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Dokumentationshinweise

Disclaimer

Marken

Patente

—
EtherCAT.

BECKHOFF

Version: 1.1

Beckhoff Produkte werden fortlaufend weiterentwickelt. Wir behalten
uns vor, die Dokumentation jederzeit und ohne Ankindigung zu
Uberarbeiten. Aus den Angaben, Abbildungen und Beschreibungen
in dieser Dokumentation kdnnen keine Anspriiche auf Anderung be-
reits gelieferter Produkte geltend gemacht werden.

Beckhoff®, TwinCAT®, EtherCAT®, EtherCAT G®, EtherCAT G10°,
EtherCAT P®, Safety over EtherCAT®, TwinSAFE®, XFC®, XTS® und
XPlanar® sind eingetragene und lizenzierte Marken der Beckhoff Au-
tomation GmbH.

Die Verwendung anderer Marken oder Kennzeichen durch Dritte
kann zu einer Verletzung von Rechten der Inhaber der entsprechen-
den Bezeichnungen fihren.

Die EtherCAT-Technologie ist patentrechtlich durch folgende An-
meldungen und Patente mit den entsprechenden Anmeldungen und
Eintragungen in verschiedenen anderen Landern geschutzt:

* EP1590927
* EP1789857
* EP1456722
* EP2137893
+DE102015105702

EtherCAT® ist eine eingetragene Marke und patentierte Technolo-
gie, lizenziert durch die Beckhoff Automation GmbH.

AX8000 —5



Dokumentationshinweise

Haftungsbeschrankungen

Copyright

Die gesamten Komponenten dieses in der Original-Betriebsanlei-
tung beschriebenen Produktes werden je nach Anwendungsbestim-
mungen in bestimmter Konfiguration von Hardware und Software
ausgeliefert. Umbauten und Anderungen der Konfiguration von
Hardware oder Software, die Uber die dokumentierten Moglichkeiten
hinausgehen, sind verboten und fihren zum Haftungsausschluss
der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

Folgendes wird aus der Haftung ausgeschlossen:
» Nichtbeachtung dieser Dokumentation

» Nichtbestimmungsgemafe Verwendung

» Einsatz von nicht ausgebildetem Fachpersonal

* Verwendung nicht zugelassener Ersatzteile

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Deutschland

Die Weitergabe sowie Vervielfaltigung dieses Dokuments, Verwer-
tung und Mitteilung seines Inhalts sind verboten, soweit nicht aus-
drucklich gestattet. Zuwiderhandlungen verpflichten zu Schadener-
satz.

Wir behalten uns alle Rechte fiir den Fall der Eintragung der Paten-
te, Gebrauchsmuster und Geschmacksmuster vor.

AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF
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Ausgabestande

BECKHOFF

Version: 1.1

Bereitstellung Ausgabestinde )
Auf Anfrage erhalten Sie eine Auflistung der Ausgabestande zu An-
derungen in der Dokumentation.

* Anfrage senden an: motion-documentation@beckhoff.de

Dokumentenursprung
Diese Dokumentation ist in deutscher Sprache verfasst. Alle weite-
ren Sprachen werden von dem deutschen Original abgeleitet.

Produkteigenschaften

Gultig sind immer die Produkteigenschaften, die in der aktuellen Do-
kumentation angegeben sind. Weitere Informationen, die auf den
Produktseiten der Beckhoff Homepage, in E-Mails oder sonstigen
Publikationen angegeben werden, sind nicht mal3geblich.

AX8000 —7



Dokumentationshinweise

Dokumentationsumfang Neben dieser Dokumentation sind folgende Dokumente Bestandteil
der Gesamtdokumentation:

AX8000 Definition

Original-Betriebsanleitung Informationen zu elektrischen
und mechanischen KenngréRen
des Multiachs-Servosystems
AX8000 inklusive Hinweisen zum
Umgang mit dem Produkt

CoE-Objektbeschreibung Dokumentation der CAN over
EtherCAT-Objekte mit Attributta-
bellen

Diagnosemeldungen Dokumentation der Fehlermel-

dungen des Multiachs-Servosys-
tems AX8000 mit Attributtabel-
len, Problembeschreibungen und
moglichen Lésungen

8§— AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF
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Personalqualifikation

BECKHOFF

Version: 1.1

Diese Dokumentation wendet sich an ausgebildetes Fachpersonal
der Steuerungstechnik und Automatisierung mit Kenntnissen utber
die geltenden und erforderlichen Normen und Richtlinien.

Das Fachpersonal muss tUber Kenntnisse in der Antriebstechnik und
Elektrotechnik sowie Uber Kenntnisse zum sicheren Arbeiten an
elektrischen Anlagen und Maschinen verfiigen. Dazu zahlen Kennt-
nisse Uber die ordnungsgemalfe Einrichtung und Vorbereitung des
Arbeitsplatzes sowie die Sicherung der Arbeitsumgebung flr andere
Personen.

Fir jede Installation und Inbetriebnahme ist die zu dem Zeitpunkt
veroffentlichte Dokumentation zu verwenden. Der Einsatz der Pro-
dukte muss unter Einhaltung aller Sicherheitsanforderungen, ein-
schlieRlich samtlicher anwendbarer Gesetze, Vorschriften, Bestim-
mungen und Normen erfolgen.

Unterwiesene Person

Unterwiesene Personen haben einen klar definierten Aufgabenbe-
reich und wurden Uber die auszufiihrenden Arbeiten informiert. Un-
terwiesene Personen kennen:

* Notwendige SchutzmaflRnahmen und Schutzeinrichtungen

* Die bestimmungsgemalfie Verwendung und Gefahren, die sich
aus nicht bestimmungsgemafer Verwendung ergeben kdnnen

Geschulte Person

Geschulte Personen erflillen die Anforderungen an unterwiesene
Personen. Geschulte Personen haben zusatzlich vom Maschinen-
bauer oder Hersteller eine Schulung erhalten:

* Maschinenspezifisch oder
» Anlagenspezifisch

Ausgebildetes Fachpersonal

Ausgebildetes Fachpersonal verflgt tUber eine spezifische fachliche
Ausbildung, Kenntnisse und Erfahrungen. Ausgebildetes Fachper-
sonal kann:

* Relevante Normen und Richtlinien anwenden
+ Ubertragene Aufgaben beurteilen

» Maogliche Gefahren erkennen

* Arbeitsplatze vorbereiten und einrichten

AX8000 —9
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Elektro-Fachpersonal

Elektro-Fachpersonal verfiigt iber umfangreiche fachliche Kenntnis-
se aus Studium, Lehre oder Fachausbildung. Verstandnis fur Steue-
rungstechnik und Automatisierung ist vorhanden. Relevante Normen
und Richtlinien sind bekannt. Elektro-Fachpersonal kann:

» Eigenstandig Gefahrenquellen erkennen, vermeiden und beseiti-
gen

» Vorgaben aus den Unfallverhitungsvorschriften umsetzen

» Das Arbeitsumfeld beurteilen

* Arbeiten selbstandig optimieren und ausfiihren

10— AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF
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: : : : Lesen Sie die Inhalte, welche sich auf die von Ihnen durchzufiihren-
SICherhEIt und Einwel den Tatigkeiten mit dem Produkt beziehen. Lesen Sie immer das
Sung Kapitel Zu lhrer Sicherheit in der Dokumentation. Beachten Sie die

Warnhinweise in den Kapiteln, sodass Sie ordentlich und sicher mit
dem Produkt umgehen und arbeiten.

Symbolerkléirung \I:g:wzlgge#berswhthche Gestaltung werden verschiedene Symbole

» Das Dreieck zeigt eine Handlungsanweisung, die Sie ausfih-
ren sollen

. Der Punkt zeigt eine Aufzahlung

[...] Die eckigen Klammern zeigen Querverweise auf andere Text-
stellen in dem Dokument

[+] Das Plus-Zeichen in eckiger Klammer zeigt Bestelloptionen
und Zubehor

Piktogramme Um Ihnen das Auffinden von Textstellen zu erleichtern, werden Pik-
togramme und Signalwoérter in Warnhinweisen verwendet:

A GEFAHR

Bei Nichtbeachtung kénnen schwere Verletzungen oder todliche
Verletzungen die Folge sein.

A VORSICHT

Bei Nichtbeachtung kénnen leichte oder mittelschwere Verletzun-
gen die Folge sein.

BECKHOFF Version: 1.1 AX8000 —Mn1
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Hinweise
Fir wichtige Informationen zu dem Produkt werden Hinweise ver-
wendet. Werden diese nicht beachtet, sind mogliche Folgen:

e Funktionsfehler an dem Produkt
e Schaden an dem Produkt
e Schaden an der Umwelt

Informationen
Dieses Zeichen zeigt Informationen, Tipps und Hinweise fir den
Umgang mit dem Produkt oder der Software.

Beispiele
Dieses Zeichen zeigt Beispiele fir den Umgang mit dem Produkt
oder der Software.

QR-Codes

Dieses Zeichen zeigt einen QR-Code, Uber den Sie Videos oder
Animationen ansehen kdénnen. Voraussetzung fur die Nutzung ist
ein Internetzugang.

Den QR-Code konnen Sie zum Beispiel mit der Kamera lhres
Smartphones oder Tablets auslesen. Wenn Ilhre Kamera diese
Funktion nicht unterstitzt, konnen Sie eine kostenfreie QR-Code-
Reader-App fir lnr Smartphone herunterladen. Bei der Nutzung
von Apple Betriebssystemen nutzen Sie den Appstore, bei Android
Betriebssystemen nutzen Sie den Play Store.

Wenn Sie den QR-Code auf Papier nicht auslesen kénnen, sorgen
Sie flir ausreichende Lichtverhéltnisse und verringern Sie den Ab-
stand zwischen dem Auslesegerét und dem Papier. Nutzen Sie bei
Dokumentation auf einem Bildschirm die Zoom-Funktion, um den
QR-Code zu vergréBern und den Abstand zu verringern.

AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF



Dokumentationshinweise

Beckhoff Services

Support

Training

Service

Downloadbereich

Firmenzentrale

BECKHOFF Version: 1.1

Beckhoff und die weltweiten Partnerfirmen bieten einen umfassen-
den Support und Service.

Der Beckhoff-Support bietet lhnen technische Beratung bei dem
Einsatz einzelner Beckhoff Produkte und Systemplanungen. Die Mit-
arbeiter unterstiitzen Sie bei der Programmierung und Inbetriebnah-
me komplexer Automatisierungssysteme.

Hotline: +49(0)5246/963-157

Fax: +49(0)5246/963-199
E-Mail: support@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.de/support

Schulungen in Deutschland finden in dem Schulungszentrum der
Unternehmenszentrale in Verl, den Niederlassungen oder nach Ab-
sprache bei den Kunden vor Ort statt.

Hotline: +49(0)5246/963-5000
Fax: +49(0)5246/963-95000
E-Mail: training@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.de/training

Das Beckhoff Service-Center unterstiitzt Sie rund um den After-Sa-
les-Service wie Vor-Ort-Service, Reparaturservice oder Ersatzteil-
service.

Hotline: +49(0)5246/963-460
Fax: +49(0)5246/963-479
E-Mail: service@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.de/service

Im Downloadbereich erhalten Sie zum Beispiel Produktinformatio-
nen, Software-Updates, die Automatisierungs-Software TwinCAT,
Dokumentationen und vieles mehr.

Web: www.beckhoff.de/download

Beckhoff Automation GmbH & Co. KG
Hulshorstweg 20

33415 Verl

Deutschland

Telefon: +49(0)5246/963-0
Fax: +49(0)5246/963-198
E-Mail: info@beckhoff.com
Web: www.beckhoff.de

Die Adressen der weltweiten Beckhoff Niederlassungen entnehmen
Sie der Internetseite: http://www.beckhoff.de

AX8000 —13
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Zu Threr Sicherheit

Allgemeine Sicherheits-
hinweise

14—

[P

Lesen Sie dieses Kapitel mit den allgemeinen Sicherheitshinweisen.
Weiterhin enthalten die Kapitel in dieser Dokumentation Warnhin-
weise. Beachten Sie in jedem Fall die Sicherheitshinweise fur Ihre
eigene Sicherheit, die Sicherheit anderer Personen und die Sicher-
heit des Produktes.

Bei der Arbeit mit Produkten in der Steuerungstechnik und Automa-
tisierung kdénnen aus unachtsamer und falscher Anwendung viele
Gefahren resultieren. Arbeiten Sie besonders sorgfaltig, nicht unter
Zeitdruck und verantwortungsbewusst gegeniber anderen Perso-
nen.

In diesem Kapitel erhalten Sie Hinweise zur Sicherheit fir den Um-
gang mit der Software und den damit verbundenen und eingesetz-
ten Produkten. Diese Produkte sind nicht eigenstandig lauffahig und
werden daher als unvollstandige Maschine kategorisiert. Die Pro-
dukte missen von dem Maschinenbauer in eine Maschine oder An-
lage eingebaut werden. Lesen Sie die vom Maschinenbauer erstell-
te Dokumentation.

Schutzeinrichtungen

Entfernen Sie keine Schutzeinrichtungen und umgehen Sie keine
Schutzeinrichtungen. Prifen Sie vor dem Betrieb alle Schutzeinrich-
tungen. Achten Sie darauf, dass alle Notschalter zu jeder Zeit vor-
handen und erreichbar fur Sie und andere Personen sind. Durch un-
geschutzte Maschinenteile kdnnen Personen schwer oder tddlich
verletzt werden.

Umsichtiger Umgang mit der Software

Nehmen Sie nur Einstellungen innerhalb der mdglichen und techni-
schen Belastungsgrenzen der Komponenten vor. Unlberlegte An-
passungen von Parametern oder anderen Einstellungen kdnnen
durch unvorhersehbare Bewegungen der Komponenten zu schwe-
ren Verletzungen und Schaden an der Anlage fUhren.

Absicherung gegen Manipulation und Account-Rechte

Achten Sie darauf, dass Sie lhren Bildschirm-Arbeitsplatz vor unbe-
fugtem Personal sichern. Als Benutzer oder Administrator haben Sie
Zugriff auf verschiedene Einstellungen innerhalb des Systems. Si-
chern Sie lhren Zugang vor unberechtigten Eingriffen und Verande-
rungen. Verwenden Sie zum Beispiel sichere Passwdrter und sper-
ren Sie lhren Zugang bei Verlassen des Arbeitsplatzes. Halten Sie
aullerdem die Bedingungen der geltenden IT-Richtlinien ein.

Security-Leitfaden

Weitere Informationen, wie Sie Beckhoff-Produkte vor verschiede-
nen Gefahrdungen im Rahmen des Risikomanagements absichern
kénnen, erhalten Sie im Security-Leitfaden:

« Dokument: IPC Security Guideline

AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF
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Voraussetzung
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4 |&yo
4 Y= Devices

== Device 1 (EtherCAT)
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*# Image-Info
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%+ SyncUnits
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& Outputs
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P & InfoData
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BECKHOFF

*, Mappings
.'J NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT)
.'J NC-Task 1 SAF - Device 1 (EtherCAT)

i

Version: 1.1

Der TC3 Drive Manager 2 ist eine Software zur Inbetriebnahme von
Beckhoff Antriebsldsungen und wird als eigenstandiges Projekt in
eine Visual Studio Umgebung eingebunden.

Folgende Produkte werden unterstiitzt:

Einspeisemodule der Baureihe AX86x0

Achsmodule der Baureihe AX8xxx

Kombinierte Einspeisemodule und Achsmodule AX85xx
Kondensatormodule der Baureihe AX8810

Servoklemmen der Baureihe EL72xx, EP72xx, EJ72xx und EL-
M72xx

Integrierter Servoantrieb AMI81xx
Dezentrales Servoantriebssystem AMP8000
Servoverstarker der Baureihe AX5000

Um den TC3 Drive Manager 2 einsetzen zu koénnen, legen Sie lhre
Achsen im Solution Explorer an.

