rlankenauswahl for Funktion 3 1: Negative Flanke
3 1 Funktion 4, Referenzmarke 4, angewahit 0: Positive Flanke
7. Flankenauswahl flir Funktion 4 : )
4 1 Wert fiir Funktion 1 ist verfiigbar 1: Negative Flanke
5 2 Wert flir Funktion 2 ist verflighar 8-11 Reserviert
6 3 Wert flir Funktion 3 ist verfiighar
7 4-7 Wert flir Funktion 4 ist verfiighar Tabelle 11.6 Parameter P-1255 bei Referenzfahrt
8-12 Siehe PROFIdrive Profil Kapitel 6.3.6.6
13 1 Anzeige der zyklischen Ubertragung der absoluten Ist-Position in G1_XIST2
14-15 Siehe PROFIdrive Profil Kapitel 6.3.6.6

Bild 11.2 Bit im Statuswort bei einer Referenzfahrt



Bei der Einstellung TPO, werden folgende Parameter verandert:

. Die digitale Eingangsfunktion fiir ISD05 wird auf ,,Probe“ gesetzt
(MPRO_INPUT_ISDO0S5 = 15).

. Der Parameter MPRO_TP_Channel, P-1402[0] wird auf 1 gesetzt aktuelle
Position in Inkrementen).

Bei der Einstellung TP1, werden folgende Parameter verandert:

. Die digitale Eingangsfunktion fiir ISD06 wird auf ,,Probe” gesetzt
(MPRO_INPUT_ISDO06 = 15).

. Der Parameter MPRO_TP_Channel, P-1402[1] wird auf 1 gesetzt aktuelle
Position in Inkrementen).
Der Parameter MPRO_TP_Config, P-1400 muss auf TP_TP(0, Werkseinstellung) gesetzt
sein.

° WICHTIG

Wenn die Parameter MPRO_TP_Channel und MPRO_INPUT_ISD05/06 Uber die
1 Referenzmarken Konfiguration verandert worden sind, werden diese nicht auto-
matisch wieder auf den vorherigen Zustand gesetzt, wenn die Referenzmarken
Konfiguration wieder deaktiviert wird.

Ablauf einer Referenzfahrt

Die Referenzmarkensuche einer PROFIdrive konformen Steuerung funktioniert wie
folgt:
. Die Steuerung setzt Uiber das Gebersteuerwort die Funktionsnummer flr
die Referenzmarkensuche.

. Es wird der entsprechende digitale Eingang (ISD05 oder ISD06) fiir die
Referenzfahrt aktiviert.

. Bei Erkennung eines Flankenwechsels am digitalen Eingang, wird die er-
fasste Position in den Geberistwert G1_XIST2 geschrieben.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018
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12 Referenzierung

121 Antriebsgeflhrte Referenzfahrten

Eine steigende Flanke von Bit 11 im Master-Steuerwort aktiviert die antriebsgefiihrte
Referenzfahrt.

Eine fallende Flanke beendet eine nicht abgeschlossene Referenzfahrt.
Ein im Statuswort gesetztes Bit 11 zeigt eine abgeschlossenen Referenzfahrt.

Lauft der Antrieb im interpolierenden Modus, schaltet der Parameter P-0301
(CON_REF_MODE) vom interpolierenden Modus (IP) auf den profilgenerierenden
Modus (PG).

12.2  Steuerungsgefuhrte Referenzfahrt

Die Touchprobe-/Messtaster-Funktion dient dazu:
. Eine Achse steuerungsgefuhrt zu referenzieren.
. Die Lage des Referenzimpulses zu erfassen.

Der Antrieb bleibt im interpolierenden Betrieb.
Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Kapitel ,Touchprobe/Messtaster” der
,MSD Geréate Hilfe".

° HINWEIS:

1 Ausflhrliche und aktuelle Informationen zur ,Referenzierung” finden Sie in der
,MSD Geréate Hilfe" (CB40859-002) des MSD Servo Drive im Downloadbereich

unserer Website (http:/www.moogsoftwaredownload.com/msd.html).
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13 Normierung

13.1  Umrechnung der Soll- und Istwerte

Uber die Factor Group-Parameter

In Positionieranwendungen erfolgt die Vorgabe der Sollwerte und die Rickgabe der
Istwerte in User-Einheiten (mm, Grad, ...). Sogenannte Factor Group-Parameter
berechnen die Soll- und Istwerte des Antriebs [Maske im Moog DRIVEADMINISTRATOR 5:
Parameter list = Motion profile = Standardisation/units]

Der Anwender wahlt zwischen 3 Gruppen von Factor Group-Parametern. Jede Gruppe
hat die Aufgabe User-Einheiten auf interne GréBen des Servoreglers umzurechnen:

1. ,STD/402“ - Factor Group-Parameter basierend auf der CANopen-
Spezifikation DSP402.

2. ,SERCOS* - Factor Group-Parameter basierend auf der Spezifikation
»SERCOS interface*“ (Version 2.4 / February 2005).

3. LUSER¥ - Anwenderspezifische Factor Group-Parameter.

Die 3. Factor Group ,USER" ist herstellerspezifizisch. Den Umgang mit den Para-
metern dieser Gruppe erlautern folgende Beschreibungen:

Der Anwender wahlt die Factor Group-Parameter Uber den Parameter
,MPRO_FG_Type"“.

Parameter-Nr. Parametername

Bedeutung

Auswahl der Factor Group

g (0) = STD/402
P-0283 MPRO_FG_Type (1) = SERCOS
(2) = USER
Tabelle 13.1 Parameter ,MPRO_FG_Type"

MOOCG
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Parameter der Factor Group ,USER":

Parameter-Nr. Parametername Bedeutung Einheit
P-0270 MPRO_FG_PosNorm Geberauflosung [incr/rev]
P-0271 MPRO_FG_Num Zahler (Position) [rev]
P-0272 MPRO_FG_Den Nenner (Position) [POS]
P-0274 MPRO_FG_SpeedFac Geschwindigkeitsfaktor [rev/(min*SPEED)]
P-0275 MPRO_FG_AccFac Beschleunigungsfaktor [rev/(sec*sec*ACC)]
P-0284 MPRO_FG_PosUnit Positionseinheit String
P-0285 MPRO_FG_PosExp Positionsexponent -
P-0286 MPRO_FG_PosScaleFac Positionsfaktor -
P-0287 MPRO_FG_SpeedUnit Geschwindigkeitseinheit String
P-0288 MPRO_FG_SpeedExp Geschwindigkeitsexponent | -
P-0289 MPRO_FG_SpeedScaleFac Geschwindigkeitsfaktor -
P-0290 MPRO_FG_AccUnit Beschleunigungseinheit String
P-0291 MPRO_FG_AccExp Beschleunigungsexponent -
P-0292 MPRO_FG_AccScaleFac Beschleunigungsfaktor -
P-0293 MPRO_FG_TorqueUnit Drehmomenteinheit String
P-0294 MPRO_FG_TorqueExp Drehmomentexponent -
P-0295 MPRO_FG_TorqueScaleFac Drehmomentfaktor -

Tabelle 13.2 Factor Group ,USER"

Interne Aufldsung des Gerétes:

Position:

inkr

Geschwindigkeit: inkr/s
Beschleunigung: inkr/s?

