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Parameter-Erklarung (Glossar)

ActualPosition

Wert der aktuellen Position des Produkts [1/100 mm]

BasePosition

Per Parameter definierte Grundstellung des Produkts

ControlWord Ansteuerung des Produkts
Nur ein Bit darf im Word aktiv sein. Der Wert ,0 ist ebenfalls zulassig.
Diagnosis Gibt bei Fehlern einen Diagnosecode aus, der mit der Fehlerliste verglichen werden kann.
Error Fehler
GND Abklrzung fir Ground-Masseanschluss
Offset Korrekturwert

PositionTolerance

Toleranzbereich flir TeachPosition, BasePosition und WorkPosition
Der Wert des Parameters wirkt in beide Richtungen.

StatusWord

Liefert auf seinen Bits die wichtigsten Informationen Gber den Status des Produkts zurlick an die
Steuerung.

Verfahrroutine

Definierter Ablauf fur das Bewegen des Produkts

Verfahrweg

Weg, den das Produkt zuriicklegt.

WorkPosition

Per Parameter definierte Arbeitsstellung des Produkts
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MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000 ZiMMER

1 Mitgeltende Dokumente

Lesen Sie die Montage- und Betriebsanleitung durch, bevor Sie das Produkt einbauen bzw. damit arbeiten.

Die Montage- und Betriebsanleitung enthalt wichtige Hinweise fir Ihre personliche Sicherheit. Sie muss von allen
Personen gelesen und verstanden werden, die in irgendeiner Produktlebensphase mit dem Produkt arbeiten oder

zu tun haben.
Die folgenden aufgeflihrten Dokumente stehen auf unserer Internetseite www.zimmer-group.com zum Download
bereit:

* Montage- und Betriebsanleitung

* Kataloge, Zeichnungen, CAD-Daten, Leistungsdaten
e Informationen zum Zubehdr

¢ Technische Datenblatter

* Allgemeine Geschéaftsbedingungen (AGB), unter anderem Informationen zur Gewahrleistung.
= Nur die aktuell Uber die Internetseite bezogenen Dokumente besitzen Gultigkeit.

~Produkt” ersetzt in dieser Montage- und Betriebsanleitung die Produktbezeichnung auf der Titelseite.

Y

.1 Hinweise und Darstellungen in der Montage- und Betriebsanleitung

Dieser Hinweis warnt vor einer unmittelbar drohenden Gefahr fir die Gesundheit und das Leben von Personen.
Die Missachtung dieser Hinweise fiihrt zu schweren Verletzungen, auch mit Todesfolge.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Dieser Hinweis warnt vor einer mdglichen geféhrlichen Situation fur die Gesundheit von Personen. Die
Missachtung dieser Hinweise flhrt zu schweren Verletzungen oder gesundheitlichen Schaden.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

VORSICHT

Dieser Hinweis warnt vor einer mdglichen geféhrlichen Situation fur Personen oder Sach- und Umweltschaden.
Die Missachtung dieser Hinweise fuhrt zu leichten, reversiblen Verletzungen, Schaden am Produkt oder der
Umwelt.

>

» Beachten Sie unbedingt die beschriebenen MaBnahmen zur Vermeidung dieser Gefahren.
= Die Warnsymbole richten sich nach der Art der Gefahr.

Allgemeine Hinweise enthalten Anwendungstipps und besonders nitzliche Informationen, jedoch keine
Warnungen vor gesundheitlichen Gefahrdungen.

INFORMATION

In dieser Kategorie sind nitzliche Tipps fur einen effizienten Umgang mit dem Produkt enthalten. Deren
Nichtbeachtung flhrt zu keinen Schaden am Produkt. Diese Informationen enthalten keine gesundheits- und
arbeitsschutzrelevanten Angaben.
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i MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000
ZiIMMER

2 Sicherheitshinweise

VORSICHT

Verletzungsgefahr und Sachschaden bei Nichtbeachten

Montage, Inbetriebnahme, Wartung und Reparatur duirfen nur von qualifiziertem Fachpersonal gemaB dieser
Montage- und Betriebsanleitung durchgefiihrt werden.

Das Produkt ist nach dem aktuellen Stand der Technik gebaut.