Handbuch TC3 User Interface lesen

Zur sicheren Beherrschung der Grundfunktionen und um Anpas-
sungen an lhre Projekt-Umgebung im TwinCAT 3 vorzunehmen, le-
sen Sie folgende Dokumentation:

TC3 | User Interface

AX8000 —15
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TC3 Drive Manager 2

Projekt einfiigen

ﬂ TwinCAT Project1 - TcXaeShell

File Edit View Project Debug  TwinCAT|
(0-o|B-uMW|? T R

\

Solution Explorer >

@8- o-a|s=]

Search Solution Explorer (Ctrl+) F

ﬂ Solution TwinCAT Project” (1 project)
B "“I TwinCAT Project1
b SYSTEM
4 = MOTION
4 &) NC-Task 1 SAF
[Z1 NC-Task 1 5VB

Build Solution Ctrl+Shift+B

[Fe

Rebuild Solution

Batch Build...

Configuration Manager...

Manage NuGet Packages for Solution...

Restore MuGet Packages

New Solution Explorer View

[ A 8
Undo..

Commit..

Save TwinCAT Project1 as Archive...

New Project...

Existing Project...
Ins

Shift+Alt+A

New ltem...
Existing Item...

New Solution Folder

16—

» Rechtsklick: ,Solution TwinCAT Project 1°
Ein neuer Auswahlbereich o6ffnet sich.

» Add auswahlen
Ein neuer Auswahlbereich o6ffnet sich.

» Linksklick: ,New Project®
Ein neues Dialogfenster ,Add new Project” 6ffnet sich.

Add New Project ? X
b Recent Sort by: = Search (Ctrl+E) p-
4 Installed
TwinCAT Drive... TwinCAT Drive Manager2 | Type: TwinCAT Drive Manager 2
P TwinCAT Measurement E ’ TwinCAT Drive Manager 2 Project
TwinCAT Projects
TwinCAT PLC
Not finding what you are looking for?
Open Visual Studio Installer
Name: TwinCAT Drive Manager 2 Project3
Location [C\Users\PierreP\source\repos\TwinCAT Project! -]
Der TwinCAT Drive Manager 2 ist vorausgewahlt.
» Linksklick: ,TwinCAT Drive... TwinCAT Drive Manager 2"
» Projektnamen vergeben und Speicherort festlegen
» Mit OK bestatigen
AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF




TC3 Drive Manager 2

icai Im Dialogfenster ,Search drives...” kénnen Sie lhre angeschlosse-
B&SISEI“StE"Uﬂgen nen Komponenten des Multiachs-Servosystems AX8000 konfigurie-
ren und Basiseinstellungen vornehmen.

ﬂ Search drives .. - m} X
Set the basic settings for the detected drives Options

2 Term 1 (AX8620-0000-0102) |1 Phase AC ~ N v

? Drive 2 (AX8206-0200-0103).Channel A () Unknown configuration. & Scan motor in PreOp Config NC: Movement b NC feed constanl / motor rotation

7 Drive 2 (AX8206-0200-0103).Channel B O Unknown configuration. 0 Scan motor in PreOp Config NC: Movement NC feed [onslant / motor rotation

Wahlen Sie lhre Spannungsversorgung am Einspeisemodul aus.
Spannungsversorgung Liegt keine Versorgungsspannung an, werden die Default Einstel-
lungen verwendet.

Netz auswéihlen:
ﬂ Search drives ...

* Dreiphasig AC
Set the basic settings for the detected drives . )
» Einphasig AC

7 Term 1 (AX8620-0000-0102) |1 Phase AC u 2« DC

? Drive 2 (AX8206-0200-0103).Channel A '::) Uni

? Drive 2 (AX8206-0200-0103).Channel B () Unl

Spannung auswahlen:

drives ...
Dreiphasige und einphasige Netze [V (] DC [Vpc]

asic settings for the detected drives Options

100 24
AX8620-0000-0102) |1 Phase AC ‘230 v 200 48
0 (AX8206-0200-0103).Channel A () Unknown config 230
2 (AX8206-0200-0103).Channel B () Unknown config 400 -

480

Erweiterte Auswahlmoglichkeiten bei DC-Netzauswahl

Wenn Sie ein DC-Netz auswahlen, kdnnen Sie in der Spannungs-
auswahl zwischen 24 V,.-Spannung und 48 Vp.-Spannung unter-
scheiden.

[P
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Unknown configuration
Wenn Sie diese Auswahlmdglichkeit anwahlen, wird Ihr Achsmodul
mit seinen Default-Werten in die Konfiguration Gbernommen. Sie
drives Options kdnnen die Basiseinstellungen spéater im Projekt andern.
230 v

:3' Unknown configuration. 0 Scan motor in PreOp

:} Unknown configuration. 0 Scan motor in PreOp

Scan motor in PreOp

Motoren mit der Baureihe AM8000 und AM8500 mit elektronischem
Typenschild, werden automatisch gescannt und in die Konfiguration
drives Options Ubernommen.

|- BN

[:} Unknown configuration. 0 Scan motor in PreOp)

{:} Unknown configuration. 0 Scan motor in PreOp|

Betriebszustand ,,PreOp*“ herstellen und Motor anschlieRfen
Sie koénnen die Funktion ,Scan motor in PreOp“ nur ausflhren,
wenn ein Motor angeschlossen ist und sich das Achsmodul im Be-
triebszustand ,PreOp* befindet.

Sie kénnen den Betriebszustand ,PreOp“ auch herstellen, wenn
kein Motor angeschlossen ist. In diesem Fall werden keine Motor-
daten angezeigt und keine Default-Einstellungen geladen.

[P
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Config NC: Movement

PreOp Config NC: Movement v
PreQp Config NC: Movement A

[P

Uber diese Funktion nehmen Sie grundlegende Skalierungseinstel-
lungen an der NC-Achse vor.

Auswahlmoéglichkeiten:

Auswahl Konfiguration

Linear Die NC-Achse wird als lineare Achse konfigu-
riert

Rotary Die NC-Achse wird als rotatorische Achse
konfiguriert

NC-Achse mit dem Achsmodul verlinken

Die Funktion ,Config NC: Movement® setzt eine aktive Verbindung
zwischen der NC-Achse und dem Achsmodul voraus. Stellen Sie
sicher, dass die NC-Achse mit dem Achsmodul verlinkt ist.

NC feed constant
_ Diese Funktion definiert den zuriickgelegten Weg pro Motorumdre-
hung. Stellen Sie die Mechanik Uber das Menu ,Scaling ein.
NC feed constant g / motor rotation
NC feed constant \ / motor rotation
| Continue | | Cancel
_ Auswahimoglichkeiten:
Lineare NC-Achse Rotatorische NC-Achse
mm °
m Degree
NC feed constant |60 / motor rotatl’onl - S
MNC feed constant|60 mm u / motor rotation
| Continue | | Cancel
° Exkurs: ,,Scaling“ lesen
1 Far weiterfihrende Informationen zur Bestimmung der ,NC Feed
constant” lesen Sie das Kapitel: ,Exkurs: Scaling”, [Seite 29].
BECKHOFF Version: 1.1 AX8000 —19
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Motoren Scannen | g Einstellungen mit OK beStatIgen

Die Motoren werden nun gescannt und in Ihre Konfiguration uber-
nommen.

Die gescannten Motoren werden in griiner Schrift angezeigt:

(@ search drives ... - O X

Set the basic settings for the detected drives Options

+ Term 1 (AX8620-0000-0102) |1 Phase AC b v N

 Drive 2 (AX8206-0200-0103).Channel A (O Unknown configuration. (0) Scan motor in PreOp AM8021-08H0-0000 [ Config NC: Movement [ NC feed constant[ 10 |mm B2
+ Drive 2 (AX8206-0200-0103).Channel B (C) Unknown configuration. (_) Scan mator in PreOp

B .

‘ Ok | ‘ Cancel |

_ Completed...click Ok or Cancel to accept or reject the result.

» Konfiguration mit OK abschlieRen
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Konfiguration aktivie-
ren
Solution Explorer -1 x » Antrieb auswahlen [Ch A (AM8021-0BH0-0000)]
» Linksklick: ,Activate Configuration“ im Meniband von Visual Stu-

@E-|o-a|p=] - ol

Search Solution Explorer (Ctrl+) P w7 . . . . L .
Ein neues Dialogfenster ,Activate Configuration“ 6ffnet sich.
-’m Solution TwinCAT Project1’ (2 projects)

4 +ﬂ TwinCAT Drive Manager 2 Project3
4 +1  Term 1 (AX8620-0000-0102) @Device

Activate Configuration X

4 v ] TwinCAT Project1 Project: TwinCAT Projectl

b SYSTEM
b = MoOTION Target: ® Cx-402546

Ef piC
[ sareTY

E C++

& AnavyTics

b &l o

» Mit OK bestatigen
Ihre Konfiguration ist nun aktiviert.
Ein neues Dialogfenster ,TcXaeShell* 6ffnet sich.

TcXaeShell X

o Restart TwinCAT System in Run Mode

Ok Abbrechen

» Mit OK bestatigen
TwinCAT befindet sich nun im ,Run Mode".
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Run Motor

Parameter und Einstellungen priifen
Bevor Sie lhren Testaufbau oder Motor in Betrieb nehmen, stel-
len Sie sicher, dass:

» Die Antriebsparameter korrekt konfiguriert sind

» Der Motor im Handbetrieb von der Maschine oder Anlage ge-
trennt ist

+ Sich Notausschalter in greifbarer Nahe befinden
» Die NC-Achsenparameter korrekt konfiguriert sind

Bei Nichtbeachtung kann es im Betrieb zu schweren bis toédlichen
kérperlichen Verletzungen kommen.

Uber diese Funktion kdnnen Sie den Motor im Handbetrieb verfah-
ren und bewegen.

BECKHOFF

Q Basic settings % Scaling @

Warning and info

T (BINC Axis 1] fen-US]

2 Tune drive

Caution - Risk of injury or damage of the machine

Be sure to have the correctly configured drive parameters.

Be sure to disconnect the motor to the machinery if possible, in case that you only want to test running the motor.
Be sure to have an emerency stop switch close to you.

Be sure to have the correctly configured NC-Axis parameters.

@ Diagnostics M Advanced

» Funktion mit OK aktivieren
Ein neues Dialogfenster ,NC* 6ffnet sich.
Handbetrieb
A NC » ,Enable controller aktivieren
Sie kdnnen den Motor nun im Handbetrieb verfahren.

Online position: 12429.3821

Folgende Funktionen stehen zur Verfiigung:

Manual Functions Parameters
.

- +

++

® ®

22—

Codierung Erlauterung
- Verfahren des Motors in negativer Richtung

-- Schnelles Verfahren des Motors in negativer
Richtung

+ Verfahren des Motors in positiver Richtung

++ Schnelles Verfahren des Motors in positiver
Richtung

kv Stoppen der NC-Achse

R Zurlcksetzen eines Fehlers aus der Motion-NC
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Manuelles Scope View Sie haben die Mdglichkeit im Handbetrieb eine manuelle Scope
View-Aufzeichnung zu starten.

Mit dieser Funktion kdnnen Sie die Geschwindigkeit, die Position
und den Schleppabstand aufzeichnen. Das Scope View ist eine inte-
grierte Funktion des TC3 Drive Manager 2.

BECKHOFF » Linksklick: ,Start record”

© [

X Basicsettings @, Scaling {8 48 Tunedrive @) Diagnostics ‘% Advanced

'®.=:. Scaling

# Basic settings

L
K a4
Pp:000 | End: 10:58:29,123:000 ‘ Pos: 0,00:0 5 000 | End: 10:58:29,123:000 | Pos: 0,00:00:00,528:000 | Time: 10:58:19,123:000 | Date: Mittwoch, 27. Mai 2020
0,000:000/ 14 4 b bl |0,00:00-00,528:00C » 11 |[o0000:10000000] 14« b 41 [0.000000526:000 || & & | e [ Lk i K By i

12637,5

12637,5

12622,5

12607,5

= 12622,5

Position i

12592,5

12577,5
40,0

Velodty lmmis]
o
o
SN
I
S
[

-40,0
0,15

A I

E-002 A\ i

[, i e |

Laa rml

-7,5 \
E-002 ‘J U
0,15
0,000s 1,000  2,000s  3,00s  4000s  5000s  6000s  7,000s  8000s  9,000s  10,000s

Sie haben lhr Scope View erfolgreich aktiviert.
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Reversierbetrieb

Mit der Funktion ,Reversing sequence® haben Sie die Mdglichkeit,

Ihre Achsen zwischen einer definierten Startposition und Endpositi-
on zu verfahren.

. NC

Enable controller
Online position: -0.0002

» ,Enable controller” aktivieren

» Startposition , Target position 1“ und Zielposition ,Target position
2" eingeben

» Geschwindigkeit , Target velocity“ und Wartezeit ,Idle time* ein-

Start mode |Reversing sequence
Target position 1 -500 mm

Target velocity mm/s

Target position 2 mm

Idle time s

geben

Automatisches Scope View

Sie haben die Mdglichkeit, den Reversierbetrieb mit einer automati-
sche Scope View-Aufzeichnung gleichzeitig zu starten.

Trigger start/stop scope

» ,Trigger start/stop scope® aktivieren

24—

. | » Reversierbetrieb mit Start/Stop aktiveren/deaktivieren

et actual position

fposoice [0 | et | Folgende Einstellméglichkeiten stehen zur Verfligung:
Begriff Erlauterung
Target position 1 Startposition der zu verfahrenden Achse
Target position 2 Zielposition der zu verfahrenden Achse
Target velocity Geschwindigkeit mit der lhre Achse im

Reversierbetreib zwischen der Startpositi-
on und der Zielposition verfahrt

Idle time Wartezeit zwischen den gestarteten Ver-
fahrwegen

Trigger start/stop scope |Aktivierung und Stop der automatischen
Scope View-Aufzeichnung
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Tune Drive

Mit dieser Funktion kénnen Sie Einstellungen am Positionsregler,
Geschwindigkeitsregler und Stromregler vornehmen. Sie erhalten
Zugriff auf die mit dem TC3 Drive Manager 2 einstellbaren Regelpa-
rameter.

Wahlen Sie im Auswahlbereich des TC3 Drive Manager 2 das Men(
»1une Drive® aus.

BECKHOFF

# Basic settings
=

@._. Scaling

AxisReady| g (BRNC: Axis 3 Spindel] en-US]

Q Diagnestics W Advanced

BECKHOFF

Version: 1.1

Ein neuer Auswahlbereich 6ffnet sich.

Sie habend die Moglichkeit, durch einen Linksklick auf die verschie-
denen Regler weitere Auswahlbereiche zu 6ffnen. In der folgenden
Tabelle sind die Einstellmdglichkeiten den Reglern zugeordnet.

AxisReady] = (BEINC: Axis 3 Spindel] [en-US

2% Basic settings @, Scaling @ Runmotor [ (@ Diagnostics W Advanced

2 -3
e  Ch A Modes of operation | Cyclic_synchronous._pasition_mode_CSP (8)

ller overview »

&

Position controller Velocity controller Current controller
T setadd

T set )
Vset )

Kp [0.05765] Nm/(rad/s) Kp[5021215 V/A

Kv[1 s Tn [0008 | s Tn [0.000240 s

Pactfol |

Folgende Einstellmoglichkeiten stehen zur Verfiigung:

Reglerstruktur Erlauterung
Positionsregler K, = Verstarkungsfaktor = P-Anteil

.Position controller*
Geschwindigkeitsregler |K, = Verstarkungsfaktor = P-Anteil
»Velocity controller* T, = Zeitkonstante; Nachstellzeit = |-Antell
Stromregler K, = Verstarkungsfaktor = P-Anteil
~Current controller® T, = Zeitkonstante; Nachstellzeit = |-Anteil
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: : Mit dieser Funktion kénnen Sie ,Error Codes® und ,Error Messages”
DlagnOStlcs auslesen und Uberprifen, ob der Antrieb fehlerfrei lauft oder Fehler
und Warnungen vorliegen.