Bei der Einstellung ,STD/402“ oder ,SERCOS" definiert das Profil die Einheiten.
Bei der Einstellung ,USER" kdnnen die Einheiten manuell vergeben werden.

Die Parameter fur Einheit und Exponent dienen ausschlieBlich der Anzeige und
beeinflussen nicht die Normierung der GroBen.
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13.2 Beispiel:
Einstellung der Factor Group ,,USER*

Die Positionsvorgabe erfolgt in Grad. 1 Motorumdrehung entsprechen 360° (65536
Inkremente pro Motorumdrehung). Die Geschwindigkeitsvorgabe hat die Einheit
U/min und die Beschleunigungvorgabe U/(min*sec). Die relevanten Parameter der
Factor Group ,USER" haben folgende Werte:

Parameternummer und -name Bedeutung Wert und Einheit
P-0270 MPRO_FG_PosNorm Geberauflésung = 65536 [incr/rev]
P-0271 MPRO_FG_Num Zahler (Position) =11Trev]

P-0272 MPRO_FG_Den Nenner (Position) 360 [POS] **

P-0274 MPRO_FG_SpeedFac Geschwindigkeitsfaktor =1 [rev/(min*SPEED)] ***

P-0275 MPRO_FG_AccFac Beschleunigungsfaktor 1/60 [rev /(sec*sec*ACC)] ****

P-0284 MPRO_FG_PosUnit Positionseinheit (String) = ,Degree”

P-0287 MPRO_FG_SpeedUnit Geschwindigkeitseinheit (String) | = ,1/min“

P-0290 MPRO_FG_AccUnit Beschleunigungseinheit (String) | = ,1/(min*sec)”

**P0OS = UserEinheit fir Position

***SPEED = UserEiwnheit fiir Geschwindigkeit

****ACC = UserEinheit fiir Beschleunigung

Tabelle 13.3 Relevante Parameter der Factor Group ,USER*

Folgende 3 Formeln beschreiben die Umrechnung der User-Einheiten auf die intern
verwendeten Einheiten im Positionierbetrieb. Unter Berlicksichtigung von Sollposition,
Positioniergeschwindigkeit und -beschleunigung:
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Sollposition:
MPRO_FG_Num [rev]

Sollposition [rev] = COM_DP_REFPos [UserEinheit]

Intern

MPRO_FG_Den [UserEinheit]

Der Quotient aus Parameter ,MPRO_FG_Num* und ,MPRO_FG_Den" beschreibt das
Verhaltnis von User-Einheit zu Motorumdrehungen. Er integriert auBerdem vorhandene
Getriebefaktoren oder Vorschubkonstanten.

Positioniergeschwindigkeit:

rev. rev.
Positioniergeschwindigkeit [[ ]] = COM_DP_REFSpeed [UserEinheit] -« MPRO_FG_SpeedFac m
min; in » UserEinhei

Mit dem Parameter ,MPRO_FG_SpeedFac" &ndert man die Anzahl der Nachkomma-
stellen oder die Einheit der Positioniergeschwindigkeit.

Positionierbeschleunigung:

[rev] o [rev]
= COM_DP_Acc [UserEinheit] - MPRO_FG_AccFac

[sec?] [sec? » UserEinheit]

Positionierbeschleunigung, .

Mit dem Parameter ,MPRO_FG_AccFac" &ndert man die Anzahl der Nachkomma-
stellen oder die Einheit der Positionierbeschleunigung.



14 Inbetriebnahme mit herstellerspe-
zifischen Telegrammen

141 Positionierregelung mit anwenderspezifi-
schen Telegramm

1411  Inbetriebnahme eines Servoreglers in der
Regelungsart ,Lageregelung im profigenerierenden Mo-
dus*

GSD-Datei / GSDML-Datei

Die GSD-Datei wird bei PROFIBUS und die GSDML-Datei bei PROFINET verwendet.
Im folgenden Text werden beide Dateien mit GSD-Datei bezeichnet.

Zunachst muss die entsprechende GSD-Datei in der Bus-Konfigurations Phase einge-
bunden und dann der gewlnschte Telegrammtyp ausgewahlt werden.

Hinweis
Die GSD-Datei finden Sie auf unserer Website
(http://Awww.moogsoftwaredownload.com/msd.htm).

Die GSD-Datei im Zielprojekt einbinden.

Z. B. den Telegrammtyp 105 auswahlen (Dieser wird dann spéter,
wenn der Bus hochgefahren ist, im Parameter P-0922 angezeigt wer-
den).

P."#.

Beispiel: Telegrammtyp 105:
. Besteht aus einem PKW-Kanal (8 Byte) und
. 10 Prozessdatenwdrter (20 Byte).

. Bei einem herstellerspezifischen Telegramm ist der Prozessdatenbereich
konfigurierbar. Soll- und Istwerte kdnnen auf einen definierten Prozessda-
tenbereich gemappt werden.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

Die Parameter P-1284 und P-1285 enthalten alle mappbare Signale. Diese erreichen Sie
Uber den Projektbaum:
Gerat = Geréateeinstellung = Feldbus = PROFIBUS/PROFINET.

Dieses Ordnerverzeichnis enthalt die Signallisten:
. P-1284 (COM_DP_SignalList_Write), alle schreibbaren Signale.
. P-1285 (COM_SignallList_Read), alle lesbaren Signale.

Der Anwender kann die Prozessdatenkanéle frei belegen.

Die eigentliche Zuweisung der Signale erfolgt mit den Prozessdatenauswahl Parameter
P-0915 und P-0916 [Maske im Moog DRIVEADMINISTRATOR 5: Parameterliste = Feldbus =
PROFIBUS/PROFINET]:

o Prozessdatenauswahl Parameter P-0915 (COM_DP_PZDSelectionWrite)
umfasst alle Signale, die der Steuerungsmaster zum Antrieb sendet.

. Prozessdatenauswahl Parameter P-0916 (COM_DP_PZDSelectionRead)
umfasst alle Signale, die der Antrieb zum Steuerungsmaster sendet.

Im Folgenden ist der Prozessdatenbereich vom Master zum Antrieb beispielhaft konfi-
guriert.

P-0915 mit PCON

Prozessdaten- PZD P— Datentyp des
auswah_l P-0915 Bereich nummer Parametername elll’19etragenen
Subindex arameters

0 1 P-0967[0] Steuerwort uint16

1 2 P-1275[0] Target Position [user units] int32 "

2 3 P-1277[0] Target Velocity [user units] Int32 "

3 4 P-1278[0] Acceleration uint16

4 B P-1279[0] Deceleration uint16

) Esist darauf zu achten, das bei 32-Bit Werten der Parameter 2x in P-0915/P-0916 eingetragen.