Gefahren kénnen nur dann von dem Produkt ausgehen, wenn z. B.

das Produkt nicht sachgerecht montiert, eingesetzt oder gewartet wird.
das Produkt nicht bestimmungsgemaB verwendet wird.
die drtlichen geltenden Vorschriften, Gesetze, Verordnungen oder Richtlinien nicht beachtet werden.

Verwenden Sie das Produkt nur gemaB dieser Montage- und Betriebsanleitung und seiner technischen Daten.
Anderungen bzw. Ergénzungen des bestimmungsgeméBen Gebrauchs sowie Verdnderungen am Produkt, wie
die folgenden Beispiele, bedurfen einer schriftlichen Genehmigung des Herstellers:

* Einsatz des Produkts unter extremen Bedingungen, wie z. B. aggressiven Flissigkeiten oder abrasiven
Stauben

e zusétzliche Bohrungen oder Gewinde

= FUr eventuelle Schaden bei einem nicht bestimmungsgemaBen Gebrauch haftet die Zimmer GmbH nicht.
Das Risiko tragt allein der Betreiber.

Stellen Sie sicher, dass die Energiezufiihrung unterbrochen ist, bevor Sie das Produkt montieren, einstellen,
umrusten, warten oder reparieren.

Stellen Sie sicher, dass bei allen Arbeiten am Produkt ein versehentliches Betéatigen des Produkts
ausgeschlossen ist.

Erledigen Sie Wartungs-, Umbau- oder Anbauarbeiten nach Mdglichkeit auBerhalb des Gefahrenbereiches der
Maschine.

Greifen Sie nicht in den Arbeitsbereich des Produkts.

Halten Sie die vorgeschriebenen Wartungsintervalle und Vorgaben an die Qualitat der verwendeten
Betriebsstoffe ein.

Passen Sie das Wartungsintervall des Produkts bei Einsatz unter extremen Bedingungen je nach Starke der
Verschmutzung an.

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany * RL +49 7844 91380 « WWw.zimmer-group.com
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VORSICHT

Qroup

Hinweise und Handhabungsvorschriften fiir elektrostatisch gefédhrdete Bauteile

Elektrostatisch geféahrdete Bauteile sind Einzelbauteile, integrierte Schaltungen oder Baugruppen, die durch
elektrostatische Felder oder elektrostatische Entladung beschadigt werden kénnen.

» Achten Sie beim Umgang mit elektrostatischen Bauteilen auf gute Erdung von Mensch, Arbeitsplatz und

Verpackung.

» Beriihren Sie elektronische Bauteile nur in entsprechend gekennzeichneten Bereichen mit leitfahigem

FuBboden, wenn:
e Sie Uber spezielle Armbander geerdet sind.
* Sie spezielle Schuhe tragen, die zur Ableitung elektrostatischer Ladungen geeignet und zugelassen sind.

» Bringen Sie elektronische Baugruppen nicht mit Kunststoffen und Bekleidungsteilen mit Kunststoffanteilen in

Berthrung.

» Legen Sie elektronische Baugruppen nur auf leitfahigen Unterlagen ab.
» Bringen Sie elektronische Baugruppen nicht in der Nahe von Datensicherungsgeraten oder Monitoren an

(Monitorabstand > 100 mm).

» Messen Sie nur an elektronischen Baugruppen, wenn:

e das Messgerat geerdet ist (z. B. GUber Schutzleiter).
e vor dem Messen bei potentialfreiem Messgerat der Messkopf kurzzeitig entladen wird.

Verletzungsgefahr durch schwebende Lasten

UnsachgemaBer Umgang mit schwebenden Lasten kann zu schweren Verletzungen fihren.
» Halten Sie immer einen ausreichenden Sicherheitsabstand zu schwebenden Lasten.

» Begeben Sie sich niemals unter eine schwebende Last.
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i MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000
ZiIMMER

3 BestimmungsgemaBe Verwendung

Das Produkt ist nur im Originalzustand, mit originalem Zubehdr, ohne jegliche eigenméchtige Verdnderung und
innerhalb der vereinbarten Parametergrenzen und Einsatzbedingungen zu verwenden.