Unterschiedliche Auswahimoglichkeiten

Beachten Sie, dass je nach angeschlossener und konfigurierter
Komponente unterschiedliche Auswahlmdglichkeiten im Menu ,Dia-
gnostics” angezeigt werden.

Nachfolgend erhalten Sie Informationen Uber die Auswahlmoglich-
keiten fur Einspeisemodule der Baureihe AX86xx und Achsmodule
der Baureihe AX8xxx.

el @

Wahlen Sie im Auswahlbereich des TC3 Drive Manager 2 das Menu
,Diagnostics® aus.

BECKHOFF

g (BRINC: Axis 3 Spindel] [en-US]

‘." Advanced

ﬁ Basic settings @_ Scaling '@} Run motor u‘.? Tune drive

Ein neuer Auswahlbereich offnet sich.

Sie haben die Mdglichkeit verschiedene Fehlertypen und Informati-
onsarten zu interpretieren und diese auszuwerten. Daraus lassen
sich Ruickschlisse Uber mogliche Fehler im Antriebsstrang oder an
Ihren Komponenten ziehen.

=4 (BN Ais 3 Spindel] [en-Us

©_ Saling @ Runmotor  &ff Tunedrive | (@) #® Advanced

£ Basic settings

Error code and message |l Export
RS Device operating time: 28d.16h:23m:18s_Channel power stage time: 1d.00h:18m:24s_Channel error counters (1) Reset error
Check software configuratien | g g 76 Erors B4 1+ 0 Warmings [ @ 3 Informaton ] Only acual messages
Watch window Type Time Date Diagnostic Code  Message
@information 08:54:25 372 ms 12062020  0x0000  Ch A, AxisMainSlot(: No Error

Oinformation  07:37:45 782 ms 12.06.2020 OXFFFD Debug firmware, replace "As soon as possible™!

Oinformation  07:37:45 782 ms 12.06.2020 0x5586 Restored Errormessages from persistent memory

D error 05:49:19 494 ms 12.06.2020 0x8180 System restart or sync lost

Derror 10:31:24 552 ms 11.06.2020 0x8181 Lost Distributed docks Sync

Derror 103124533 ms 11062020  0:8180  System restart or synclost

@ error 07:39:46 778 ms 11.06.2020 Ox8180 System restart or sync lost

Derror 073441368 ms 11062020 08180 System restart or sync lost

@ error 07:30:03 562 ms 11.06.2020 0x8180 System restart or sync lost

Serror 07:29:00 222 ms 11.06.2020 0x8180 System restart or sync lost

Derror 0728:19245ms 11062020  (x8180  System restart or sync st

Derror 07:27:20 255 ms 11.06.2020 0x8180 System restart or sync lost

Derror 072303158 ms 11062020  OxB180  System restart or sync ost

emror 07:21:47 771 ms 11.06.2020 0x8180  System restart or syne lost

Derror 06:26:54 286 ms 11.06.2020 0x8180 System restart or sync lost

Derror 062313404 ms 11062020 G180 System restart or synclost

Derror 03:17:10 31 ms  11.06.2020 0x8180 System restart or sync lost

Derror 00:19:42 465 ms 11062020 0:8180  System restart or sync lost

Derror 23:47:54 343 ms 10.06.2020 Ox8180 System restart or sync lost

error 2326:51 449 ms 10.06.2020 0x8180  System restart or sync lost

Berror 2316:36 672 ms 10062020  OxB180  System restart or synclost

Serror 23:05:47 127 ms 10.06.2020 0x8180 System restart or sync lost

Berror 2256:53 148 ms 10062020 (xg180  System restart or synclost

Folgende Informationen stehen zur Verfiigung:

Beschreibung Erlauterung
Error Schwerwiegender Fehler, der bis zur Gera-

teabschaltung fihren kann. Tritt auf wenn
zum Beispiel ein konfigurierter Grenzwert
Uberschritten wird.

Warning Vorstufe der Gerateabschaltung. Diese
Stufe macht auf eine mogliche Uberschrei-
tung der Grenzwerte aufmerksam.

Information Allgemeine Information die keine Auswir-
kungen auf die Komponenten oder die Kon-
figuration des Antriebsstrangs hat

Only actual messages |Mit dieser Schaltflache werden nur die ak-
tuellsten Meldungen angezeigt
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Meldungen l6schen

Export

Channel error counters (1)

Reset error

=

Auswahlmaglichkeiten
AX86xx

Sie haben die Mdglichkeit, Fehler im Servoverstarker zu quittieren,
wenn die Fehlerursache behoben ist. Hinweise und Meldungen wer-
den dann aus der Fehlerliste geldscht.

» Schaltflache ,Reset error wahlen
Sie haben die Fehler im Servoverstarker erfolgreich zurickgesetzt.

Sie haben die Moglichkeit, im Auswahlbereich ,Diagnostics® ver-
schiedene Informationen anzeigen zu lassen.

Error code and message

Check software configuration
Compare xml with online description

Watch window

Informationsarten

Erlauterung

Auswahlmoglichkeiten
AX8xxx

Error code and message

Fehlercodes und Meldungen mit
dazugehdriger Klartext-Fehler-
meldung

Check software configuration

Abgleich zwischen glltiger Star-
tup-Liste und aktueller Konfigura-
tion

Compare xml with online descrip-
tion

Uberpriifung der XML-Datei

Watch window

Aktuelle Werte der ausgewahlten
Parameter

Sie haben die Moglichkeit, im Auswahlbereich ,Diagnostics” ver-
schiedene Informationen anzeigen zu lassen.

Error code and message

DSL error log
Check software configuration

Watch window

BECKHOFF Version: 1.1

Informationsarten

Erlauterung

Error code and message

Fehlercodes und Meldungen mit
dazugehdriger Klartext-Fehler-
meldung

DSL error log

Aktuelle Fehlerhistorie des Enco-
ders

Check software configuration

Abgleich zwischen glltiger Star-
tup-Liste und aktueller Konfigura-
tion

Watch window

Aktuelle Werte der ausgewahlten
Parameter

AX8000
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Advanced Mit dieser Funktion kdnnen Sie weitere Einstellungen an lhrer Konfi-
guration vornehmen.

Wahlen Sie im Auswahlbereich des TC3 Drive Manager 2 das Men(
~Advanced* aus.

# Basic settings % Scaling @ -r;{? Tune drive @ Diagnostics

Ein neuer Auswahlbereich offnet sich.

£ Bascsettings @ Deviceinfo @ Diagnostics 14K

Startup list Powersupply-Axis connection
Process data Search parameter

ey Index Transition Complete access Name Setvalue

+ oaci ps Tue Gownload pdo OXIC12 index

+ oaci3 ps Tue download pdo 0x1C13 index
0x103:05 P False Diagnosis History / Flags 1
0600004 Ps  False PSM Parameters / Mains type oc@ | |
0600011 ps  Faise PSM parameters / Control word Deactivate Umains pr Il
0600006 ps Faise PSM Parameters / Mains voltage 2V
0x800001 ps  false PSM Parameters / DC link max voltage 9% v
0x80000E ps False PSM Parameters / Brake resistor connectionmode [Intemnal brake resistor J§|
0600007 Ps  False PSM Parameters / Mains voltage max tolerance 25 %
0600008 ps Faise PSM Parameters / Mains voltage min tolerance 25 %

Auswahlmbglichkeiten Sie haben die Mdglichkeit, im Auswahlbereich ,,Advanced” verschie-
dene Listen anzeigen zu lassen.

Suchfunktion starten:
Startup list X » Linksklick: ,Startup list‘, ,Process data” oder “Parameter list”

Ein neuer Auswahlbereich offnet sich.

Process data

¥ Startup list Powersupply-Axis connection
oo

S8 S Process data | Search parameter. ‘powevi | X | |Search option: Show complete structure
Parameter list Index Name Actual value
= 0x6003 PSM Actual process values 3
0x6003:00 SublIndex 000
0x6003:01 Actual brake resistor continuous power
0x6003:02 Actual brake resistor short-time energy
- = 0x6004 PSM Warning register

» Suchbegriff in ,Search parameter” eingeben

Optionen beachten:

Option Erlauterung

Show complete structure |Zeigt alle gefundenen Parameter in der
dazugehdrigen Parametergruppe an

Sie haben die Suchfunktion erfolgreich durchgefiihrt.
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. : Die folgenden Einstellungen sind exemplarisch. Sie kénnen je nach
Exkurs. Scallng Anwendung, Applikation, Maschine oder Anlage variieren.

Einstellungen am Beispiel einer rotatorischen NC-Achse
66 Voraussetzung:

Ein Rundtisch mit 360°

Ein Getriebe mit einer Ubersetzung von i = 10

Ergebnis:

NC feed constant = 36° pro Motorumdrehung

Im Menu ,NC feed constant* haben Sie die Mdglichkeit, die Daten
Ihrer Mechanik einzutragen. Wahlen Sie dazu im Auswahlbereich
des TC3 Drive Manager 2 das MenU ,Scaling” aus.

BECKHOFF

# Basic settings m & Run motor &% Tune drive a Diagnostics “® Advanced

Ein neuer Auswahlbereich 6ffnet sich.

# Basic settings & {® Run motor o¥ Tune drive a Diagnostics & Advanced
Drive settings

Drive rotational position resolution 1048576 (2°%) u Inc / motor rotation

“ Drive modulo settings

“ Drive position offset settings

MNC-Parameter settings

() Linear movement Q Rotatory movement

load M Gear ratio (load side : motor side)

INC Feed constant = |360 | |' x( | 1 |: | 10 |] =36 " / motor rotation

[ Invert NC-Encoder counting direction [ invert NC-Drive motor polarity

Suggested default parameter settings for the linked NC-axis o |l Save NC parameters
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Einstellungen

NC-Parameter settings

| () Linear movement ® Rotatory movement |

NC Feed constant = |360 °

[] Invert NC-Encoder counting direction Y

Sugagested default parameter settings for the linked

MNC-Parameter settings

() Linear movement Q Rcrtatclz movement

NC Feed constant = |36t} ®

[ ] invert NC-Encoder counting direction Lo

Suggested default parameter settings for the linked

|) =36°/ motor rotation

nvert NC-Drive motor polarity

NC-axis o Il Save NC parameters

30—

Im Auswahlbereich ,NC-Parameter settings“ haben Sie die Moglich-
keit, lnre Mechanik zu dimensionieren und so lhre ,NC Feed con-
stant” zu bestimmen.

» Rotatorische Bewegung auswahlen

» Rundtisch aus Beispiel mit 360° eingeben

» Getriebelbersetzung 1:10 einstellen
» Einstellungen mit ,Save NC parameters” bestatigen

Sie haben lhre Mechanik erfolgreich dimensioniert. lhre ,NC Feed
constant” betragt 36° pro Motorumdrehung.
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Funktion

Wenn lhr Servomotor mit einer Motorbremse ausgestattet ist, wird
diese Uber den Servoverstarker AX8000 gesteuert. Bei Beckhoff
Servomotoren der Baureihe AM8000 stammen die Daten fir die Mo-
torbremse aus dem elektronischen Typenschild. Die technischen
Daten der konfigurierten Motorbremse kdnnen im DriveManager 2
Uber den Punkt Brake (1) eingesehen werden.

BECKHOFF
# E; el @ R vty f e ﬂe' Tunie ditve E"l Chaegiiaritic s '-" Audvaineg ed
| Resetall |
b Motor Beckhoff AMB021-00H1-D000: Rotary synchroncus ACmotor | Select | | Sam | [ Reset |
b Feedback 1 OCT; Rotary; Multi turm RESO: 12 Bit Singleturn RESO: 24Bit | Select | | Scam | | Fess
- Hrake o HaoldingBraioe: AMB01=00H1-0000-beake [ Sedect
Technizal Data Miotor brake fedce

BrakoeType HaoldirgBrake

UBrakehtin LI rakeddan [¥] £1.8

B rafne e UBrakehdax V] 25.4

[Brakeblin IEraked/tin |A] 01949

hAHrake MBrake [ M| 2

TErakeln TBeakeDin [5] 0025

TErakell TBarwke O 1] 008

TErakeRed TBrakeRed [3] 3
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: : Die Konfiguration der Motorbremse im Drive Manager 2 erfolgt Gber
Konflguratlon den Parameter ,AxisMain parameters®. Die Einstellungsmdglichkei-
ten dieses Parameters werden im nachfolgenden beschrieben.

BECKHOFF g (BRINC: asis 1)

¥ Basic settings ﬂ Scaling {9} Run motor o Tune drive @t Diagnostics 'ﬂ‘i:_‘ anced

Slots settings E Use scaling from description file _'\.'JnlabreAnngadGnlyn All ===
Startup list Search parameter | axismain UIJ Search option: Show complete structure

P data Inclex Marme Set value Expand all
1620 Ch A AxisMain Outputs Collapse all
|

+
+  0x1700 Ch A AxisMain Dynamic Outputs I
Device commands + x1A20 Ch A AxisMain Inputs & g
+ 0(x1B00 Ch A AxisMain Dynamic Inputs | ch
= [x3000 Ch A AxisMain parameters | Add to startup
Onc3000:00 Sublindex 000 ) 9 Export list
Onc3000:01 Maotor brake type _Curren:less_loched_mn
O 3000:02 Motor brake usage :Standard_l'noldlng_bte
0n3000:03 Drive on delay time 005 s
O 3000:04 Drive off delay time 0.016 s
Onc3000:05 Motor brake current monitonng level 0199 A
O3000:06 Configured drive type AXB108-0210-0000
0n3000:07 Motor brake force :Release_fnrce (0) n
0x3000:08  Modulo data storage [Modulo_data_storage K
One3000:09 Violtage enabled bit support \feature_disabled (0) u
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: : Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
ObJEkthSChrEIbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
Kanal A: Motor brake type Activates drive internal automatic brake control.
0x3000:01
Kanal B:
0x3400:01
Kanal A: Motor brake usage |Configures the error reaction behavior of the motor brake.
0x3000:02
Kanal B:
0x3400:02
Kanal A: Drive on delay time |With the transition of the PDS state machine to "operation enabled"
0x3000:03 "drive on delay time" is started. The drive follows the command va-
Kanal B: lues after the "drive on delay time" has elapsed. The motor brake
0x3400'63 management uses this time to unlock the motor brake before motion
' is enabled.
Kanal A: Drive off delay time |After "operation enabled" of the PDS state machine is removed and
0x3000:04 the axis is in the standstill window, the locking of the brake is initia-
Kanal B: ted and the drive off delay time is started. The torque/force remains
0x3400:04 activated in the drive until the configured drive off delay time is elap-
' sed. The motor brake management uses this time to lock the motor
brake before the torque/force is switched off.
Kanal A: Motor brake current |If the motor brake current remains below the specified threshold, an
0x3000:05 monitoring level error is reported. Motor brake current monitoring level is only active
Kanal B: if brake control is enabled.
0x3400:05
Kanal A: Motor brake force  |Force drive internal brake.
0x3000:07
Kanal B:
0x3400:07

BECKHOFF
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Bremsansteuerung

: Im nachfolgenden Diagramm ist der zeitliche und funktionelle Zu-
AbIandlagramm sammenhang zwischen Enable-Signal und Offnen bzw. Disable und
Schlieen der Motorbremse dargestellt.
Enable Disable
Wz L 7 3
G y.
. t
SR/ A
(=1 L]
LT S A R R R A A A A A " Vi
@ : - t
E ........ : ....... E
> ] Gz /A
2 . o
2 i Zooh £
- > : t
g g L~ ' s
5 ° : /.
o t__
o |  e— |
> L7 TN ‘
/) Lot L .
= | . t
iy o7 c
a t
Ansteuerung Nachfolgend erhalten Sie Informationen ber den Ablauf der ,Ena-

ble“ und ,Disable”

Enable/Disable

— Vorgange der Motorbremse.