Y [Bit] 112

2 [Worte] 7

Y [Byte] 14

Tabelle 14.1 Beispielhafte Belegung des Prozessdatenkanals Master-Slave
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Jeder Eintrag reprasentiert einen 16 Bit breiten Prozessdatenkanal. Die Zielposition
(Int32) wird auf die Subindizes 1 und 2 gemappt, damit 32 Bit Ubertragen werden. Die
wahlbaren Parameter und deren Datentyp finden Sie in Kapitel ,9 Azyklische Daten-
Ubertragung” auf Seite 47.

Die Konfiguration der Prozessdatenkanéle ist in der Reihenfolge der Signalbelegungen
vom Anwender wahlbar.

° Hinweis
Bitte beachten: Format des Datentyps einhalten! Es ist darauf zu achten, das bei
1 32-Bit Werten der Parameter 2x in P-0915/P-0916 eingetragen.

In folgender Tabelle ist der Prozessdatenbereich vom Antrieb zum Master beispielhaft
konfiguriert.

P-0916 mit PCON

Prozess;i:‘«zqtg:lg SE :tza?ei o P?ILanTI:zr' Parametername e?l?gtlzrt‘ggei?n
Subindex Parameters

0 1 P-0968 Statuswort uint16

1 2 P-1276 Act. Position [user units] int32 "

2 3 P-1271 Act. Velocity [user units] Int32 "

3 4 P-0700 Act. current [A] float32 "

4 5 - - -

) Es ist darauf zu achten, das bei 32-Bit Werten der Parameter 2x in P-0915/P-0916 eingetragen wird.

Y [Bit] 12

> [Worte] 7

Y [Byte] 14

Tabelle 14.2 Beispielhafte Belegung des Prozessdatenkandle Slave-Master

Bei der Hardwarekonfiguration kénnen Sie fUr dieses Mapping-Beispiel mit 14 Byte (7
Worte) I/0O Daten das Telegramm PPO5 verwenden.
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FUr die Regelungsart ,Positionieren” folgende Parameter einstellen:

1. CON_CfgCon (300) : PCON(3)
[Maske im Moog DrivEAbmINISTRATOR 5: Parameterliste = Regelung]
* Dieser Parameter steuert die Betriebsart.
* Die Einstellung PCON (Position Control Mode) bedeutet, der Antrieb ist in

Lageregelung.

2. CON_REF_Mode (301) : RFG(0)
[Parameterliste = Bewegungsprofil = Grundeinstellung].
* Dieser Parameter steuert den Modus der Lagesollwertvorgabe.

* Der Lagesollwert wird direkt oder Gber einen Rampengenerator
vorgegeben.

* Die Einstellung RFG (Ramp Function Generator) bewirkt, die Lagesollwert-
vorgabe Uber einen Rampengenerator.
3. MPRO_CTRL_SEL (159) : PROFIBUS(7)
[Parameterliste = Bewegungsprofil = Grundeinstellung].
* Dieser Parameter bestimmt den Steuerort. Hier Steuerort ,PROFIBUS /
PROFINET".
4. MPRO_REF_SEL (165) : PROFI(9)
[Parameterliste = Bewegungsprofil = Grundeinstellung]

¢ Dieser Parameter bestimmt den Sollwertselektor. Hier PROFIBUS /
PROFINET auswahlen.

Diese Parameter-Einstellungen sind Voraussetzung fur die Kommunikation zwischen
Master und Antrieb.



14.2  Drehzahlregelung mit einem anwenderspe-
zifischen Telegramm

Der folgende Abschnitt beschreibt die Inbetriebnahme eines Antriebs in der Rege-
lungsart Drehzahlregelung.

GSD-Datei / GSDML-Datei

Die GSD-Datei wird bei PROFIBUS und die GSDML-Datei bei PROFINET verwendet.
Im folgenden Text werden beide Dateien mit GSD-Datei bezeichnet.

Zunachst muss die entsprechende GSD-Datei in der Bus-Konfigurations Phase einge-
bunden und dann der gewlnschte Telegrammtyp ausgewahlt werden.

° Hinweis
1 Die GSD-Datei finden Sie auf unserer Website
(http://Awww.moogsoftwaredownload.com/msd.htm).

Die GSD-Datei / GSDML-Datei im Zielprojekt einbinden.

Z. B. den Telegrammtyp 102 auswahlen
(Dieser wird dann spater, wenn der Bus hochgefahren ist, im Parame-
ter P-0922 angezeigt werden).

N =

Beispiel: Telegrammtyp 102:
J Besteht aus einem PKW-Kanal (8 Byte) und

J 6 Prozessdatenkanalen (12 Byte).

. Bei einem herstellerspezifischen Telegramm ist der Prozessdatenbereich
konfigurierbar. Soll- und Istwerte kdnnen auf einen definierten Prozessda-
tenbereich gemappt werden.

Die Parameter P-1284 und P-1285 enthalten alle mappbare Signale. Diese erreichen Sie
Uber den Projektbaum:
Gerat = Gerateeinstellung = Feldbus = PROFIBUS/PROFINET.

Dieses Ordnerverzeichnis enthalt die Signallisten:
. P-1284 (COM_DP_SignalList_Write), alle schreibbaren Signale.
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o P-1285 (COM_SignallList_Read, alle lesbaren Signale.
Der Anwender kann den Prozessdatenbereich frei belegen.

Die eigentliche Zuweisung der Signale erfolgt mit den Prozessdatenauswahl Parameter
P-0915 und P-0916 [Maske im Moog DrIVEADMINISTRATOR 5: Parameterliste = Feldbus =
PROFIBUS/PROFINET]:

o Prozessdatenauswahl Parameter P-0915 (COM_DP_PZDSelectionWrite)
umfasst alle Signale, die der Steuerungsmaster zum Antrieb sendet.

. Prozessdatenauswahl Parameter P-0916 (COM_DP_PZDSelectionRead)
umfasst alle Signale, die der Antrieb zum Steuerungsmaster sendet.

Im Folgenden ist der Prozessdatenbereich vom Master zum Antrieb beispielhaft
konfiguriert. Dazu in der Liste P-0915 die Subindizes mit den angegebenen Parameter-
nummern belegen:

P-0915 mit PCON

szess:?(;;'lllg (SN Pzﬁ’;‘“nitg' Parametername (Ie)i::]qua,\ge(r‘lzz
Subindex Parameters

0 1 P-0967 Steuerwort uint16

1 2 P-1270 Geschwindigkeitssollwert int32

2 3 P-1278 Beschleunigung uint16

3 4 P-1279 Bremsverzogerung uint16

Y [Bit] 80

> [Worte] 5

2 [Byte] 10

Tabelle 14.3 Beispielhafte Belegung des Prozessdatenkanals Master-Slave

Da jeder Subindex einen 16 Bit breiten Prozessdatenkanal reprasentiert, wird beispiels-
weise ein Int32-Parameter auf zwei Subindizes gemappt. Die wahlbaren Parameter
und deren Datentyp finden Sie in ,Tabelle 14.1 Beispielhafte Belegung des Prozessda-
tenkanals Master-Slave” auf Seite 87.