Eine andere oder darliber hinausgehende Verwendung gilt als nicht bestimmungsgemas.
» Betreiben Sie das Produkt nur unter Beachtung der zugehdrigen Montage- und Betriebsanleitung.

» Betreiben Sie das Produkt nur in einem technischen Zustand, der den garantierten Parametern und
Einsatzbedingungen entspricht.

= FUr eventuelle Schaden bei einer nicht bestimmungsgemaBen Verwendung haftet die Zimmer GmbH nicht.
Das Risiko tragt allein der Betreiber.

Das Produkt ist ausschlieBlich fir den elektrischen Betrieb mit einer Versorgungsspannung von 110 - 230 V AC konzipiert.

Das Produkt wird bestimmungsgeman in geschlossenen Raumen fiir das zeitlich begrenzte Greifen, Handhaben und Halten
eingesetzt.

Das Produkt ist nicht fir das Spannen von Werkstlicken wahrend eines Bearbeitungsprozesses geeignet.
Der direkte Kontakt mit verderblichen Guitern/Lebensmitteln ist nicht zugelassen.

4 Personenqualifikation

Montage, Inbetriebnahme und Wartung dirfen nur von geschultem Fachpersonal durchgefiihrt werden. Voraussetzung
hierfur ist, dass diese Personen die Montage- und Betriebsanleitung vollstdndig gelesen und verstanden haben.

5 Produktbeschreibung

5.1 Typenschild

f N

Auf dem Typenschild sind die Artikelnummer und Seriennummer XXX

abgebildet. XX'XXXXXX

@Fﬁg O
Artikelnummer é E!]&"i' z

2ty i
5 , 0=
Seriennummer - zimmer-group.com )

Am Gehause des Produkts ist ein Typenschild angebracht.

SIS
N (—
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6 Funktionsbeschreibung

Das Produkt verfligt Gber eine sehr hohe
Greifkraft, dadurch lassen sich schwere
Werkstlcke sicher handhaben.

Der Servoantrieb regelt die Position, Geschwin-
digkeit und Kraft.

Bei einem Verlust der Energiezufiihrung wird
das Werkstlick durch die Selbsthemmung des
Produkts gehalten.

Die Greiferbacken des Produkts sind auf zwei
gegenuberliegenden Flihrungsschienen
parallel zueinander angeordnet und
gegeneinander verschiebbar.

Sie kdnnen die parallel zueinander laufenden
Greiferbacken individuell ausstatten.

Energiezuflihrung
Greiferbacke
FUhrungsschiene

6.1 Wegmesssystem

Der Antrieb des Produkts verfligt Gber einen Motor mit Singleturn-Absolutwertgeber mit 20 Bit Auflésung.
Der Singleturn-Absolutwertgeber dient zur absoluten indirekten Positionserfassung innerhalb von einer Motorenumdrehung.

INFORMATION

Die absolute Achsposition geht bei dieser Singleturn-Absolutwertgeber-Variante nach Abschaltung der Spannung
verloren.

Um diesen Absolutwertgeber als 20 Bit Multiturn-Absolutwertgeber einzusetzen, empfehlen wir die Verwendung der im
Lieferumfang des Umrichters enthaltenen Batteriebox.
INFORMATION

Die absolute Achsposition bleibt bei dieser Multiturn-Absolutwertgeber-Variante durch deren Batteriepufferung
auch nach Abschaltung der Spannung erhalten.

Der Multiturn-Absolutwertgeber dient zur absoluten indirekten Positionserfassung innerhalb von 65536 Motorumdrehungen.

Wird der Motor von der Batteriebox getrennt, geht die Information Uber die absolute Achsposition nach etwa einer Minute
verloren. Der Multiturn-Absolutwertgeber ersetzt einen separaten Absolutwert am Motor.
INFORMATION

Zur Verwendung eines Multiturn-Absolutwertgebers ist die Pufferspeicherung Uber eine externe Batterie
erforderlich. Hierzu muss folgendes Zubehoér verwendet werden:

e Batteriebox SUP-E02-MSM-BATTERYBOX-xxx
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Qroup
7 Technische Daten

INFORMATION
» Entnehmen Sie die Informationen dem technischen Datenblatt auf unserer Internetseite.
Diese variieren innerhalb der Baureihe konstruktionsbedingt.
» Wenden Sie sich bei Fragen an den Zimmer-Kundenservice.