Position |Enable-Vorgang Disable-Vorgang

1 Ausldsen einer Enable-Anforderung fur die Halte-|Die Soll- und Ist-Geschwindigkeiten nahern sich

bremse von der Steuerung NC an den AX8000 |dem Stillstand an.

2 Aktivieren des Regelkreises am AX8000; vsoll = |Der Servoverstarker erkennt mit Hilfe des Still-

0 standsfensters den Stillstand der Achse.

3 Ansteuerung des Bremsenausgangs am AX8000 |Die Steuerung NC deaktiviert die Achse. Es wird
mit it v, = 0 geregelt. Die Achse folgt nicht mehr
den Sollwerten der NC

4 Nach Ablauf der ,Drive on delay time® folgt der  |Der Bremsenausgang fur die Motorbremse wird

AX8000 den Sollwerten der NC nun deaktiviert.

5 Die NC gibt ein Fahrprofil an den AX8000 vor Sobald die ,Drive off delay time* ablauft wird die
Regelung im AX8000 deaktiviert.

6 Das Stillstandsflag wechselt seinen Status von 1 |Die Antriebsregelung ist nun vollstandig deakti-

auf 0, da die Achse nun verfahrt viert.

34—
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Digitale Eingdnge

: : Die digitalen Eingange kénnen ber den TC3 Drive Manager 2 un-
Konflguratlon terschiedlich konfiguriert werden. Im unteren Teil der Reiterkarte
.Basic settings” befindet sich das Auswahlmeni fiir die digitalen Ein-
gange.
BECKHOFF AuisReady 7§ (BBINC: Achse 3] [en-us]
# ®_ Scaling @ Run mator u? Tune drive @1 Disgrostics '. Advanced
| Reset all
b Motor AMB021-08HO-0000: Rotary synchroncus AC motor | setect || Scan || Reset |
b Feedback 1 OCT: Rotary; Multi turn RES0: 12 Bit: Singhe turn RESO: 24 Bit [ Selet | [ San | [ Reset
Brake ehect
[ Load k0 kgem®: Feed constant: 60 = (1: 20) = 3 mm / motor rotation
3 Diigital 105 Reset
BECKHOFF Version: 1.1 AX8000 —35



Digitale Eingdnge

Das Auswahlment kann sich je nach AX8000 Gerat (AX8xxx-x0xx,
AXBxxx-x1xx, AX8xxx-x2xx) unterscheiden. Bei den Geraten mit Sa-
fety Funktionalitdt sind die obersten beiden Eingange als sichere
Eingange vorbelegt und kdnnen nicht fir andere Funktionen (End-
schalter, Touchprobe, Hardware Enable) verwendet werden.

AX8xxx-x0xx Gerat ohne Safety/Digital input 1 und 2 kénnen zu-
satzlich verwendet werden

BECKHOFF [offiine] 7y (BINC Axis 1] [en-US)
b o 3 © sScaling @ Runmotor  of Tunedrive (2 Diagnostics " Advanced
Motor [ seet || Scen | [ Reset |
Feedback 1 [ setect || scen Reset |
Brake
Load
+~  Digital 10s [ Reset
Digital /0 Positive limit switch Negative limit switch Probe unit 1 Probe unit 2 Hardware enable
@ Digital input 1 | W (|
@ Digital input 2 O O O
@ Digital input 3 O O O O O
@ bigia input 4 O O DO O O
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Digitale Eingdnge

AX8xxx-x2xx Gerat mit Safety/Digital input 1 und 2 sind Safety Ein-
gange vorbelegt

BECKHOFF 74 (BRNC Axis 2) (en-Us]
« ] ! ® Scaling @ Runmotor o Tunedrive (@) Diagnostics  “# Advanced
Motor Selet | | Scan || Reset |
Feedback 1 [ Scan [ Reset ]
Brake Salect
Load
~  Digital 10s Rt
| Digital /0 Positive limit switch Megative limit switch Probe unit 1 Probe unit 2 | Hardware enable

@ Digital input 1 *

@ Digital input 2 *

@ Digital input 3 O O ] O O

@ Digital input 4 O ] O O O

* this digitel input is reserved for the safety function.

Die Aktivierung der Funktionen erfolgt Uber setzen des Hakens im
passenden Kastchen. Im folgenden Bild z.B. ein positiver Endschal-
ter und ein Touchprobe. Durch Anwahl der Schaltflachen unterhalb
des Hakens kann die Logik des Schalters verandert werden. (Off-
ner / Schliefl3er)

+  Digital 10s I3: +LS (NO); 14 PU1+Edge;

| Digital 110 Positive limit switch  Negative limit switch Probe unit 1 Probe unit 2 Hardware enable

@ Digital input 1*

@ Digital input 2 *

@ Digital input 3 _q_- O O O |
@ Digital input 4 0 | - _‘t O 0

* this digital input is reserved for the safety function.
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Digitale Eingdnge

Wenn man einen Eingang als Hardware enable benutzt, hat man die
Wahl zwischen der Reaktion ,, Torque off* oder ,,Closed Loop Ramp*.

11: HE;

Positive limit switch  Megative lmit switch

Probe unit 1

a O
(] O O
a | O

Der Zustand der Eingange wird online durch den roten (Pegel low)
oder griinen (Pegel high) Button angezeigt.

BECKHOFF Online
(TN @, Scaling (W Runmotor  of Tunedrive @) Disgnostics  “® Advanced
> Motor AMB021-08H0-0000: Rotary synchronous AC motor [ seet || Scan || Reset |
b Feedback1 OCT; Rotary; Multi turn RESO: 12 Bit; Single turn RESO: 24 Bit | setet || Scan || Resmt
-
b Load k 0 kgem®; Feed constant: 60 = (1:20) = 3 mm / motor rotation
- Dgulios
Digital IO Positive limit switch  Negative limit switch  Probe unit 1 Probe unit 2 Hardware enable

@ Digital input 1*

@ Digital input 2°

@ Digital input 3 O O a (] O

@ Digttal input 4 O O O (M O

* this digital input is reserved for the safety function.

38— AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF



Fehler Reaktion

Funktion

Die Konfiguration ,Error reaction / drive halt* ist im Drive Manager 2
im Geschwindigkeitsregler einstellbar. Als Default-Wert ist eine ge-
regelte Halterampe mit einer Verzégerung von 1000 Umdrehungen/
s? eingestellt. Dieser Wert ist auf die Motorwelle bezogen.

Bei Aktivieren der Checkbox ,Show accel. and jerk in configured NC
unit® wird die Verzdégerung in der NC-Einheit angezeigt.

# Basic settings

. X
Control loops “ Ch B Modes of operation | Cyclic_synchronous_position_mode_CSP (8)

Controller overview » Velocity controller » Error reaction/drive halt

'®.m‘| Scaling

@ Diagnostics

{#) Run motor 2

|:| Show accel. and jerk in configured NC unit.

Error reaction NC_Handling (-1)
Error reaction delay time|[} | 5
Error stop deceleration |36[}[}[}[} ®fs?

Error stop jerk

|DL °f53

: : Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
Objektbeschrelbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
Kanal A: Fault reaction option|This object shall indicate which action is performed when fault is de-
0x605E code tected in the PDS.
Kanal B:
O0x685E
Kanal A: Error reaction delay |This object shall indicate the delay time if an error reaction is perfor-
0x3004:01 time med in the PDS.
Kanal B:
0x3404:01
Kanal A: Quick stop decele- |This object shall indicate the configured deceleration used to stop
0x6085 ration the motor with fault reaction slow down
Kanal B: ramp.
0x6885
Kanal A: Quick stop jerk This object shall indicate the configured jerk used to stop the motor
0x3142:02 with fault reaction slow down ramp. If the
Kanal B: value is zero, the jerk is infinite.
0x3542:02
BECKHOFF Version: 1.1 AX8000 —39



Kommutierung

Funktion Die Antriebs Funktion ,Commutation Offset* kann den Kommutie-

rungsoffset zwischen Geber und Rotor bestimmen, welcher dann
verwendet werden kann, um einen Motor zu bestromen. Die meisten
Regelverfahren fir PM-SM mit Geber bendétigen zwingend die Ver-
wendung eines korrekten Kommutierungsoffsets.

Systemvoraussetzungen der Funktion
Sie haben die Mdglichkeit, das ,Commutation Offset® in der aktuel-
len Implementierung ab der Firmware v1.03 b0001 zu verwenden.

[P

Kanfguratio Awanone

Parameter und Einstellungen priifen

Stellen Sie sicher das der Motor sich frei bewegen kann und sich
keine Menschen in der Nahe der Achse aufhalten. Der Motor
fuhrt beim Ausfihren des Kommandos eine Bewegung aus. Ist
die Achse belastet und in der Bewegungsfreiheit eingeschrankt
kann dies das Ergebnis negativ beeinflussen.

Bei Nichtbeachtung kann es im Betrieb zu schweren bis tédlichen
kdrperlichen Verletzungen kommen.

BECKHOFF

%X Basic settings
Slots settings
Startup list
Process data

Parameter list

Device commands

Drive 9 (AX8206-0...(AM8111-0F20-0000) + X

g [BBING: Axis 3 AXB] [en-US]

@, 5calin {® Run motor Tune drive Diagnostics [
= ;] g
Use scaling from description file [WritableAndReadOnyJi] [--- Al --- | ~ |
Command parameter
lec ion offset |~ |
Parameters activated by the selected command
Search [ [x] Search option: [l Show complete structure
Index Mame Actual value Set value Expand all
— Ox32CE Ch A Commutation offset command parameters Collapse al
| 0x32CE0D | Subindex 000 7 7
Download
0x32CEQT Static current vector: Method Measure_offset_with_fri [Measure offset with_free movement_check_and feedback_direction_check (0) _JRdl
Ox32CE:02 Static current vector: Current level 100 % 100 % Eadatch
0x32CE03 Static current vector: Current slope 10000 %/s 10000 %/s Add to startup
0x32CE04  Static current vector: Duration is 3s Exportlist
0x32CE:05 Static current vector: Initial moving distance per pole pair o0 " 90
0x32CE:06 Static current vector: Test sequence moving distance per pole pair 90 © 90 *
0x32CE:07 Static current vector: Velocity per pole pair 30 /s 30 /s
0x32C0:16 Commutation offset source feedback_module (0)  [feedback_module (0)
0x32C1:08 Actual commutation offset 0" 5
0x32C1:0C Is commutation offset valid True (1)
0x32C0:08 Commutation offset 0- 0

40—

» Doppel Klicken Sie auf den Kanal eines AX8000 fiir den der
Kommutierungswinkel ermittelt werden soll.

Es offnet sich der DM2.

» Wechseln Sie auf den Tab ,Advanced” und klicken sie Links auf
,Device commands®.

» Wahlen Sie das Commando ,Commutation Offset” aus.
In der Regel kdnnen die Standard Einstellungen verwendet werden.

» Klicken Sie nun auf ,Start” um die Kommutierungsfindung zu
starten.

» Bestatigen Sie den Warnhinweis entsprechend. Das Kommando
wird ausgefuhrt, der Motor bewegt sich.

AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF



Kommutierung

Drive 9 (AX8206-0...(AMB021-0BH0-0000) & X
BECKHOFF

&8 Tune drive Diagnostics

Online| [AxisReady] [Op] Wy [BRINC: Axis 3 AX8] [en-US]
[Orline] [pxisReady] [op]

-

Use scaling from description file [WritableAndReadOnlyJl [ All —

I 5=

£¥ Basic settings @ Scaling @ Run motor
Slots settings

Startup list Command parameter
Foe=seh [Commutation offset
Parameter list

Parameters activated by the selected command

Device commands

Search parameter: |

[x] Search option: [ Show complete structure

Index
= x32CE

Ox32C0:16
0x32C1:08
0x32C1:0C
0x32C0:0E

Result

0x32CE:00
0x32CE01
0x32CE:02
0x32CE:03
0x32CE:04
0x32CE:05
0x32CE:06
0x32CE:07

Name Actual value Set value Expand all
Ch A Commutation offset command parameters Collapseall
Sublndex 000 7 7 ——
Static current vector Method Measure_offset_with_free movemer | Measure offset_with free_movement check and_feedback direction_check (0) |l
Static current vector: Current level 100 % soojj] )| [LAc towatch
Static current vector, Current slope 10000 %/s 10000 %/s | Add to startup.
Static current vector: Duration 3s 3s Export list
Static current vector, Initial moving distance per pole p 90 ° 90
Static current vector, Test sequence moving distance p %0 ° 90 *
Static current vector: Velocity per pole pair 30 /s 30 /s
Commutation offset source motor_parameter_cc Loff [motor_parameter_commutation_offset (1) | v |
Actual commutation offset [N
Is commutation offset valid True (1)
Commutation offset 0 0-

Mame
Raw data
Feedback direction

Free Movement

Value Unit
0100 00 00 A2 AA 00 00

Ok

Ok

Absolute commutation offset 239.95

BECKHOFF

Version: 1.1

Sobald das Kommando beendet ist, werden am unteren Rand des
DM2 die Ergebnisse angezeigt. Im obigen Fall konnte der Motor
sich frei bewegen (zwingend nétig fir das Kommando), der Dreh-
sinn des Gebers passt zum Drehsinn des Drehfeldes im Stator und
ein absoluter Offset von 239,95° wurde ermittelt.

Dieser Offset wurde unabhangig vom aktuell parametrierten Offset
ermittelt und kann deshalb direkt unter 0x32C0:0E Ubernommen
werden.

» Stellen Sie dabei 0x32C0:16 Commutation Offset source auf
»,motor_Parameter Commutation_offset (1)“ um, damit der ein-
getragene Offset verwendet wird.

Wird nun die Solution aktiviert sind die Anderungen dauerhaft (iber-
nommen und der Motor kann betrieben werden.
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Kommutierung

Finale Kontrolle

Search parameter: |

Nach Aktivieren der Konfiguration raten wir zur finalen Kontrolle des
Kommutierungsoffset.

Gehen Sie Dazu wie oben beschrieben zum Kommando ,,Commuta-

tion Offset".

» Wahlen Sie die Parameter wie im Folgenden zu sehen (bei
0X32CO0:0E verwenden Sie den Wert welchen Sie zuvor ermittelt

haben).

le Search option: M show complete structure

Index Mame Actual wi Set value
= x32CE Ch A Commutation offset command parameters
0x32CE:00 Sublndex 000 7 7
I~ = L Ox32CE:01 Meas |Check_feedback_direction_and_relative_offset 1) E

Ox32CE:02 | Static current vector: Current level 100 % 100 %
x32CE:03 Static current vector: Current slope 1 %= 10000 %%/s
0x32CE:04 Static current vector: Duration 3s 3s
32CE:05 Static current vector: Initial moving distance per pole p @ - 90 =
(x32CE:D6 Static current vector: Test sequence moving distance p 9@ - 90 =
0x32CE:07 Static current vector: Velocity per pole pair 30 °/s 30 °/s

e32C0:16 I Commutation offset source motc | motor_parameter_commutation_offset (1)

0x32CT:0B | Actual commutation offset 0" =

0x32C1:0C Is commutation offset valid True

Ox32C0:0E Commutation offset 239, © 239.96 *©

42 —

Durch die Einstellung

,Check_Feedback_direction_and_realati-

ve_offset (1)“ wird der Kommutierungsoffset relativ zum aktuell pa-
rametrierten Offset bestimmt.

Das Ergebnis gibt somit an, wie grol3 die Abweichung nach allen
Einstellungen ist. Da die Messung je nach System unterschiedliche
Toleranzen aufweisen und ein kleiner Fehlwinkel toleriert werden
kann, wird eine Abweichung von +-10° als tragbar erachtet. Dieser
Bereich spannt sich um den 360°/0° Punkt auf, womit sich ein Gut-
bereich von 350°-359,9° und 0°-10° ergibt. In den meisten Anwen-
dungen wird der relative Offset erheblich geringer ausfallen.