Die Konfiguration der Prozessdatenobjekte kann der Anwender in der Reihenfolge der
Signalbelegungen wahlen. Bitte beachten: Format des Datentyps einhalten!
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Das heift, eine 32 Bit Variable bendtigt 2 Prozessdatenobjekte. FUr die Regelungsart ,Drehzahlregelung” folgende Parameter einstellen:
Im Folgenden ist der Prozessdatenbereich vom Antrieb zum Master beispielhaft konfi- 1. CON_Cf.gCon (300) : SCON(2) _
guriert. Dazu in der Liste P-0916 die Subindizes mit den angegebenen Parameternum- [Maske im Moog DriveApminisTRATOR 5: Parameterliste = Regelung]

e Dieser Parameter steuert die Betriebsart.

* Die Einstellung SCON (Speed Control Mode) bedeutet, der Antrieb ist in
Drehzahlregelung.

mern belegen:

P-0916 mit PCON

Prozessdatenauswahl | o P t Datentyp des 2. CON_REF_Mode (301): RFG(0) )
P-0916 e ?ll;fgn‘:eerr- Parametername eingetragenen [Parameter list = Bewegungsprofil = Grundeinstellungen]
Subindex Parameters * Dieser Parameter steuert den Modus der Sollwertvorgabe.
0 1 P-0968 Statuswort uint16 * Der Drehzahlsollwert wird direkt oder Uber einen Rampengenerator
B : vorgegeben.
1 2 P-1271 Aktuelle Geschwindigkeit t32
- uelle beschwindigre " * Die Einstellung RFG (Ramp Function Generator) bewirkt, die Drehzahlsoll-
2 [Bif 48 wertvorgabe erfolgt Uiber einen Rampengenerator.
2 [Worte] 3 3. MPRO_CTRL_SEL (159) : PROFIBUS(7)
Y [Byte] 6 [Parameter list = Bewegungsprofil = Grundeinstellungen]
Tabelle 14.4 Beispielhafte Belegung des Prozessdatenkanals Slave-Master : Bg(s)?:rn\ljgimeter bestimmt den Steuerort. Hier: Steuerort ,PROFIBUS /

4. MPRO_REF_SEL (165) : PROFI(9)
[Parameter list = Bewegungsprofil = Grundeinstellungen]

¢ Dieser Parameter bestimmt den Sollwertselektor. Hier PROFIBUS / PROFI-
NET auswahlen.

Diese Parameter-Einstellungen sind Voraussetzung fur die Kommunikation zwischen
Master und Antrieb.

14.21  Geschwindigkeitsvorgabe

Vorgehensweise:
1. Normierung vornehmen.
2. Den Drehzahlsollwert normiert vorgeben.

3. Mit dem Master-Steuerwort (Siehe Kap. ,,10.2.1 Master-Steuerwort
(STW)“ auf Seite 62) den Antrieb geschwindigkeitsgeregelt in Be-
trieb nehmen.



14.3 Mappbare Profibus / Profinet Parameter

Parameternummer Parametername (PV_\Qr;t&) (Prff;gﬂ
P-0967 COM_DP_Controlword X X 1
P-0968 COM_DP_Statusword - X 1
P-1280 COM_DP_Controlword2 X X 1
P-1281 COM_DP_Statusword2 - X 1
P-1270 COM_DP_RefSpeed X X 2
P-1271 COM_DP_ActSpeed - X 2
P-0121 MPRO_Input_State - X 1
P-0143 MPRO_Output_State - X 1
P-1274 COM_DP_RefPos X X 2
P-1276 COM_DP_ActPosT - X 2
P-0207 MPRO_TAB_Actldx X X 1
P-1275 COM_DP_TargetPos X X 2
P-1277 COM_DP_PosVelocity X X 2
P-1278 COM_DP_Acc X X 1
P-1279 COM_DP_Dec X X 1
P-1287 COM_DP_TMaxPos X X 1
P-1288 COM_DP_TMaxNeg X X 1
P-1259 COM_DP_XERR X X 2
P-1260 COM_DP_KPC X X 2
P-1261 COM_DP_NSOLL_B X X 2
P-1263 COM_DP_G1_STW X X 1
P-1262 COM_DP_NIST_B - X 1
P-1264 COM_DP_G1_ZSW - X 2
P-1265 COM_DP_G1_XIST1 - X 2
P-1266 COM_DP_G1_XIST2 - X 2

Tabelle 14.5 Mappbare Parameter

MOOCG
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Weitere mappbare Parameter
[Maske im DrivEADMINISTRATOR 5: Parameter List = Feldbus = PROFIBUS/PROFINET

Parameter]:

Signalliste P-1284 (COM_DP_SignalList_Write).
Signalliste P-1285 (COM_DP_SignalList_Read).
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15 PROFIBUS/PROFINET Parameter und deren Beschreibung

Parametername Nummer Wertebereich Default-Wert | dnderbar | Datentyp Beschreibung
PROFIBUS/PROFINET Parameter

Verbindet eingehende Prozessdaten mit bestimmten Geréte-Parametern.
COM_DP_PZDSelectionWrite P-0915 0-65535 967 Ja u16 Die Liste der einzutragenden Parameter (Prozessdaten-Sollwerte) finden Sie im Parameter P-1284.
Der Subindex O enthélt das erste Prozessdatenwort PZD1 usw.

Verbindet ausgehende Prozessdaten mit bestimmten Geréte-Parametern.
COM_DP_PZDSelectionRead P-0916 0-65535 968 Ja u16 Die Liste der einzutragenden Parameter (Prozessdaten-Istwerte) finden Sie im Parameter P-1285.
Der Subindex O enthélt das erste Prozessdatenwort PZD1 usw.