8 Zubehor/Lieferumfang
INFORMATION

Bei der Verwendung von nicht durch die Zimmer GmbH vertriebenem oder autorisiertem Zubehor, kann die
Funktion des Produkts nicht gewahrleistet werden. Das Zubehdr der Zimmer GmbH ist speziell auf die einzelnen
Produkte zugeschnitten.

» Entnehmen Sie Informationen zu optionalem und im Lieferumfang befindlichem Zubehdr unserer Internetseite.

9 Transport/Lagerung/Konservierung
Transportieren und lagern Sie das Produkt ausschlieBlich in der Originalverpackung.

v

» Achten Sie beim Transport darauf, dass keine unkontrollierten Bewegungen stattfinden kdnnen, wenn das Produkt
bereits an der Ubergeordneten Maschineneinheit montiert ist.

» Prifen Sie vor Inbetriebnahme und nach einem Transport alle Energie- und Kommunikationsverbindungen sowie alle
mechanischen Verbindungen.

» Beachten Sie die folgenden Punkte bei langerer Lagerzeit des Produkts:
» Halten Sie den Lagerort weitgehend staubfrei und trocken.

» Vermeiden Sie Temperaturschwankungen.

» Vermeiden Sie Wind, Zugluft und Kondenswasserbildung.

» Vermeiden Sie direkte Sonneneinstrahlung.

Reinigen Sie alle Komponenten, bis alle Verunreinigungen entfernt sind.
Unterziehen Sie alle Komponenten einer Sichtkontrolle.

Entfernen Sie Fremdkorper.

Beseitigen Sie mogliche Korrosionsstellen fachgerecht.

vVvvVvyyvyy

VerschlieBen Sie elektrische Anschlisse mit geeigneten Abdeckungen.

10 Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany * RL +49 7844 91380 « WWw.zimmer-group.com



MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000 ZiMMER
Qroup

10 Montage

Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Bewegungen

>

Verletzungsgefahr bei unkontrollierten Bewegungen der Maschine oder Anlage, in die das Produkt eingebaut
werden soll.

» Schalten Sie die Energiezufihrung der Maschine vor allen Arbeiten aus.
» Sichern Sie die Energiezufihrung vor unbeabsichtigtem Einschalten.
» Uberpriifen Sie die Maschine auf eventuell vorhandene Restenergie.

VORSICHT
Verletzungsgefahr durch unkontrollierte Bewegungen
Verletzungsgefahr bei unkontrollierten Bewegungen des Produkts bei Anschluss der Energiezufiihrung.

>

» Schalten Sie die Energiezufiihrung des Produkts vor allen Arbeiten aus.
» Sichern Sie die Energiezufliihrung vor unbeabsichtigtem Einschalten.
» Uberpriifen Sie das Produkt auf eventuell vorhandene Restenergie.

VORSICHT
Verletzungsgefahr durch herausschleudernde Objekte
Federbelastete Bauteile kdnnen bei der Montage oder Demontage aus der Vorrichtung herausspringen.

» Die Montage darf nur von qualifiziertem Fachpersonal gemaB dieser Montage- und Betriebsanleitung
durchgefihrt werden.

» Schalten Sie vor Montage-, Installations- und Wartungsarbeiten die Energiezufiihrung aus.

INFORMATION
Anforderungen an die Anschraubflache:
e zuldssige Unebenheit [mm]: 0,03

Weitere Montageinformationen:
* Montageschrauben sind nicht im Lieferumfang enthalten.
* Festigkeitsklasse der Montageschrauben 8.8 (DIN EN ISO 4762)

» Achten Sie auf eine ausreichend steife Anschlusskonstruktion.
» Beachten Sie die Anzugsmomente der Montageschrauben.
» Uberpriifen Sie die zuldssige Belastbarkeit der benétigten Schraubverbindungen nach VDI 2230.
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ZiMMER MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000

Qroup
10.1 Produkt montieren

» Setzen Sie die Zylinderstifte in die daflir vorgesehenen Passungen Maglichkeit 1
am Produkt ein.