AX8000

Version: 1.1
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Kommutierung

: : Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
ObJEkthSChrEIbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
0x32CE Commutation offset |This object contains parameters for commutation offset command.
command parame-
ters
0x32CE:01 Static current vec- |This object configures the static current vector method.
tor: Method
0x32CE:02 Static current vec- | This object configures the static current vector current level in
tor: Currentlevel | ,orcent based on the motor standstill current (0x6075).
0x32CE:03 Static current vec- |This object configures the static current vector current slope in
tor: Current slope | e rcent per ms based on the motor standstill current (0x6075).
0x32CE:04 32CE:04 Static cur- |This object configures the time the constant current vector is applied
rent vector: Duration|petore the commutation offset is calculated.
0x32CE:05 Static current vec- |This object configures the static current
tor: Initial moving d," vector moving distance per pole pair before commutation offset cali-
stance per pole pair bration.
0x32CE:06 Static current vec- |This object configures the static
tor: Test sequence |, rrant vector moving distance per pole pair for the test movement.
moving distance per
pole pair
0x32CE:07 Static current vec- |This object configures the static current vector velocity per
tor: \{elomty Per PO~ pole pair for the test movement.
le pair
0x32C0:16 Commutation offset |This object configures the memory source of the "Offset position ac-
source tual value".
0x32C1:0B Actual commutation [This object displays the actual motor commutation offset. Beckhoff
offset motors
use the default value (0°).
0x32C1:0C Is commutation off- |This object displays if the actual motor commutation offset is valid.
set valid
0x32C1:0E Commutation offset |This object configures the motor commutation offset. Beckhoff mo-
tors use the default
value (0°).
BECKHOFF Version: 1.1 AX8000 —43



Last

Funktion Uber die Funktion ,Load“ wird in diesem Bereich die Last, also alles
was an der Motorwelle angeschlossen ist, konfiguriert.

Unterschieden wird in:
» Linear” Applikationen und
» ,Rotary“ Applikationen.

Linear Applikationen sind zum Beispiel: Riemen, Spindel, Ritzel/
Zahnstange und Linearmotor.

Rotary Applikationen sind zum Beispiel: Drehtisch, Schwenkarm
und Lufter.
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Last

Konfiguration

Die ,NC Feed constant” [1] wird benétigt, um die Skalierung zwi-
schen Antrieb und logischer Achse NC-/NC-I, zu definieren. Sie be-
sagt, wie viel Hub durch eine Motorumdrehung erzeugt wird und ist
somit abhangig von der Mechanik, welche an den Motor oder die
Getriebewelle angebaut ist.

Im folgenden Screenshot ist eine Spindel mit 20 mm Steigung und
einem Getriebe mit einer Ubersetzung von 10 konfiguriert. Die ,NC
Feed constant” belauft sich somit auf 2mm/Motor rotation.

Zusatzlich kann bei einer Linear Applikation der ,Max NC jog speed*
[2] der NC limitiert werden.

Wird auf das Diskettensymbol [3] geklickt wird unter anderem, die
.,NC Feed constant” [1], die ,Drive rotational position resolution“ und
die ,Max NC jog speed” in die NC Ubertragen. Die Skalierung ist da-
mit abgeschlossen.

25 kgom' Feed contant: 20 = (1: 101 = 2 mm / moter rotstion

o HE Feed conshant =

a Wl barer sl Largie bevel i matar

o Mackgricsl ppeed kmit om mator

o Loasd mapetia {refipctnd on mabor gelg) -":.

& Linew Rotstony

[» | Bt 1 L[ 19 [§ =2 mm i mater retation: bax
hger' [0 23] [oF] €] ve [E00TSE0035] Meniratr
Bs = HE R \

= - B Q0

jog speed = | mm/s | .'EL.

T o0 I [Fireateislate VCEd Kp and revet T

'

BECKHOFF Version: 1.1

“Load Inertia (reflected on motor side)” [4], stellt die Massentragheit
dar, welche an der Motorwelle wirkt. Der Wert flie3t in die Regelung
mit ein und verbessert das Achsverhalten. ,Calculate Load Inertia
Manually® [5] unterstiitzt Sie beim Berechnen der wirksamen Mas-
sentragheit. Uber die Schaltflache ,Identify load inertia automatical-
ly. Go to ,tune drive — Advanced Tuning” for details.” [6] gelangen
Sie zur Advanced Tuning function.

Wurde der Wert bei [4] verandert, erscheint die Schaltflache “Recal-
culate VCtrl Kp and reset Tn® [7]. Wird diese geklickt, werden Kp
und Tn unter Einbezug des neuen Wertes berechnet.

Um angeschlossene Getriebe oder Mechaniken vor Uberlast zu
schitzen koénnen die beiden folgenden Werte limitiert werden.

* “Mechanical torque limit on motor” [8] = Max. Drehmoment an
der Motorwelle.

» ,Mechanical speed on motor” [9] = Max. Drehzahl an der Motor-
welle.
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Last

: : Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
ObJEkthSChrEIbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
0x3140:07 Load inertia/mass |This object is to configure the inertia of the application or load.
0x6072 Ch A Bipolar Tor-  |This object indicates the configured maximum bipolar permissible tor-
que/Force Limit Va- |[que/force in the motor. The value shall
lue be given per thousand of standstill motor torque/force (0x6076).
0x3140:03 Bipolar velocity Li- |In this object you can configure the maximum velocity of this axis.
mit Value
0x3140:01 Velocity control pro-|This object contains the proportional gain of the velocity controller.
portional gain
0x3140:02 Velocity control in- |This object contains the integral action time of the velocity controller.

tegral action time

BEiSpiE'E Im Folgenden erhalten Sie verschiedene Beispiele fiir die Konfigura-
tion der Last.

Drehtisch Hier wurde ein Drehtisch und ein Getriebe mit einer Untersetzung
von i = 20 konfiguriert.

BECKHOFF isRead, | 0C: A 3] [en-US)
# 'E_ Scaling @ Run mector u.'“‘ Tumnae dirive E‘l Magnostics “* Adhvanced
b Motor BECKHOFF AMBI21-0020-0000: Retary synchrenous AC metor Seet | | Sean || Reset |
b Feedback 1 OCT; Rotary; Multi turn RESO: 12 Bit; Single turn RESO: 18 Bit [ Seec | [ Scn | [ Reset
Brake [ Select |
Fewdback 2 | setect || Scan Reset
- Lowad J: 25 kgerns Feed constant: 360 = (12 20) = 18" / motor rotation
Mavement () Limear &) Rotatory

losd Il Gea ratio load side : motor side)
e e o | Bx( 1 [ 2 ]) -18/motorrotation [w] [E]

Load inertia (reflected on motor side) |25 | [kgem [ [d3] (s8] [8] xp 1178135 Mmvirads)  Tn[008_ s
Mechanical torgue limit on mctcr |I_2525 | |Mm n
Mechanscal speed limit en mator |E.5-5£|
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Riemenantrieb Hier wurde ein Riementrieb und ein Getriebe mit einer Untersetzung
von i = 10 konfiguriert. Das Antriebsritzel hat einen Durchmesser
von 80mm, die NC Feed Konstant ergibt sich wie folgt: 80mm * Pi /
10 = 25,132mm.

BECKHOFF
# 9_ LEF @Mnmlul A Tone diber al'.luqnu'.-n W Advareod
[ Reetan

P Mtor BECKHIOFF AN 00200000 Rotary syrchomous AL st [ Seeat | [ Scan || Resm
[ Bl 1 CelT: Paotary: sl fuem FESDR 12 Bar Semaybe tuin RESCE 1EBa

Brake

Feediasi ] Selert Sean
- losd 35 ko’ Foed comtank SLILT4IZ = {1: 10) = 25.1ELIT412 men  moker rotation

Bhreement & L ) Rotstory

losd |

BC Fed constant = [zsirazm | fom  Elx il 1 Js[ 90 |3 = 2500327402 mm f motor rotation: Ma B jog speed = e | menis | E

Lead inertia (sefotted on metsr 58] |25 | fegom® RS (0] (] (3] o 107035 Meniieaars) e 000 s

Bt arnic sl ot et o et ETE T - |

i hanical tpend it on moto :.5:.5.:- ] e n

Linearmotor

Ein Linear Motor ist ein Direktantrieb. Es gibt also keine zusatzliche
Transformation durch eine Mechanik. Daher tbernimmt der DM2 als

.,NC Feed constant® den Polepitch des Motors aus dem Motordaten-
satz.

Beachten Sie, dass die Einheiten bei einem Linearmotor entspre-
chend geandert werden auf kg, N und m/s.

e 13 (rizue-asnz1-veco-co0or—= > |
BECKHOFF
# EMJ--J {E Husms oo o T drive Gl Dhagrrsias ™, pdvanced
==ra

¥ Mlcslise BECKHOFF ALB0Z1-0E00-D000: Linear synchesnss AT maoter [ “setect || ]
¥ Feedback 1 EnDigt 2 Linsear; Single fum BESS: 17 Bt [hgital RESCE 168 nmyTHC; dinaliog RESSE 0000 nmy'sg, penod Select | Bewet

Brake

Feediback 2 Select
»  losd W 25 kegr Unit: mmen

Mhircesnenl & Lnssr ) Rststoy

Saling unit = {rmim ﬂ;mmmw- 0 mm s B;_

Losd mais [reflected on metor sade] |25 1T - |50

BAechanical force kit on motae | 300 | n

Michanical ipaed e ga metss |11 ] forvs H
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Version: 1.1
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Modulo

Funktion

48 —

[P

Nach dem Aufstarten meldet das AX8000 Achsmodul die aktuelle
Position an die Uberlagerte Steuerung. Wird beim Verfahren der
Multiturnbereich des verwendeten Gebers Uberschritten, kommt es
zu einem Uberlauf, der zur Laufzeit von der NC abgefangen wird.
Wird die Anlage neu gestartet, kann dann jedoch ein ungewollter
Positionssprung erfolgen, da die Position erneut aus der Geberposi-
tion rekonstruiert wird.

Die Modulofunktion fangt dies ab, indem zyklisch Werte im Servo-
verstarker abgespeichert werden. Hierdurch wird ein Wiederherstel-
len der Position inklusive Verrechnung des Uberlaufs ermdglicht.
Die Funktion kann auch auf Primzahlibersetzungen angewendet
werden.

Information zur Modulo-Funktion

Entspricht die Ubersetzung einem Wert von 2", so wird die Modulo-
Funktion nicht bendtigt. In diesem Fall ist der maximale Geberwert
ein ganzzahliges Vielfaches des maximalen Applikationswerts. Da-
durch tritt kein Positionsversatz beim Aufstarten auf.

AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF
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Voraussetzungen

Konfiguration

[P

Verfiigbarkeit und Feedback

Die Funktion Modulo steht ab der Achsmodul-Firmware v1.02
b0005 zur Verfigung.

Es wird ein Servomotor mit Multiturngeber benétigt.

Wahlen Sie im Auswahlbereich des TC3 Drive Manager 2 das Men(
»ocaling” aus.

BECKHOFF

# Basic settings

@‘ Run motor

o¥ Tune drive @l Diagnostics ‘-',’ Advanced

Funktion aktivieren

Drive settings
Drive rotational position resolution |4294967296 (2*°) &l  Inc / motor rotation

# Drive modulo settings (i)

Modulo data storage source: |[Feedbackl ot
Modulo value: |60 mm => |4294967296 Inc

Ein neuer Auswahlbereich ,Drive Settings* 6ffnet sich.

BECKHOFF 7 ([BRINC Axis 1] [en-US]
2¥ Basic settings | By @ Runmotor  of Tunedrive (@ Diagnostics % Advanced
Drive settings

Drive rotational position resolution (4204967296 (2™) Bl Inc / motor rotation

. Drive modulo settings (1)

Modulo data storage source: [Feedback |
Modulo value: |60 mm => 4204967296 Inc

v Drive position offset settings (1)

NC-Parameter settings

® Linear movement () Rotatory movement
(Gear ratio (load side: motor side)

NC Feed constant = «C [ 1 Js [ 1 ])-60mm/motor rotation: Max move distance= | | mm

» Speicherquelle ,Modulo data storage source“ auswahlen

Einstellmoglichkeiten beachten:

Funktion deaktivieren

Auswahl Einstellung

Feedback 1 Speicherquelle angeschlossenes
Feedback 1

Disabled Funktion deaktivieren

Drive settings
Drive ional position ion [1048576 (27) Inc / motor rotation

# Drive modulo settings

Modulo data storage source: |Disabled n

w Drive position offset settings (1)

BECKHOFF Version: 1.1

» Modulo-Bereich einstellen ,Modulo value®

» .Modulo data storage source® auf ,Disabled” setzen
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: : Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an

ObJEkthSChrEIbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
Bei zweikanaligen Geraten kann die Modulo-Funktion auf beiden
Kanalen unabhangig voneinander verwendet werden. Die Objekte
des Kanals B sind mit einem Offset versehen.

CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung

Kanal A Position range limit |This object shall indicate the configured maximal and minimal positi-

0x607B on range limits. It shall limit the numerical

Kanal B range of the input value.

0x687B

Kanal A Modulo Data stora- |Store modulo remainder cyclic and powersafe.

0x3000:08 ge

Kanal B

0x3400:08

Kanal A Gear ratio This object shall indicate the configured number of motor shaft revo-

0x6091 lutions and number of driving shaft revolutions.

Kanal B

0x6891
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Betriebsarten

Betrieb mit Modulo

Speichern der Datensdtze

Auslesen der Datensatze

Maximale Geschwindigkeit

BECKHOFF Version: 1.1

Bei aktiver Modulo-Funktion werden Datensatze gespeichert und
ausgelesen. Dadurch kann die Modulo-Position rekonstruiert wer-
den. Der Bereich des Encoders wird in vier gleich grof3e Bereiche
unterteilt. Ein Viertelbereich umfasst 1024 Umdrehungen.

Es werden Daten fir die Rekonstruktion der Modulo-Position abge-
speichert:

» Bei jedem Wechsel von einer 1024-Umdrehung zur nachsten
1024-Umdrehung

» Bei jedem Wechsel des EtherCAT-Zustandes von SaveOP nach
PreOp

Wechselt der EtherCAT-Zustand von Boot nach Init werden die Da-
ten ausgelesen.

Sie kénnen die maximale Geschwindigkeit, bei der die Modulo Wer-
te noch gespeichert werden, anhand der folgenden Parameter und
Formel berechnen:

» Zykluszeit der NC [tyc]
» Getriebefaktor [i]

* Modulo Value [Modulo value,,,4]. Der Modulo Value entspricht
der Feed Constant und kann dem Drive Manager 2 entnommen
werden.

1 Modulo valuejyqq .

Umax,motor = i -

AX8000 —51
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Betrieb ohne Modulo

Applikation mit Getriebe und Encoder
Im Folgenden wird ein Encoder mit 4096 Umdrehungen und ein
Getriebe mit einer Ubersetzung von 1:5 dargestellt.

Wird die maximale Encoder-Position bei 4096 Umdrehungen Uber-
schritten, zahlt der Encoder wieder von Null. Anhand der Encoder-
Position kann nicht mehr erkannt werden, dass bereits 4096 Umdre-
hungen erfolgt sind.

1. Ausschaltpunkt 2. Ausschaltpunkt

5 Umdreh. d. Motorwelle
5x72°

1 Umdreh. d. Applikation
360°

10 Umdreh. d. Motorwelle

10x 72° 180°

2 Umdreh. d. Applikation
720°

| | | | | | | | i
15U 4090U 4095U 4096U 1U 2U 3U 4U 5U 6U 7U

‘ 5 Umdreh. d. Motorwelle 144°

5x72

Ausschaltpunkt 1

Ausschaltpunkt 2

Achsposition bestimmen

52—

Der erste Ausschaltpunkt liegt bei 12,5 Motorumdrehungen oder 2
Applikationsumdrehungen + 180°. Der Encoder stellt den Wert nach
dem Wiedereinschalten der Maschine korrekt zur Verfugung.