COM_DP_Address* P-0918 0-126 126 Ja u16 Stationsadresse des Umrichters.
COM_DP_TelegramSelection P-0922 0-65535 0 Ja u16
COM_DP_SignalList P-0923 0-65535 0 Nein u16 Zeigt alle ,mappbaren” Parameter bzw. Signale flir die Parameter P-0915 und P-0916.
Bit-Position fur Impuls-Freigabe
COM_DP_PulsesEnabled P-0924 0 - 65535 410 Ja U16[2] [0]: Signalnummer
[1]: Bit-Position
) e : ) Anzahl der zugelassen SOL (Sign-of-Life) Fehler bis zur Fehlerabschaltung .
COM_PN_sign_of_life_limit P-0925 0-65535 0 Ja u16 Typ U16: 00-65534, 65535 = ausschalten,
COM_DP_ControlPriority P-0928 0 - 65535 1 Nein 132 Steuerungsprioritét
COM_DP_OperatingMode P-0930 0 - 65535 0 Nein u16 Betriebsart
COM_DP_FaultCounter P-0944 0-65535 0 Nein u16 Fehlerzahler
COM_DP_FaultCode P-0945 0-65535 1 Nein U16[20] | Fehler-Code
COM_DP_FaultNumber P-0947 0-65535 0 Nein U16[20] Fehlernummer
COM_DP_FaultVvalue P-0949 0-65535 0 Nein U32[20] | Fehlerwert, herstellerdefiniert
. . ) . FehlerspeichergréBe. Anzahl der aufzutretenden Fehlersituationen
COM_DP_FaultScaling P-0950 0 - 65535 201 Nein U16[2] Anzahl der Nachrichten pro Fehlerereignis
COM_DP_FaultNumber List P-0951 0 - 65535 0 Nein U16[20] Fehlernummernliste
COM_DP_FaultSituationCounter P-0952 0 - 65535 20 Ja u16 Anzahl der Fehlersituationen
COM_DP_Warning P-0953 0 — OXFFFF 0 Nein u16 Zeigt Warnmeldungen vom PROFIBUS, wie u.a. Bus-Timeout und Stop-Modus der SPS.
COM_DP_Baudrate* P-0963 9.6 — 45.45 kbits/s 9.6 kbit/s Nein u16 Aktuelle Baudrate der Buskommunikation.
COM_DP_Deviceld P-0964 0-65535 0 Nein u16 Gerdteidentifizierung.
COM_DP_ProfileNo P-0965 0-65535 0 Nein u16 Profilnummer

Tabelle 15.1 PROFIBUS und PROFINET Parameter
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Parametername Nummer Wertebereich Default-Wert | dnderbar | Datentyp Beschreibung
PROFIBUS/PROFINET Parameter
COM_DP_Controlword P-0967 0 — OXFFFF 0 Ja u16 Steuerwort fiir die interne Zustandsmaschine.
COM_DP_Statusword P-0968 0 — OxFFFF 0 Nein u16 Zustandswort der internen Zustandsmaschine.
COM_DP_DataStore P-0971 0-255 0 Ja U16 Erlaubt Daten im nicht fliichtigen Speicher abzulegen.
378 Informationen zum azyklischen Parameterkanal:
g B . Maximale Blockldnge
COM_DP_ParamAccess P-0974 0-65535 230 Nein U16[3] Maximale Anzahl von Parameteranfragen
Zeitverzgerung in [10ms}
380 Drive Objekt (D.O.) !dentifizierung
1 Hersteller Identifizierung
Sw Drive Objekttyp, herstellerabhdngig
Aktueller Gerate Firmware
R Firmware Jahr
COM_DP_DO_ldent P-0975 0-65535 TTI1VIM Nein U16[10] Firmware Tag/Monat
Drive Objekt Typenklasse, 1=Achse
29 Drive Objekt Klassen Identifizierung, 29=0x1D:
Applikationsklassen 1,3,4 und 5 werden unterst(itzt.
0 Drive Objekt Identifizierung
COM_DP_SensorFormat P-0979 0 — OxFFFFFFFF 0 Nein U32[32] Geberformat
COM_DP_DefinedParameter P-0980 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 1 P-0981 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 2 P-0982 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 3 P-0983 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 4 P-0984 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 5 P-0985 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 6 P-0986 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 7 P-0987 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 8 P-0988 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_DefinedParameter 9 P-0989 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt definierte Parameter im Servoregler.
COM_DP_ModifiedParameter P-0990 0-65535 0 Nein u16 Beschreibt alle Parameter im Servoregler, die nicht den ,Default“-Werten entsprechen.
COM_DP_PZDSelectionWrite_ldx P-1253 0-65535 0 Ja u16 Verbindet eingehende Prozessdaten mit bestimmten Geréte-Feldparametern.
COM_DP_PZDSelectionRead_ldx P-1254 0-65535 0 Ja u16 Verbindet ausgehenden Prozessdaten mit bestimmten Geréte-Feldparametern.
COM_PN_ReferenceMark P-1255 0-2 Ja u16[12] Konfiguration Referenzmarken
COM_DP_DIAG_MODE P-1256 0-65535 0 Ja u16 Auswahl der Busdiagnosearten
COM_DP_PLC_MODE P-1258 0-65535 0 Ja u16 Steuerungsmodus

Tabelle 15.1 PROFIBUS und PROFINET Parameter



Parametername

Nummer

PROFIBUS/PROFINET Parameter

Wertebereich

Default-Wert

anderbar

Datentyp

Beschreibung

COM_DP_XERR P-1259 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Lage-Schleppfehler Sollwert

COM_DP_KPC P-1260 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Lageregler Verstarkungsfaktor

COM_DP_NSOLL_B P-1261 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Soll-Drehzahl prozentual, -200% bis 200%

COM_DP_NIST_B P-1262 -2147483648 — 2147483647 0 Nein 132 Ist-Drehzahl prozentual, -200% bis 200%

COM_DP_G1_STW P-1263 0 — OxFFFF 0 Ja U16 Sensor 1 Steuerwort

COM_DP_G1_zZSW P-1264 0 — OXFFFF 0 Nein u16 Sensor 1 Zustandswort

COM_DP_G1_XIST1 P-1265 0 — OXFFFFFFFF 0 Nein u32 Sensor 1 Positionsistwert 1

COM_DP_G1_XIST2 P-1266 0 — OXFFFFFFFF 0 Nein U32 Sensor 1 Positionsistwert 2

COM_DP_CtrlConfig P-1267 0-65535 0 Ja u16 Beschreibt die Funktionsweise jedes Bits des Steuerworts, Parameter P-0967.
COM_DP_RefJogSpeed1 P-1268 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Enthalt die Referenzgeschwindigkeit 1 im Tippbetrieb.

COM_DP_RefJogSpeed?2 P-1269 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Enthalt die Referenzgeschwindigkeit 2 im Tippbetrieb.

COM_DP_RefSpeed P-1270 -32768 — 32767 0 Ja 116 Drehzahlsollwert, der (iber den PROFIBUS geschrieben wird.

COM_DP_ActSpeed P-1271 -32768 — 32767 0 Nein 116 Drehzahlistwert.

COM_DP_RefTorque P-1272 -32768 — 32767 0 Ja 116 Momentsollwert, der tiber den PROFIBUS geschrieben wird.

COM_DP_ActTorque P-1273 -32768 — 32767 0 Nein 116 Momentistwert.

COM_DP_RefPos P-1274 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Positionssollwert (Rampenmodus), der tiber den PROFIBUS geschrieben wird.
COM_DP_TargetPos P-1275 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Positionssollwert (Direktmodus), der tiber den PROFIBUS geschrieben wird.
COM_DP_ActPost P-1276 -2147483648 — 2147483647 0 Nein 132 Positionsistwert vom 1. Lagegeber.

COM_DP_PosVelocity P-1277 -2147483648 — 2147483647 0 Ja 132 Geschwindigkeitssollwert (Rampenmodus), der tiber den PROFIBUS geschrieben wird .
COM_DP_Acc P-1278 0 — OxFFFF 100 Ja u16 Beschleunigungssollwert (Rampenmodus), der iiber den PROFIBUS geschrieben wird.
COM_DP_Dec P-1279 0 — OxFFFF 100 Ja u16 Verzdgerungssollwert (Rampenmodus), der Uiber den PROFIBUS geschrieben wird.
COM_DP_Controlword2 P-1280 0 — OxFFFF 0 Ja u16 2. Steuerwort, wird zunéchst nicht verwendet.