Der zweite Ausschaltpunkt liegt bei 4103 Motorumdrehungen oder
820 Applikationsumdrehungen + 216°. Der Encoder hat durch den
Uberlauf die Umdrehung im Bereich [a] nicht beriicksichtigt. Er zeigt
zwar sieben Motorumdrehungen, aber nur eine Applikationsumdre-
hung + 144° an. Es fehlt eine Motorumdrehung, was 72° der Appli-
kation entspricht.

Um die richtige Achsposition zu bestimmen, missen die Uberlaufe
oder der sich ergebende Positionsoffset gespeichert werden.

AX8000 Version: 1.1 BECKHOFF
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Funktion Normalerweise werden Prozessdaten genau einmal pro Kommuni-
kationszyklus Ubertragen. Dadurch ist im Umkehrschluss die zeitli-
che Auflésung eines Prozessdatums direkt von der Kommunikati-
onszykluszeit abhangig. Hohere zeitliche Auflosungen sind nur
durch Verringerung der Zykluszeit moglich — was naturlich prakti-
schen Grenzen unterliegt.

Oversampling ermdglicht die mehrfache Abtastung eines Prozess-
datums innerhalb eines Kommunikationszyklus und die anschlie-
Rende (Eingange) oder vorherige (Ausgange) Ubertragung aller Da-
ten in einem Array. Der Oversampling-Faktor beschreibt dabei die
Anzahl der Abtastungen innerhalb eines Kommunikationszyklus und
ist daher ein Vielfaches von Eins.

Das jeweilige Triggern der Abtastung in den I/O-Komponenten wird
wiederum durch die lokale Uhr — bzw. die globale Systemzeit — ge-
steuert, was entsprechende zeitliche Beziehungen zwischen verteil-
ten Signalen im gesamten Netzwerk ermdglicht.

Systemvoraussetzungen der Funktion

Sie haben die Mdglichkeit, das Oversampling auf Achsmodulen der
Baureihe AX8xxx ab der Firmware v1.03 zu verwenden. Die Funkti-
on kann auf dem Device und auf dem Channel verwendet werden.

[ WS

Oversampling-Abstastung
iy —

Y

¥ ¥ Y ¥ ¥ ¥ Y Y ¥Y ¥Y ¥%“Y Y %Y Yy ¥y Yy ‘Y Y

A

A

|
»%

Steuerungs- und Kommunikationszyklen
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Konfiguration Sie haben die Mdglichkeit, in einem PDO, Variablen mehrfach zu
konfigurieren, um das Oversampling zu nutzen.

Eine generelle Erlauterung zu PDOs und dem ProcessData Tab fin-
den Sie hier.

Um das Oversampling zu verwenden, gehen Sie wie folgt vor:
» Gewunschtes Achsmodul im I1/0-Baum auswahlen

TincATProjet Oversamping oot IR
General EtherCAT DC Plc Slots Startup  CoE-Online  AcE -Online  Diag History  Online

» Linksklick ,Process Data"
Das Dialogfenster ,Process Data“ wird gedffnet

TnCATProjc verssmping Ao+ IR

General BherCAT  DC Process Data Pl Slots  Statup CoE-Online AoE-Online Diag History  Online

Sync Manager: PDO List:
S5M  Size Type Flags Index Size Name Flags 5M
0 512 MbxOut Ox1B03 00 Ch A Interpolator Dynamic Inputs
1 512 Mbxin 01623 40 Ch A Interpolator Outputs 2
2 18 Qutputs 1703 00 Ch A Interpolator Dynamic Outputs
3 26 Inputs x1AZ26 40 Ch A PositionControl Inputs 3
4 0 DynO.. x1B06 00 Ch A PositionControl Dynamic Inp....
L1 0 Dynin... 1626 00 Ch A PositionControl Outputs

1706 00 Ch A PositionControl Dynamic Ou...
e TAZA 00 Ch A VelocityControl Inputs
O 1BOA 00 Ch A VelocityControl Dynamic Inp....
e 162A 00 Ch A VelocityControl Outputs
i cOu...
De1A32 00 Ch A TorqueControl Inputs 3
e TETZ L] Ch A TarqueControl Dynamic Inp
1632 00 Ch A TorqueControl Outputs

» ,0x1A32 ChA Torque Control Inputs® auswahlen

Im Dialogfenster ,PDO Content* unterhalb der ,PDO List" finden Sie
aktuell konfigurierte PDOs. Diese sind Teil des vorher selektierten
PDO.

WIBUA  UU LN A VEIDCTYLOMol UYNamic inp...
(1624 0.0 Ch A VelocityContral Outputs

1704 0.0 Ch A VelocityContral Dynamic Ou...

1A32 [111] Ch A TarqueContral Inputs 3
x1B12 0.0 Ch A TorgueControl Dynamic Inp...

1632 00 Ch A TorgueControl Outputs

1712 0.0 Ch A TorgueControl Dynamic Out...

D1 86 nn Th A SuneSerenMatar Inm te
PDO Content ((x1A32):
G Index Size Cffs Name Type
0.0

» Rechtsklick ,PDO Content*
Es o6ffnet sich ein neues Dialogfenster.
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Oversampling

#.
id  Add MNew ltem... L\}

Ctrl+5Shift+ 4

DEleLe
Edit
Print...

Move Up

Mowe Down

Lrel

Ctrl+P

PDO Assignment ((e1C12):

0x 1600
Ox16E0

e 1620
0x1700
0x1623
| 0x1703
| 0x1626
| 0x1706
| 0x1624
| 0x1704
01632
01712
(1640
0x1720
0x1643
01723
M 1646

|5 IIEII 4]

IS S

BECKHOFF

Version: 1.1

» Linksklick auf ,Add New Item“

Es o6ffnet sich ein neues Dialogfenster ,Edit PDO Entry“

Edit Pdo Entry x
NS |T|:urEtrI torque/force actual value | |
Indes: [hex): | 3241 | 12885 | 2 Cancel
Sub Index: |:|

Data Type: REAL >

Bit Lentgh: 32 =

Show only objects from related module

Fram Dictionary:

Qw3247:01 - WeloCtl tarquedforce demand walue ~
0w32471:02 - Feed forward torquedforce demand value
0w32471:03 - Limited torgueforce demand walue
132471:04 - Filkered torqueforce demand walue
043247:05 - Reserved

0w3247:06 - Torque chrl statusword

033241 :EI? - F'u:us torgueforce Ilmlt effectwe

- TarC rr| targuedfarce actual v :||IJ|-
mmmmu ACTE

0w32471:08 - Additional WeloChl torquedforce demand value

143241:0C - Cogaging compenzation torque demand wvalue

Qw3242:01 - 1 TorgueProportional demand "

Lo PP b W, K P o o T S [ [ |

» ,0x3241:09 TorCtrl Torque/Force actual value® [1] auswahlen
» Mit ,OK" bestatigen [2]

» Im ,PDO Assignment® prifen, ob die Checkbox fir das PDO
,OX1A32“ aktiv ist

Falls die Checkbox nicht aktiv ist, stehen die PDOs im Pro-

zessabbild nicht bereit:

» TwinCAT Konfiguration aktivieren, um Anderungen zu tiberneh-
men

Um weitere PDOs in das Prozessabbild hinzuzufugen, wiederholen
Sie die oberen Handlungen. Das Oversampling ist nun aktiv fir alle
mehrfach im Prozessabbild vorhandenen PDOs.

Die overgesampleten Variablen missen in der Konfiguration direkt
aufeinander folgen. Es darf keine andere Variable eingeschoben
sein.
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Oversampling Faktor

Maximales Oversampling

Magliche Werte des Over-
sampling Faktors

56 —
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Oversampling ermdglicht die mehrfache Abtastung eines Prozess-
datums innerhalb eines Kommunikationszyklus. Der Oversampling-
Faktor beschreibt dabei die Anzahl der Abtastungen innerhalb eines
Kommunikationszyklus und ist daher ein Vielfaches von Eins.

Der AX8000 hat eine interne Zykluszeit von 62,5 ps. Ein Prozessda-
tum kann minimal mit dieser Zykluszeit aktualisiert werden.

Der héchste Oversampling Faktor ergibt sich aus:
» Zykluszeit des AX8000

» Zykluszeit der synchronisierenden Task; zum Beispiel der NC-
Task SAF

Berechnung
max_over_factor = Zykluszeit Sync Task / Zykluszeit AX8000
= Zykluszeit Sync Task / 62,5 ps

Falls das Oversampling mit weniger als der dem maximalen Over-
sampling Faktor realisiert werden soll, kann die Anzahl an Abtastun-
gen nicht beliebig gewahlt werden. Andernfalls wirden die Werte
nicht zum Timing der Reglerzykluszeit passen.

Berechnung
possible over_factor = max_over_factor / 2"

Beachten Sie, dass die Funktion Oversampling nicht wirkt, wenn

ein PDO nur einmal pro Zyklus Ubertragen wird. Wahlen Sie einen
entsprechenden Wert fur ,n“.
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- : Die per Oversampling tibertragenen Werte kénnen in der Uberlager-
PLC Integ ration ten Steuerung verwendet werden, bzw. dort erzeugt worden sein.
Um hierfir mehrere Prozessdaten zu gruppieren, bietet sich die Ver-
wendung eines Arrays an.

Solution Explorer » Rechtsklick auf ,Task*
) g2-o-& -l - . . «
& o- | »[] » Linksklick auf ,Add New ltem
arch Saolution Exploser (Chrl+0a|
R Solution "TwinCAT Project12' (1 project)
4 gl TinCAT Project12
4 lll svsTEm
B License
1  Add Mew Hemn.. Ins
B3 Type Systef O Add Existing Item.b Shift+Alts A
Bl Tccom Obects
& MOTION
4 @l mc
4 Hl uniitled
» 8l Untitled Project
Insert Task = | B ,Task with image® [1] auswahlen, Namen vergeben und mit ,OK*
- fe 2— [2] bestatigen
Tips Cancal
() TwnCAT Task
@Tm’}ﬁTTa(k\whlma;o 1
(O TwinCAT Job Task (Wiorker Task)
() TwireCAT Fast Cychic Task.
() TreCAT Wirhual Task
Solution Explorer - 2 x| p» Rechtsklick auf ,Input*
cops-lo-a| p= - > Linksklick auf ,Add New Item*
Search Solution Explorer (Ctrl+d ,p .
& Solution TwinCAT Project12" (1 project)
4 gl TwinCAT Project12 Insert Variable ‘
4 @ sysTem
M License General _
_ _ oK
b @ Real-Time Name Var 1 Multipe. |1 -
4 B Tasks ; = ' Cancel
4 [ Task3 Start Address.  Byter |0 v - v
*¥ Image [Ishowan
1
O Add New ltem.. b Ins Data Type >Size Narne Space ~
P BT Recalc Addresses oTciD 4
b B Tesks PTOGP 4
= FTCID 4
ST_AxB000_P_0160_FeedBackOphon 4 AXBO00
ST_AXS000_P_0401 4 AXE000
TeFileFindHandle 4
TeFleHandie 4
TCOM_STATE 4
TCPIP_EVENT 4
TeSourcelnfoType 4 o
Search Type | Create Asray Type Create String Type...
2

» Variablen-Typ in der Liste auswahlen und auf ,Create Array Ty-
pe“ klicken
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Create Array Type » ,Array“-Grofie [1] definieren und mit ,OK* [2] bestéatigen
Base Type
REAL
- f - 1
[Hof0 = 0
O = = New OF
2 0 = 0 ~ Nerw OF
a0 = ] = New OF
New Typa:
ARRAY [0. 3] OF REAL
2
I | Cancel
mser Varisble | » Den erstellten ,Array Type“ auswahlen und Namen vergeben [1]
2 , ‘ »
Ginersl
= e ] @ » Mit ,OK“ [2] bestétigen
Statsdimss  Be 16 - -
| Srerer i
Data Type »Sire Hame Space -
UNESTRUCT_QVENCOUT 12 Teline
ST_ 5000 _F_0| 60_MarfactursiLmd Sefings 2 A0
BT _soeE000_P_01 60_PowerSetirags i2 FEs ]
ET_ac®iond_P_oofi1 2 A
ST_AWm000_F Q272 2 ASE000
TidsonLevelinfo 2
TComirdDataHa 2
TeSanakrud S0 l\ﬁl'ﬂ_'\_vr;ﬁ 2
STRING(13] ir]
FS0E_IE 5 Sy
ARRAY 0.5 OF REAL (1] -
Saach Type | Creale Array Type b Couate Stng Trpe
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Solution Explorer « 0 x
DO | T -§|ﬁE|4-

wplore il

Search Solutior

fa] Solution TwinCAT Project12’ (1 project)
4 gl TwinCAT Project12
4 @l sysem
B License
b @ Real-Time

4 [ Tasks

- Inputs

* Torque Array(1]
¥ Torque Amray(2]
¥ Torque Amay(3]
B Cutputs
4 [dh Task 4

» Linksklick im Solution Explorer auf ,Array“-Element

Name
Type:
Group

Address

Comment

ADS Info

Full Name

Drive 9 (AX2206-0010-0104)

Device

Cha

Ch & fxisMain Inputs

W Ch A AxisMain Outputs

B Ch A Interpolator Outputs

Ch A PositionCentrol Inputs

Ch A TorqueControl Inputs
#1 TorCtrl torquesforce actual value
#1 TorCtrl torque/force actual value_1
#1 TorCtrl torquefforce actual value_2
#1 TorCtrl torquefforce actual value_3

ChB

%
S|

[

-
m=l

BECKHOFF Version: 1.1

Variable Flags Onine

Torque Array(0]
REAL ({18071995-0000-0000-0000-00000000000D})

Inputs | sae 40

0 | UseriD 0

|:Linl:ad to_ |

Port: 301, |Grp. 0x3040010, 10Ms. (xB0000000, Len: 4

TIRT Task 3" Inputs*Torque Amay{0]

» Linksklick auf ,Linked to*

» ,Sample“ auswahlen und mit ,OK* bestatigen

Diese Schritte fir alle ,Array“-Elemente wiederholen.

Sie kdnnen jetzt das ,Array“ zum Beispiel in einem ,Scope” verwen-

den.

AX8000
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Funktion

Hardware

Konfiguration

[ WS
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Mit der Multi-Feedback Schnittstelle ist es moglich, ein zweites
Feedbacksystem am AX8xxx-xx10 zu betreiben. Neben dem Hiper-
face DSL konnen Feedbacksysteme mit Endat 2.2 oder BiSS-C ver-
wendet werden.

Das zweite Feedback wird typtischerweise eingesetzt, um eine ho-
here Aufldsung zu erzielen, oder um eine mechanische Lose ausre-
geln zu kénnen. Fur die Verwendung von einem Zweiten Feedback-
system gehen Sie bitte wie folgt vor:

Systemvoraussetzung der Funktion
Die Funktion Positionsregelung steht ab der Firmware v1.03 b0001
zur Verfugung.

Voraussetzung fur den Betrieb von einem zweiten Feedbacksystem
mit Endat 2.2 oder BiSS-C ist die folgende Hardwarekennung
HAX8XXX-xx10.

Die zeitgleiche Verwendung von BiSS-C und Endat 2.2 an ei-
nem Modul ist nicht méglich.

Stellen Sie sicher, dass die Skalierung von der Applikation bezogen
auf das erste Feedbacksystem richtig eingestellt ist. Bertcksichtigen
Sie lhre Mechanik und eventuell vorhandene Uber- bzw. Unterset-
zungen.

BECKHOFF NotReadyWithError] [Oof g No linked NC/CNC axis| [en-U
# g} scaling I:',,“ Tune drive @l Diagnostics ‘*‘ Advanced
Reset all
> Motor AMB8021-0BHO0-0000: Rotary synchronous AC Select I I T I | Reset I
maotor '
OCT; Rotary; Multi turn RESO: 12 Bit; Single turn - B Pocat
3 Feedback 1 RESO: 24 Bit Select | | Sean || Leset I
Brake . Select
Feedback 2 Select Scan I Reset |
- Load J: 0 kgem?; Feed constant: 10 mm / motor rotation
@ Linear movement () Rotatory movement
Gear ratio (load side : motor side)
Feed constant = ‘10 I ‘mm x( ‘ 1 | : ‘ 1 |) = 10 mm / motor rotation
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Durch einen Klick auf den Select-Button 6ffnet sich das Fenster fur
die Auswahl eines zweiten Feedbacks.

BECKHOFF

NotReadyWithErro = No linked NC/CNC axis| [en-U

g Sealing % Tune drive '@l Diagnostics 4 Advanced

AMB8021-0BHO-0000: Rotary synchronous AC

motor | Select || Scan || Reset |

OCT; Rotary; Multi turn RESO: 12 Bit; Single turn

3 Feedback 1 RESO: 24 Bit | Select Scan | | Reset |
- e
3 Feedback 2 | Select | I Scan | | Reset I

Wabhlen Sie das Feedback aus und bestatigen Sie mit OK.

Select a feedback.. - a X
Filter settings Search feedback: | [x]
v Wendor Selection

Function I AMO
4 Heidenhain
8 i 4 Heid#EnDat2.2
Heid#AT3017-E2.2 (Single turn RESO: 17 Bit; Digital RESC: 368 nm/INC; Analog RESC: 20000 nm/sig. period)
Absolute interface Heid#AT3018-E2.2 (Single turn RESO: 18 Bit; Digital RESC: 368 nm/INC; Analog RESQ: 20000 nm/sig. period)
® EnDat22 Heid#LIC2 1:o-E2.2-50nm (Single turm RESO: 32 Bit; Digital RESO: 50 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. per

i N Heid#LIC21xx-E2.2-100nm (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 100 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig.
O Biss C unidirectional Heid#LIC40-E2.2-1nm (Single turn RESO: 36 Bit: Digital RESD: 1 nm/INC: Analog RESD: 1000 nm/fsig. period)
Heid#LIC40x-E2.2-5nm (Single turn RESO: 36 Bit; Digital RESO: 5 nm/INC; Analog RESD: 1000 nm/sig. period)
Heid#LIC40wx-E2.2-10nm (Single turn RESO: 36 Bit; Digital RESO: 10 nm/INC; Analog RESO: 1000 nm/sig. peric
Heid#LIC41:¢-E2.2-1nm (Single turn RESO: 36 Bit; Digital RESO: 1 nm/INC; Analog RESO: 1000 nm/sig. period)
Heid#LIC41:0¢-E2.2-5nm (Single turn RESO: 36 Bit; Digital RESO: 5 nm/INC; Analog RESD: 1000 nm/sig. period)
Heid#LIC41xx¢-E2.2-10nm (Single turn RESO: 36 Bit; Digital RESO: 10 nm/INC; Analog RESO: 1000 nm/sig. peric
Heid#LC115-5V-2E2-3u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESC: 1 nm/ING; Analog RESQ: 20000 nm/sig. period
Heid#LC211-5V-2E2-5u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESC: 10 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. perio
Heid#LC115-5V-2E2-5u (Single turn RESO: 32 Bit: Digital RESO: 10 nm/INC: Analog RESO: 20000 nmy/sig. perio
Heid #LC415-5V-2E2-3u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 1 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig
Heid#LC415-5V-2E2-5u (Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESQ: 10 nm/INC; Analog RESO: 20000 nm/sig. perio

ok || Cancel |
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Im nachsten Schritt 6ffnet sich ein Dialogfenster, um die Skalierung
von dem zweiten Feedbacksystem festzulegen.

Decide the mode of the feedback 2... — a >

® Easy parametrization (recommended)
Feedback 1 decides

The drive parameter for feedback 2, position resolution, velacity, acceleration, jerk
The configured drive and NC parameters for feedback 1 will NOT be affected.

(O Greatest precision (expert)
Feedback 2 decides

The drive parameter for feedback 1, position resolution, velocity, acceleration, jerk
The configured drive and NC parameters for feedback 1 will be changed.

Ok

Easy parametization (recommended): Die Skalierung des zweiten
Feedbacks wird auf das erste Feedback bezogen. Einstellungen aus
der NC werden nicht verandert.

Greatest precision (expert): Die Skalierung des ersten Feedbacks
wird auf das zweite Feedback bezogen. Bei dieser Einstellung muss
die Skalierung in der NC-Achse angepasst werden. Die nétigen An-
derungen fuhrt der DriveManager 2 durch.

Eine Zusammenfassung der Anderungen in der AX8000 Startup Lis-
te wird in dem letzten Dialogfeld angezeigt.

Patis main builder.. - o *
Mame Parameler Current value Mew value
DrviPosResoFbl
MNumerator O5892:01: Feed efeedConstant_2Pow?]  efeedConstant_10Pow3
Denominator (bE52:02 Shaft revolutions 1 1
DrvPosResofb2
Mumerator OwEBES:01: 151 additional feed constant - fead efeedConstant_2Pow20  eFeedConstant_10Pow3
Denominaton [eSBEEDT: 15t additional feed constant - driving shaft r 1 1
DrvGearRatioFb1
R (eB891:07: Motor shaft revolutions 1 1
Rg Ooi3&01:02: Driving shaft revolutions 1 10000
DrvGearfatioFb2
Rm (ebEER01: 15t additional gear ratio - motor resolutions 10000 1
R (BBECH01: 15t additional gear ratio - driving shaft revo 1 1
DrvWeloFactor
MNumerataor OxBE96:07: Numerator 5375 3
Denominator (re6B96:02: Divisor 16384 50
DrvicoelFactor
DrvlerkFactor
DrvFollowingEm D5865: Ch B Following error window 1048576 10000000
Ok || Cancel |
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Wenn bei der Inbetriebnahme der Mode Greatest precision ausge-
wahlt wurde, dann mussen die nétigen Anderungen in der NC durch
einen Klick auf Save NC parameters Gibernommen werden.

# Basic settings g 5S¢ {l:l} Run motor ﬂ? Tune drive Gl Diagnostics "', Advanced

NC-Parameter settings

0 Linear movement i:_, Rotatory movement
Gear ratio (load side : motor side)

NC Feed constant = [‘Iﬂ l Imm x( [ 1 | g | 1 l } = 10 mm / motor retation ; Max move distance =

D Invert NC-Encoder counting direction D Invert NC-Drive motor polarity

Suggested default parameter settings for the linked NC-axis 0| lml Save NC parameters ‘

Parameter Online value |sSelected] Current value Current unit | Mew value
Scale factor numerator 10 0.001

Scale factor denominator 1048576 1000
Encoder mask 4294967295 4294967295
Encoder sub mask 1048575 4599999
Invert encoder counting direction False False

Invert motor polarity False False

Aktivieren Sie die Konfiguration und prifen Sie, ob die beiden Feed-
backsysteme die gleiche Zahlrichtung aufweisen.

* Notieren Sie sich die Werte.

* Ch A Position Actual Value(0x6064).

» 1st additional position actual value(0x60E4:01).
» Fahren sie die Achse ein kleines Stlck.

» Prifen Sie erneut die beiden Werte und gleichen die Zahlrich-
tung ab.

Wenn die Zahrichtung gegenlaufig ist, dann kann die Zahlrichtung
des zweiten Feedbacks im Bereich der Basic settings angepasst

werden.
ﬁ H g Scaling @) Run motor %8 Tune drive @ Diagnostics q Advanced
3 Motor AMB021-0BHO-0000: Rotary synchronous AC motor
3 Feedback 1 OCT; Rotary; Muilti turn RESQ: 12 Bit; Single turn RESO: 24 Bit
Brake
- Feedback 2 EnDat2.2; Linear; Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 1 nmyINC; Analog RESO: &
_funcion | veevice ome
Info EnDat2.2; Heid#LC415-5V-2E2-3u; Linear; Single turn RESO: 32 Bit; Digital RESO: 1n
Serial number
Connector :Ccnneclchrcnt_Cclresponm’ngToDriveChannel
|:| Invert feedback direction |
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Achtung

Nach dem ersten Aktivieren der Konfiguration mit einem BiSS-C
oder Endat 2.2 Feedback benétigt der AX8000 einen 24 V DC
Power Cycle. Die Meldung Need cold start (0x5193) macht dar-
auf aufmerksam.

Die Betriebsart CSP (Cyclic synchronous position mode) kann auf
CSP2 (Cyclic synchronous position mode secondary feedback) um-
geschaltet werden, wenn die Zahlrichtung der Feedbacksysteme
identisch ist.

Mit dieser Anderung wird der DriveManager2 den Positionswert vom
zweiten Feedback in das Prozessabbild einfligen und mit der NC
verlinken.

Nach dem Aktivieren der Konfiguration wird die Position auf das
zweite Feedback geregelt.

BECKHOFF
# Basic settings _@;_ Scaling @ Run motor ﬂ? Tune drive @l Diagnostics q‘
Slots settings Y Use scaling from descript
Startup list ' Ch B Modes of operation [Cy’clic_s:,'ru: hronous_position_mode_secondary_feedback_CSP2 (-1)
Process data PDOs [T Flatlist Search PDOs: [x
Parameter list + Outputs
Device commands 2 Inputs
Actual motor brake current (Ox3407:01) i] Position actual value invalid {0x683E:02)
IGET temperature {(0x3401:02) ﬂ il 1st Additional position actual value invalid (0x683E:03)
Missing output cycle counter increments (Ox3401:03) Ch B Statusword (0x6841:00)
Output stage safety state (0x3401:04) Ch B Position actual value (Ox6864:00)
Dyninput cycle counter (0x3401:05) 15t additional position actual value (0x68E4.01)
Missing dynoutput cycle counter increments (0x3401:06) Ch B Following error actual value (0x68F4:00)
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Sollwertberechnung

Der Stromregler stellt den inneren Regler der kaskadenférmigen Re-
gelkreisstruktur dar. Auf Basis der feldorientierten Regelung dient
ein Pl-Regler zur Bereitstellung der notwendigen Stromkomponen-
ten. Dabei ist der g-Strom proportional zum Drehmoment (bei Line-
armotoren zur Kraft). Die Einstellungen der Stromregler Parameter
K, und Ty erfolgen anhand der Motor-Wicklungsdaten und der opti-
malen Bandbreite (Kompromiss aus Dynamik und Gerauschentwick-

lung).

Bei Beckhoff Motoren stammen die Einstellungen der optimalen
Bandbreite aus dem elektronischen Typenschild. Bei den meisten
Applikationen ist es nicht notwendig, diese Einstellungen zu veran-
dern.

In Abhangigkeit des eingestellten ,Modes of Operation® [1] wird der
Sollwert entweder im Drehzahlregler [2] generiert oder direkt tber
die Drehmomentschnittstelle zugefuhrt [3]:

# Basic settings

1 Scaling {&} Run motor # @ Diagnostics & pdvanced

Control loops ’Zi

v Ch B Modes of operat\on| Cyclic_synchrenous_position_mode_C5P (8] Ilnfo: change the operation mode will modify the process data on the mede of [FlexiblefEl and rel

Auto tuni
tie tuning ‘.’ Controller overview » Current controller »
*
1 | Tt Current controller
Tset add.
¥
3 Tset
Tmax+ %
Trmax- % Kp[5.379873 | w/A
Tmax % Inv. torque Tn [0.0002403 s
characteristic
Torque v
2 command [+ob—3—> -
nvalue filter | i SN i
Filtered torque/force demand value ! Limited torque/force demand value Torque
8 characteristic Act. torque generating current
Tact i

Anschliel3end erfolgt die Addition der Vorsteuergrof3en [4] und [5]:

# Basic settings

1 Scaling {&} Run motor oS @ Diagnostics W pdvanced

y X
il Ty w Ch B Modes of operat\0n| Cyclic_synchronous_position_mode_CSP (8) Info: change the operation mode will modify the process data on the mede of |Flexiblefigl and rel

(LT Controller overview » Current controller »
5 @ | 1 Current controller
Tset add.
4
Tset
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i i Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
Objektbeschrelbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
Kanal A Modes of operation |This object shall indicate the requested operation mode.
0x6060
Kanal B
0x6860
Kanal A Modes of operation |This object shall provide the actual operation mode.
0x6061 dlsplayed
Kanal B
0x6861
Kanal A VeloCtrl torque/for- |This object indicates the torque/force controller demand value from
0x3241:01 ce the velocity controller
demand value (T*)
Kanal B
0x3641:01
Kanal A Target torque/force |This object shall indicate the configured input value for the torque/
0x6071:00 (T set) force controller. The value shall be given per thousand of motor
] standstill torque/force (0x6076).
Kanal B
0x6871:00
Kanal A Torque/force offset |This object shall provide the offset for the torque/force value. The
0x60B2:00 (T setadd.) offset shall be given in per thousand of motor
Kanal B standstill torque/force. In cyclic synchronous position mode and cy-
OX68B2:00 clic synchronous velocity mode, this object
X ' contains the input value for an external calculated torque/force feed
forward. In cyclic synchronous torque mode it
contains the commanded additive torque/force of the drive, which is
added to the target torque/force value.
Kanal A Interpolated accele- |This object indicates the torque/force controller demand value from
0x3061:03 ration demand va- |the interpolator.
] lue (T ff)
Kanal B
0x3461:03
Kanal A Motor standstill tor- |This object indicates the motor standstill torque (MO)/force (Fc).
0x6076:00 que If an electronic datasheet of the motor is available
Kanal B "Standstill current" (10) will be multiplied by the torque constant (Kt)/
(Kf). The value is scaled to mNm/mN.
0x6876:00
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Die Begrenzung des Drehmomentsollwerts erfolgt:
Drehmomentbhegren- g g g
zung * unipolar positiv [1],
* unipolar negativ [2] und
* bipolar [3].
Darliber hinaus kann das thermische Modell von dem AX8000 oder
des Motors als Limitierung wirken. Neben der statischen Limitierung
kénnen diese Parameter in das Prozessabbild eingefligt werden, um
eine zyklische Anderung aus der PLC zu realisieren.
Ui Current controller
T zet add. !
>
Tset
“1
Tmax+ %
.2 o [575673] v/
fiimax e '.3 Inv. torque Tn m 3
characteristic
Torque !
command +ob—S—v T —en | S [’/ o
nvalue filter 7 “ :>
Filtered torque/force demand value Limited torque/force demand value Torque
f H characteristic Act. torque generating current
Tact /

i i Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
Objektbeschrelbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
Kanal A Positive torque/for- |This object indicates the configured maximum positive torque/force
0x60E0 ce in the motor. The value shall be given per thousand of standstill tor-
limit value que/force (0x6076). Positive torque/force takes effect in the case of
Kanal B motive operation is positive velocity or regenerative operation is ne-
0x68E0 gative velocity.
Kanal A Negative torque/for- | This object indicates the configured maximum negative torque/force
0Xx60E1 ce in the motor. The value shall be given per thousand of standstill tor-
limit value quef/force (0x6076). Negative torque/force takes effect in the case of
Kanal B motive operation is negative velocity or regenerative operation is po-
Ox68E1 sitive velocity.
Kanal A Bipolar torque/force |This object indicates the con_gured maximum bipolar permissible
0x6072 limit value torque/force in the motor. The value shall be given per thousand of
standstill motor torque/force (0x6076).
Kanal B
0x6872
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Auslegung Kanalstrom

Der ,Channel rated current” und ,Channel peak current” zeigen den
Nennstrom beziehungsweise den Spitzenstrom von dem jeweiligen
Kanal der AX8000 Achsscheibe an. Das Drehmoment des Motors
verhalt sich weitestgehend proportional zum Strom. Aus diesem
Grund sind die beiden Parameter ausschlaggeben, um das Nenn-
drehmoment beziehungsweise Spitzendrehmoment des konfigurier-
ten Motors erreichen zu kénnen. Bei der Auswahl des Motors ist
darauf zu achten, dass die beiden Stréme zu der Anforderung der
Applikation passen.

i i Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an

Objektbeschrelbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.

CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung

Kanal A Channel rated cur- |This read only object indicates the maximal channel rated current.

0x3243:03 rent This value dependents on the mains voltage and the PWM frequen-
cy.

Kanal B y

0x3643:03

Kanal A Channel peak cur- |This read only object indicates the maximal channel peak current.

0x3243:04 rent This value dependents on the mains voltage and the PWM frequen-
cy.

Kanal B Y

0x3643:04
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Konfiguration Kanal-

Der ,Configured channel rated current” beziehungsweise “ Configu-
red channel peak current® definieren den Nennstrom beziehungs-

strom weise den Spitzenstrom, mit dem der Motor an der Achsscheibe be-
trieben wird.
Der ,Configured channel rated current” wird per ,Default” auf den
Stillstandsstrom des konfigurierten Motors eingestellt. Ubersteigt der
Stillstandsstrom des Motors den Nennstrom des Kanals, dann wird
in dem Objekt der Kanalnennstrom eingetragen: Objekt 0x3243:03.
Der ,Configured channel peak current® wird per ,Default” auf den
zweifachen Stillstandsstrom des konfigurierten Motors eingestellt.
Ubersteigt der zweifache Stillstandsstrom des Motors den Nenn-
strom des Kanals, dann wird in dem Objekt der Kanalspitzenstrom
eingetragen: Objekt 0x3243:04. Um das maximale Drehmoment aus
der Kombination Kanalspitzenstrom und Motor zu erzielen, kann in
diesem Objekt entweder der ,Channel peak current®, Objekt
0x3243:03, oder der Motor Spitzenstrom, 0x32C0:03, eingetragen
werden. Dabei ist darauf zu achten, dass der kleinere der beiden
Werte ausgewahlt werden muss.
i i Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
Objektbeschrelbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
Kanal A Configured channel |This object configures the channel rated current. The range of this
0x3243:01 rated current object depends on 'Channel rated current' (0x3243:03) and on the
' other optional channel. The summation is limited.
Kanal B
0x3643:01
Kanal A Configured channel |This object configures the channel peak current. The range of this
0x3243:02 peak current object depends on 'Channel peak current' (0x3243:04) and on the
' other optional channel. The summation is limited.
Kanal B
0x3643:02
Kanal A Motor peak current [This object configures the motor peak current. If the electronic datas-
0x32C0:03 heet of the motor is available take "Peak current”
Kanal B
0x36C0:03
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Maximale Asymmetrie Die zweikanalige Achsscheibe AX8206 bietet die Mdglichkeit, den
Kanalnennstrom beziehungsweise den Kanalspitzenstrom unsym-

metrisch auf Kanal A und Kanal B zu verteilen.

Informationen zur geratespezifischen Asymmetrie

Die geratespezifischen Asymmetrie ist folgendem Dokument zu
entnehmen:

AX8000 | Multiachs-Servosystem Original-Betriebsanleitung

o
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Drehmoment-Sollwert
Filter

BECKHOFF

# Basic settings 23 Scaling (& Run motor w

g (BRING Axis3] [en-US

Q Diagnostics W Advanced

g X
e ~ Ch A Modes of operation| Cyclic_synchronous_paosition_mode_C5P (8] Info: change the operation mode will modify the process data on the mode of |Flexiblefiedl ani

Auto tuning

Controller overview * Current controller DlTorgue command value filter I

Controller overview + Current controller » Torgue com

Bandwidth  [10 | |ke

Depth[dB] [0 | 3
Filter type b

Low pass frequency l:l Hz
Low pass damping

High passfrequency|:| Hz
High pass damping

BECKHOFF Version: 1.1

Die Filterung der Drehmomentsollwerte erfolgt Uber die Schaltflache
»1orque command value filter®.

Durch einen Linksklick auf das Plus-Symbol [1] wird ein neuer Filter
eingefugt. Zur Auswahl [2] stehen:

* Lowpass 1st order

* Lowpass 2nd order

» Phase correction 1st order
» Phase correction 2nd order
* Notch

Die entsprechenden Parameter fir die Filter sind unterhalb der Aus-
wahl einzutragen [3].

Maanitude [dB]
i
=)
I

T T !
i 10 100 1000 10000
Frequency [Hz]

Phase [°]

T T 1
1 10 100 1000 10000
Frequency [Hz]

Filter 0 = Sum of filters

Der Amplituden und Phasenverlauf sind im rechten Bereich ersicht-
lich (4). Ein neu eingeflugter Filter erfordert die Aktivierung der Konfi-
guration.
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- ini Die Drehmomentkonstante kt [Nm/A] beschreibt den linearen Zu-
Drehmoment-Kennlinie sammenhang zwischen dem Drehmoment/Kraft bildenden Strom Iq
und dem Drehmoment beziehungsweise der Kraft. Bei der genauen
Betrachtung flacht die Drehmomentkennlinie auf Grund von Satti-
gungseffekten ab. Der Stromregler des AX8000 bertcksichtigt diese
Nicht-Linearitat fir Beckhoff Motoren der Baureihe AM8000/AL8000
Uber die ,Torque characteristic® [1]. Diese Daten sind dem elektri-
schen Typenschid oder dem Motordatenfile (.xeds) enthalten. Das
Ricklesen beziehungsweise Stellen von dem Drehmoment ist somit
auch bei hohen Strémen genau mdglich.

BECKHOFF g (BEINC: Axis

I E Basic setting=2| g Scaling & Run motor 4 Gl Diagnostics ® Advanced

X
ootolioops l:l “ Ch A Modes of operation | Cyclic_synchronous_position_mode_CSP (3) u Info: change the operation mode will modify the process data on the mode of |Flexi
Auto tuning

Controller overview » Current controller »

Q | UiE Current controller
T set add.
Tset
Trmnax+ %
Filter Trnax- % Kp [5.379873 | W/A
[F] Trax % . torque T [0:000240 5
characteristic
Torque + NS
command . »O—> ] /
nvalue filtter | : N\ =
Filtered torque/force demand value i Limited torque/force demand value Torque
f i) characteristic Act. torque generating current

Tact /"
-+ - | act

Meoterelmracteristic curve

*
*

[Al | [Nm]

0 0 /
1,72 |0.1544561

43 |0.3691575

8.6 |0.6810347 /

Die Parametrierung der Kurve fiir Fremdmotoren erfolgt bei der Er-
stellung des Fremdmotors auf den Karteireiter ,Basic settings® [3].
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Actual Torque

Das aktuelle Drehmoment [M] beziehungsweise die Kraft [F] kann
Uber den Parameter ,Torque/force actual value* ausgelesen wer-
den. Diese Variable kann in das Prozessabbild aufgenommen wer-
den und steht somit fir die Diagnose in dem TwinCAT Measure-
ment Projekt oder fur die Verarbeitung in der PLC zur Verfligung.

Neben der prozentualen Anzeige, kann das aktuelle Drehmoment
Uber die Variable ,TorCtrl torque/force actual value“ in Newtonmeter
oder Newton ausgelesen werden.

# Basic settings i Scaling

@ Run motor

28 Tune drive @l Diagnostics -

Slots settings Use scaling fre
Startup list Search parameter: |torque ctrl || search option: M Show complete stru
Process data Index Mame Actual value
= 3241 Ch A TorqueCtrl actual values
Me3241:00 Sublndex 000 12
Device commands (324101 WeloCtrl torque/force dermand value 0 MNm
Mc32471:02 Feed forward torque/force demand value 0 MNm
:3241:03 Limited torque/force demand value 0 Nm
Me32471:04 Filtered torque/force demand value 0 Mm
0x3241:05 Reserved 0
Ox3241:06 Torque ctrl statusword 0
Ox3241:07 Pos torque/force limit effective 1.082958 Mm
Mc3241:08 Meg torque/force limit effective -1.082958 MNm
= 0x3241:00 0.0043782°
Ox3241:04 Deceleration torque/force limit actual 1.565527 Mm
On3241:0B Additional VeloCtrl torque/force dernand value 0 Mm
(x3241:0C Cogging compensation torque demand value -0.0043782 Nm

i i Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an

Objektbeschrelbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.

CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung

Kanal A TorCtrl torque/force |This object indicates the actual value of torque/force.

0x3241:09 actual value

Kanal B

0x3641:09

Kanal A Torque/force actual |This object shall indicate the configured input value for the torque/

0x6077 value force controller. The value shall be given per thousandth of the mo-
tor standstill torque/force (0x6076) MO.

Kanal B

0x6877
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PWM-Taktfrequenz Zg_r Generierung c_ier_Ausgangsspannung wird bei dem Servoyer-
starker AX8000 mit einer PWM-Taktfrequenz von 8 kHz gearbeitet.
Um einen akzeptablen Kompromiss zwischen Verlustleistung und
Anforderung an das Isolationssystem des Motors zu erreichen, ar-
beitet der AX8000 mit einer Spannungssteilheit (d, / d;) von maximal
5 kV pro ps.
Blhnen und Showapplikationen erfordern oft einen nahezu ge-
rauschlosen Betrieb von dem Servoverstarker und Motor. Fir eine
geringere Gerauschemission kann die PWM-Taktfrequenz von
8 kHz auf 16 kHz erhoht werden. Die erhdhte Frequenz kann von
dem menschlichen Gehor nur schwer wahrgenommen werden. Die
Ausgangsleistung der Endstufe muss bei einer erhéhten Taktfre-
quenz um den Faktor 2 reduziert werden.
= (k3243 Ch A TorqueCtrl parameters
(3243:00 Sublndesx 000 1 1
0x3243:01 Configured channel rated current 1.6 A 16 A
0x3243:02 Configured channel peak current 48 A 48 A
(x3243:03 Channel rated current g2 A A
(he3243:04 Channel peak current 20 A A
(x3243:05 Configured channel peak torque/force 1.565527 Nm Nm
(3243:06 Max channel accepted velocity 41090 rpm pm
(he3243:07 Iuvw max sum 25 A 25 A
(x3243:08 Amplifier output voltage slope SE+09 V/s Vs
(he3243:09 Cycle Time 6.23E-05 s 6.23E-05 s
C Ox3243:0A PWM_8kHz_re | PWM_8kHz_regular (0) E

Folgende Werte kdnnen Sie einstellen:

74—

Wert Beschreibung
0: PWM 8 kHz; Default-Wert PWM-Taktfrequenz = 8 kHz
1: PWM 16 kHz PWM-Taktfrequenz = 16 kHz

AX8000
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Funktion

Configured channel thermal rated cument
(3243:08)

Das thermische Modell des Servoverstarkers tberwacht den Strom-
fluss und berechnet den Leistungsumsatz in der Endstufe. Falls n6-
tig werden die Strome limitiert, um so den Schutz des Gerates zu
gewabhrleisten. Zusatzlich gibt es das thermische Motormodell, wel-
ches den Schutz des Motors sicherstellt.

15}
i,(/),

[%]b{ Thermal channel utilization (3242:0C)

A

[As} »{ Overload (internal only)

Z
[
_—

Zweikanalige Gerate

BECKHOFF Version: 1.1

ral
[A]

Zu Beginn Uberwacht und limitiert der AX8000 den Iststrom auf den
,configured channel peak current®. Steigt die ,Thermal Channel Utili-
sation” auf einen Wert von >100% wird die Limitierung auf den ,con-
figured channel rated current” herabgesetzt. Sinkt die Thermal
Channel Utilisation unter 100%, wird die Limitierung erneut auf den
»configured channel peak current® angehoben.

Bei zweikanaligen Geraten wird gepruft, ob die Konfiguration gltig
ist. Hierbei darf der ,configured channel Rated current” eines Kanals
angehoben werden, wenn der Strom des anderen Kanals entspre-
chend gesenkt wird. Der AX8206 ist als zweikanaliges 6A-Gerat
ausgelegt. Es konnen jedoch auf einem Kanal 8A und auf dem zwei-
ten Kanal 4A dauerhaft genutzt werden. Der maximale Geratesum-
menstrom von 12A wird somit erreicht, aber nicht Uberschritten. So-
mit kdnnen Motoren mit unterschiedlichen Stromstarken kombiniert
werden. Hierbei sind die Geratespezifikationen einzuhalten.
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Berechnung Anhand der beiden folgenden Formeln kann errechnet werden, wie
lange ein geforderter Strom bereitgestellt werden kann, bevor die Li-
mitierung zum Reglerschutz eingreift.

-1
Ln ( Configured channel thermal rated current (3243:08) )
channel peak current 0x3243:04

7= 5s

t_DemandCurrent = T * Ln (1 _: o ot (Smm)) * —1

Demand Current

Rechnungsbeispiel 1
66 AX8118 und ein bereit gestellter Strom von 22A

-1
=5s
L 1 Configured channel thermal rated current (3243:08) Ln(l
channel peak current 0x3243:04

T=5s

= 8,363s

719.4)
404,

)+ =1 = 83635 + Ln (1 — 22 «

Configured channel thermalratedcurrent (324308

t_DemandCurrent = G * Ln (1 -
—1=14,26s

Demand Current

Rechnungsbeispiel 2
AX8206 und ein bereit gestellter Strom von 13A und einem konfi-
gurierten Kanalnennstrom von 8A.

-1
=5s 7
L 1 Cenfigured channel thermal rated current (3243:08) Ln(lfm)
channel peak current 0x3243:04

T=5s

= 9,788s

t_DemandCurrent = T * Ln (1 _ Cm\ﬁ:\uedzhmmel\:hnm.]lalzdcun!n[(ﬂ&iﬂﬁ) +—1=109788s+Ln (1 o ﬁ) N
Demand Current 13A
—1=29,35s

Das ,Thermische Modell des Servoverstarkers® wird flr alle Kanale
Systemvoraussetzungen aller Achsscheiben verwendet und ist in allen Firmware-Versionen
enthalten.

: : Die Konfiguration wird automatisch vorgenommen bei der Auswahl
Konflguratlon der Motoren. Bei Bedarf kénnen die beteiligten Parameter editiert
werden. Dies kann z.B. vorkommen, wenn hoéhere Spitzenstréme
bendtigt werden oder wenn bei 2-kanaligen Geraten eine ungleiche

Stromverteilung genutzt werden soll.
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: : Im Folgenden erhalten Sie Informationen, welche CoE-Objekte an
ObJEkthSChrEIbung der Funktion beteiligt sind. Die Konfiguration ist immer abhangig von
der Applikation und den Bedingungen an die Umgebung und den
Betrieb.
CoE-Objekt Bezeichnung Beschreibung
0x3242:0B Irms actual Internal current value
0x3243:0B Configured channel |This object configures the channel thermal rated current. The value
thermal rated cur-  |of this object depends on the 'Configured channel rated current'
rent (0x3243:01) and on the configuration of the optional other channel.
0x3242:0D 12 Channel Internal current value
0x3242:0C Thermal channel This object contains the actual thermal IGBT utilization.
utilization
0x3243:01 configured channel |This object configures the channel rated current. The range of this
rated current object depends on 'Channel rated current' (0x3243:03) and the on
the configuration of the optional other channel. The summation is li-
mited.
0x3243:03 Channel rated cur- |This read only object indicates the maximal channel rated current.
rent This value dependents on the mains voltage and the PWM frequen-
cy.
0x3243:04 Channel Peak Cur- |This read only object indicates the maximal channel peak current.

rent

This value dependents on the mains voltage and the PWM frequen-
cy.
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