COM_DP_Statusword?2 P-1281 0 — OxFFFF 0 Nein u16 2. Statuswort, wird zundchst nicht verwendet.

COM_DP_Bus_Timeout P-1283 0—-4294967295 5000 Ja u32 Bus-Timeout.

COM_DP_SignalList_write P-1284 0-65535 0 Nein u16 Liste der Parameter mit Prozessdaten-Sollwerten.

COM_DP_SignalList_Read P-1285 0-65535 0 Nein u16 Liste der Parameter mit Prozessdaten-Istwerten.

COM_DP_TMaxScale P-1286 0-2000 1000 Ja u16 Online Drehmomentskalierung.

COM_DP_TMaxPos P-1287 0-2000 1000 Ja u16 Positive online Drehmomentskalierung.

COM_DP_TMaxNeg P-1288 0-2000 1000 Ja u16 Negative online Drehmomentskalierung.

COM_PN_Sign_of_life_err_cnt P-1296 0-65535 0 Nein u16 Anzeige des aktuellen Fehlerzéhler.

Tabelle 15.1
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Parametername

Nummer

Wertebereich

Default-Wert

anderbar
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PROFIBUS/PROFINET Parameter

Datentyp

Beschreibung

PROFINET Parameter

COM_PN_StationName P-1289 DRIVE JA string Stationsname des PROFINET-Gerétes.
COM_PN_StationlP P-1290 0-FFFFFFFF 0 Nein u32 IP Adresse des PROFINET-Gerétes.
COM_PN_StationSubnet P-1291 0-FFFFFFFF 0 Nein u32 Subnet-Maske des PROFINET-Gerétes.
COM_PN_StationMAc P-1292 [0] -[5] O-FF 0 Nein us Stations-MAC-Adresse des PROFINET-Gerates.
COM_PN_StationMAc P-1292 [6] -[11] O-FF 0 Nein us Stations-MAC-Adresse des PROFINET-Gerdtes.
COM_PN_StationMAc P-1292 [12] -[17] O-FF 0 Nein us Stations-MAC-Adresse des PROFINET-Gerdtes.
COM_PN_ProductFamily P-1293 DRIVE Nein string Produktfamilie.

COM_PN_IM P-1294 0-FFFF 0 Nein u16 |dentifikation- und Wartungsdaten (IM).
COM_PN_DefaultGateway P-1295 0-FFFFFFFF 0 Nein u32 Gateway (Werkseinstellung).

COM_PN_BuslInfo P-1297 0-65535 0 Nein U16[40] Profinet Zusatzinformationen

* nur PROFIBUS Parameter

Tabelle 15.1 PROFIBUS und PROFINET Parameter

Der Parameter P-1294 basiert auf der Norm Profile Guidelines Part 1: Idenification & Maintenance Functions, 1.2, Oct 2009, Order No. 3.502 fur | & M record 0.




16 Verhalten der Ausgangsdaten des
PROFINET Masters

Die Ausgangsdaten des Masters stellen die Sollwerte des Geréates dar:
Verhalten der Ausgédnge bei IOPS=BAD:

Alle Ausgangsdaten werden auf null gesetzt.

Verhalten der Ausgédnge bei Verbindungsabbruch:

Alle Ausgangsdaten werden auf null gesetzt.

Verhalten der Ausgénge bei Netz ein:

Alle Ausgangsdaten werden auf null gesetzt.

MOOG Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018
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16 Verhalten der Ausgangsdaten des PROFINET Masters
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17 Anhang

171  Glossar

IEC 61158

Europaweit verbindliche Norm fiir PROFIBUS DP.
Nachfolger der nationalen Norm DIN 19245.

Interpolieren

Aus gegebenen Daten wird eine stetige Funktion, die sogenannte Interpolierende
gefunden, die diese Daten abbildet. Man sagt, die Funktion interpoliert die Daten.

AK

Auftragskennung (Master-Slave) oder Antwortkennung (Slave-Master)

I0CS Input Output Consumer Status
IOPS Input Output Provider Status
Master Die {ibergeordnete Steuerung, die die Kommunikation dbernimmt.

Antriebsprofil

Spezifiziert, wie ein elektrischer Antrieb tber einen Feldbus angesteuert wird.
Es definiert das Geréteverhalten und das Zugriffsverfahren auf die
Antriebsdaten. Folgende Teilbereiche werden geregelt:

- Steuerung und Statustiberwachung

- Standardisierte Parametrierung

- Wechsel von Betriebsarten

Master Klasse 1

Der Master, der den Nutzdatenverkehr durchfihrt (auch Parametriermaster
genannt).

Master Klasse 2

Master fiir Steuerungs-/Inbetriebnahme- und Projektierungsaufgaben.

Mappbare Parameter

Schreib- und leshare Parameter in den zyklischen Prozessdaten (DP-V0)

Applikations-Datensatz

Werksseitig vordefinierter Parameter-Datensatz zur Losung typischer Anwendungen

Moog DRIVEADMINISTRATOR 5
(MDA5)

PC-Software von Moog zur (Erst-)Inbetriebnahme und Prozessdiagnose der Geréte
der MSD Servo Drive-Familie

Ausgangsworte Daten von der Steuerung an Antrieb

Bussegmente Um die volle Ausdehnung des PROFIBUS und die maximale Teilnehmerzahl zu
erreichen, ist der PROFIBUS aus physikalischen Griinden in Segmente unterteilt, die
(iber Repeater verbunden sind.

Diagnosedaten Der Master liest die Diagnosedaten der Slaves aus und erméglicht so eine zentrale
Reaktion auf Stérungen im Slave.

DAP (Device access point) Zugangspunkt fiir die Kommunikation mit der Ethernet-
Schnittstelle und dem Verarbeitungsprogramm.

DO Drive Objekt

DP Dezentrale Peripherie

DP-VO Protokoll das die Funktionen des zyklischen Austauschs von Daten und Diagnosen
definiert. Geréte, die diesen Funktionsumfang unterstiitzen, finden Einsatz in der
Automatisierungstechnik und Maschinensteuerung.

DP-V1 Protokoll das die Funktionen des azyklischen Datenaustauschs und die Alarmbe-
handlung definiert. Gerate, die diesen Funktionsumfang unterstiitzen, finden Einsatz
in der Verfahrenstechnik.

DP-V2 Protokoll das die Funktionen des isochronen Datenaustauschs, den Slave-Querver-
kehr und die Uhrzeitsynchronisation definiert. Diese Erweiterung findet Einsatz in der
Fertigungstechnik und Robotersteuerung.

Eingangsworte Daten vom Antrieb an die Steuerung

GSD-Datei Gerdtestammdaten-Datei (Seite 25), Verwendung bei PROFIBUS

GSDML-Datei Gerédtestammdaten-Datei (xml) (Seite 29), Verwendung bei PROFINET

MOOCG

Id.-Nr.: CAB5645-002 Stand: 09/2018

PAP Parameter Access Point:  Zugriffspunkt auf Parameter eines Drive-Objektes (DO).

PCON Position control Mode

PI PROFIBUS International

PKW Parameter-Kennung-Wert

PNU Parameternummer

PPO Parameter-Prozessdaten-0bjekte

PROFIdrive Mode Konfiguration des Prozessdatenkanals, die konform zum PROFIdrive-Profil ist. Im
Gegensatz zum EasyDrive-Mode werden die Systemzusténde durch definierte
Abfolge von Steuersequenzen gedndert. Die in der PROFIBUS-Norm definierte
Systemzustandsmaschine bestimmt die einzelnen Systemzustandsiibergange.

PROFINET Ethernetbasiertes Kommunikationskonzept der PNO (PI). Im Mittelpunkt steht ein
herstelleriibergreifendes Engineeringkonzept, das auf dem Komponentenmodell von
Microsoft basiert. PROFIBUS und PROFINET werden parallel eingesetzt.

PzD Prozessdaten: Der Prozessdatenkanal beinhaltet die Funktionen Steuern und Status
tibernehmen, Sollwerte vorgeben und Istwerte anzeigen.

RAM Random Access Memory, Datenspeicher

Repeater Elektrischer (oder auch optischer) Signalverstarker oder -aufbereiter zur VergroBe-
rung der Reichweite eines Signals. Dienen der Signalaufbereitung beim Verbinden
der einzelnen Bussegmente.

RFG Ramp Function Generator

RT Klasse 1 Die RT Klasse 1 definiert die unsynchronisierte RT-Kommunikation innerhalb eines

Subnetzes. Es sind sind keine speziellen Adressierungsinformationen notwendig. "
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RT Klasse 2 Bei der RT Klasse 2 kénnen die Frames synchronisiert oder unsynchronisiert
libertragen werden. Die unsynchronisierte Kommunikation ist wie bei RT Klasse
1-Kommunikation. Der Beginn eines Buszyklus wird bei der synchronisierten Kom-
munikation flir alle Teilnehmer definiert. Das Zeitraster, wann die Feldgerate senden
darfen, ist damit festgelegt. Fiir alle an der Kommunikation beteiligten Feldgeréte ist
dies in der RT Klasse 2 immer der Anfang des Buszyklus. "

RT Klasse 3 Mit der RT Klasse 3 wird die synchronisierte Kommunikation innerhalb eines
Subnetzes gekennzeichnet. Das Senden der Prozessdaten erfolgt hierbei nach einer
genauen, bei der Planung definierten, Reihenfolge mit hochster Prézision (die hierbei
erlaubte maximale Abweichung vom Beginn eines Buszykluss betragt 1 ps). Die so
optimierte Dateniibertragung wird auch als IRT-Funktionalitdt bezeichnet.

IRT: Isochronous Real-Time oder Taktsynchronitat. !

SCON Speed Control Mode

Sign-of-Life Uberwacht den Gleichlauf der Zyklenzahler von Master (Steuerung) und Slave
(MSD Servo Drive). Naheres zur Sign-of-Life-Funktion auf Seite 43.

Slave Ein Slave ist ein Busteilnehmer am PROFIBUS-DP, der im Gegensatz zum Master
ausschlieBlich auf die an ihn gerichteten Anfragen reagiert.

SPM Spontanmeldung

Switch Kopplungselement (oder Netzwerkweiche/Verteiler), das Netzwerksegmente
miteinander verbindet.

TCP/IP Transmission Control Protocol/Internet Protocol (TCP/IP)

TIA Totally Integrated Automation. Totally Integrated Automation, Entwicklungsumge-
bung von der Firma SIEMENS flr deren Steuerungssysteme.

Topologie/ Art und Weise der Zusammenschaltung der Bauelemente.

Netzwerktopologie

Naheres zur Topologie PROFIBUS ab Seite 26.
Néheres zur Topologie PROFINET ab Seite 31

Watchdog

Der MSD Servo Drive (iberwacht mit einer Ansprechiiberwachung (Watchdog) ob die
Steuerung aktiv bleibt. Naheres zur Watchdog-Funktion auf Seite 43.

Zustandsmaschine

Sie beschreibt die Ubergénge der verschiedenen Systemzusténde. Ein Zustands-
libergang wird durch ein definiertes Ereignis, wie z. B. eine Steuersequenz oder das
Setzen eines Eingangs, ausgeldst.

" Quelle: www.feldbusse.de

MSD Servo Drive Benutzerhandbuch PROFIBUS/PROFINET 100

17.2  Technisc

he Daten

Die PROFIBUS/PROFINET-Implementierung im MSD Servo Drive entspricht dem
PROFIdrive-Profil "PROFIBUS PROFIdrive-Profile Version 4.2" vom Oktober 2015.

PROFIBUS PROFINET

Standard Ethernet-Patchleitung

Maximale Leitungsldnge

Bitte spezifizierte PROFIBUS-Leitungen
verwenden (siehe Kapitel ,6.2 Spezifika-
tion der Steckerverbinder

und Leitungen“ auf Seite 25)

Daten(ibertragung Zweidrahtleitung (EIA-485) (2.B. S/FTP Cat, 56)

Maximale Ubertragungsrate 12 MBaud 100 MBaud

Automatische ia fix

Baudratenerkennung J
1000 m @ 9,6 bis 187,5 KBaud 100 m bei Verwendung der
400 m @ 500 KBaud spezifierten PROFINET-Leitung
200 m @ 1,5 MBaud (siehe Kapitel 7.2 Spezifikation der
100 m @ 3 his 12 Mbaud Steckverbinder

und Leitungen“ auf Seite 30)

Maximal 40 m bei handelsiiblichen
Ethernet-Leitungen.

Netzwerktopologien

Linie ohne Repeater
Linie und Baum mit Repeater

Baum, Stern und Linie

Einstellbare PROFIBUS-Adresse

MSD Servo Drive: (iber Drehkodierungs-
schalter / Adressierungsparameter

MSD Servo Drive Einachs-Servoregler
Compact:iiber Adressierungsparameter

Zyklischer Datenaustausch von

Soll- und Istwerten ja Uber DP-VO ja (bis 64 Byte)
Azyklischer Datenaustausch ja ber DP-V1 ja

: >1ms bei RT
Zykluszeit >1ms > 0,5 ms bei IRT
iﬁ?ﬁi‘gfgﬁg‘%é‘;ﬁ” von ja iiber PKW-Kanal oder DPV1 ja
Synchronisation ja

Feldbusteilnehmer

Slave

10-Device mit Real-Time- (RT) und
taktsynchroner Kommunikation IRT
(Isochronous Real-Time)

Spezifikation

Siehe Kapitel ,1.3.2 Dokumentation der PROFIBUS-Nutzerorganisation (PI)* auf

Seite 8

Tabelle 17.1 Technische Daten




18  Stichwortverzeichnis

A

ADKUIZUNGEN ..ottt a e e e e e e e e e aeaes 33
Adressvergabe PROFIBUS ..........oiiiiiieiiiiiiiieeeee e a e 17
AK - Auftrags- oder ANtWOrtKENNUNG ....oovvvviieiiiiieeee e 38
AlGEIMEBINES ..o 7
ANNBING 95
Anschlisse und Bedienelemente PROFIBUS ............ccocoiieiiiiiieieiiiiceee, 15
Anschlisse und Bedienelemente PROFINET ..o 21
Antriebsgefuhrte Referenzfanrten ... 81
ANTAEDSPIOfI .. 95
ANHEDSSTATUSWOIT ..o 61
AntriebszustandSmMasChiNg .........oiiiiiiiiiii 58
Antwortkennung AK (Slave - Master) .......ccccvvvviirieiie e, 39, 40
Anwenderspezifische Telegramme (PPOS)........uviviiviiieiiiiiiiiiiiiiieeeee e 35
ApPPliKatioNS-DateNSALZ. ... v 95
APPIKATIONSKIASSE.....coeiiiiii e 64
ATIFDUTE . 48
AURTAGSKENNUNG 1.1t e e e e e ee s 411
Auftragskennung AK (Master - SIave) ... 38, 40
Ausldsen von 3 Sign of Life Fehlerm ... 43
Ausldsen von 4 Sign of life Fehlern mit Fehlerreaktion ...........ccccccvvinnn, 44
Automatische Baudratenerkennung - PROFIBUS/PROFINET .........cccceeeniee. 96
AXIS NO. e 48
Azyklische Datentbertragung DPV ... 45
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B

Basismodus ,Base Mode Parameter ACCESS” ........uuvviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiece, 45
BaUMISTUKIUL 1o 27
Beispiele fur Auftrags- und Antworttelegramme .......cccceeeeeeeiiiiiiiieeeeeececeeee, 50
Beispiele fur die Inbetriebnanme ... 85
Beispiel flr die Einstellung der User Factor Group .........eevveeeeeiiiiiiiiiiiiineennn, 84
Belegung der Data Unit ... 47
Betriebsarten PROFIdrive (Profil 4.1) ....vvviiiiiiiiesiiieeee e 57
Blink-Codes des Feldbussystems PROFIBUS ..........ccccccvvveiiiiiiiiiiiiiiineee 16
Blink-Codes des Feldbussystems PROFINET ..........vvviviiiiiiiiiiiieeieeeeeeeeeee 22
Busabschluss PROFIBUS ... 27

Busadressparameter der PC-Benutzersoftware Moog DRVEADMINISTRATOR 5. 17

C

Codierschalter PROFIBUS ........coiiiiiiiiiiiiee e 17
D

DAP - Device ACCESS POINT ..ot 95
Datenformat des ,Base Mode Parameter ACCESS” .......coovvvvveiiiiiiiieiiiiiieeen, 47
Datenubertragung - PROFIBUS/PROFINET ......cocciiviiiiiiiieeee e 96
D] F= o] alo 1o =Te F= =1 o SRS 95
Do) o] oLV o] g 011 0 ¥ S 46
DSOS PUTPOPPPRRPPPPPP 95
DP-V0 ittt 95
Y PO P PR UPPPPRTPPPPP 95
DP-V1 Leseanforderung ... .coooiiii i 46
PN 2 e 95
Drehzahlregelkreis und zugehorige Regelungsparameter.........ococeevviiieeeen, 65
DrenzahlreGeIUNG ...vveeee i 64
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Drehzahlregelung mit PPO 2 ..o 87
DrehzahlVorgabe ........coiiiiiiii e 88
D-SUD-BUCKNSE ...t 19
E
EIA/TIA-BB8A ...t 23
EIA/TIA-BB8B ...ttt e 23
Ethernet LeitUNg ... .ove i 30
F
Factor Group-Parameter ... 83
Factor Group ,USER" ... 83
FENIEIMUMIMEIN .. 49
Fehlernummern im ,Base Mode Parameter Response”...........ccccvvvviveiieennn. 49
Feldbus-Option

PROFIBUS ..ottt 7
Feldbusoptionskarte PROFIBUS..........ccoiiieiiiiiiiieeeeee e 16
F O MIAL e 48
G
GOSNttt 95
GSD-Datei (Geratestammdaten-Datei)..........cuveeeeeeiiiiiiiiiiiiiieieceee e 25
GSDML:-Datei - Geratestammdaten (XIMI)......evveeeeeeoiniiiiiiiiieeeeeee e 29
Gultigkeit des BenutzerhandbUChS..........vvviiiiiiiiiic 7
H
HaftuNGSAUSSCRIUSS ....vviiiiiie e a e 8

HelRIINE/SUPPOIT & SEIVICE ....vvviiiiiiiiiieei ettt e e 9
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|

IEG/EN BT158 ..t 13
INDELNIEDNANME ... e 85
Integrierte Bedieneinheit des MSD Servo Drive ..........cvvvieeeiiiiiiiiiiiieieeeen 18
»interconnection TeChNOIOGY ........uuiiiiiie e 19
L

LAGEIEOEIKIEIS ... vttt ettt 68
LAGEIEOBIUNG .. 66
Lageregelung

(interpolierender Modus - PROFINET) ....cvviiiiiiiiiiicee e 67
LANGENANGAIDE ...t 38
LBITUNG it 30
LINTENSTIUKLUL et 26
M

Mappbare Parameter ..........coooiiiiiiiiieee e 89, 95
MaBnahmen zur Sicherheit.........covveeii 1
IVIASTET e 95
MaSTEr-STEUBIWOIT ...eeeiiiiiiie e 60
Maximale Leitungslange - PROFIBUS/PROFINET ........cooiiiiiiiiiiiiieiiiiieeeens 96
Maximale Ubertragungsrate - PROFIBUS/PROFINET .......c.cooveviviecriiaennn, 96
MSD Einachs-Servoregler COMPACT........ccoiiiiiiiiiiiiiiieiiec e 15
MSD SEIVO DIVE ... ueiiiiiiiiiiii et e e 15



N

Netzwerktopologien - PROFIBUS/PROFINET .........c.ooviiiiiiiiie 96
NO. Of PAramEterS ......ciiiiiiiiiiiii e 48
Normalbetrield Sign of Life ......cooiiiiiiiiiic e 43
NOrMative REIEIENZEN .. ..ueeii e 9
INOFTTHEIUNG -ttt ettt e ettt e et e et e e 83
NUMBDEr Of EIEMENTS. ...ciiiiiiii e 48
NUMBDEY Of VAIUES ... 48
NUEZABTEN e 48
P

ParameterantWort ... 47
ParameterbesChreiDUNG . ....coiiiiiic 39
Parameterkanal PKW ... 38
Parameter NUMIDET .........oooiiiii e 48
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