» Positionieren Sie das Produkt mit Zylinderstiften auf der @
Anschlusskonstruktion.
» Montieren Sie das Produkt mit passenden Montageschrauben an der
Anschlusskonstruktion.
Mdglichkeit 2

Montageschraube
Zylinderstift
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MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000 ZiMMER
Qroup

10.2 Anschlussklemme montieren

INFORMATION
» Halten Sie die in den Abbildungen dargestellten Klemmvarianten unbedingt ein.

= FUr eventuelle Schaden bei einer nicht bestimmungsgeméaBen Verwendung haftet die Zimmer GmbH nicht.
Das Risiko tragt allein der Betreiber.

» Entnehmen Sie weitere Informationen zur Anschlussbelegung des Antriebsregelgerats der Dokumentation des
Herstellers:

¢ Bosch Rexroth HCS01-Serie

v v/

3x110V 3x230V
L1 L2 L3 L1 L2 L3

§ J L

10.3 Energiezufiihrung montieren

Die von der Zimmer GmbH eingesetzten Kabel besitzen einen minimalen Biegeradius von 10 x AuBendurch-
messer.

» Unterschreiten Sie diesen Biegeradius nicht.

» Befestigen Sie frei hangende Kabel, um GberméaBige Bewegungsbelastung oder Quetschungen zu vermeiden.
» Halten Sie die Kontakte der Energiezuflihrung trocken, sauber und unbeschédigt.

= Eine Beschadigung der Kontakte kann zur Funktionsstérung des Produkts flihren.

» Verbinden Sie weiterfiihrende Kabel zum
Anschluss an ein Antriebsregelgerat tUber
Schraubkupplungen mit dem Produkt.

0
®
(6) Antriebsregelgerat
Kabel Positions- und Drehzahlsensor
Motorkabel
13
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ZiMMER MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000

Qroup
10.3.1 Batteriebox anschlieBen
INFORMATION

Die Batteriebox wird inklusive Batterie geliefert.
Die Batteriebox wird betriebsbereit geliefert.

Die Batteriebox SUP-E02-MSM-BATTERYBOX ist ein Zubehorsatz fir den Betrieb von MSM-Motoren mit Absolutwertgeber
(M5) und dient der Pufferung der Geberdaten bei Spannungsabschaltung.

INFORMATION
» Tauschen Sie die Batterie nicht bei ausgeschalteter Steuerspannung aus.
= Die Absolutwertgeberposition und damit der MaBbezug der Achse geht sonst verloren.

PRM1-03V6-2600C-D2-LITH-ZNR-50

3,6

2600

bis 10 Jahre, je nach Beanspruchung und Umgebungstemperatur

R911369925 (SUP-E02-MSM-BATTERY)

(®)

H M4 (1Nm)
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MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000 ZiMMER

10.4 Greifbacken montieren

INFORMATION
» Wenden Sie sich bei Fragen an den Zimmer-Kundenservice.

Die Abbildung zeigt beispielhaft die Montage von kundenspezifischen
Greifbacken.

(99 Montageschraube
Kundenspezifische Greifbacke

Zentrierhilse

10.5 Warmeableitung

Bei hohen Umgebungstemperaturen muss das Produkt auf warmeableitenden Materialien montiert werden.

Wird das Produkt dauerhaft unter sehr hohen Umgebungstemperaturen und mit schnellen Taktzyklen betrieben, kann sich
die Lebensdauer reduzieren.

INFORMATION
» Reduzieren Sie die Taktzeit bei zunehmender Temperatur.

10.6 Zubehor montieren

Qroup

» Prifen Sie vor der Montage des Zubehors, ob dieses flir den Einsatz der gewéhlten Variante passend ist.
» Entnehmen Sie weitere Informationen unserer Internetseite.
» Wenden Sie sich bei Fragen an den Zimmer-Kundenservice.
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ZiMMER MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000

Qroup

11 Inbetriebnahme

11.

>
>

11

11

v

vy lVIiVvVYyYVYyy

>

1 Betriebsbereitschaft priifen

Prifen Sie die Energiezufiihrung.
Prufen Sie alle Montageschrauben auf die vorgeschriebenen Anzugsmomente.

.2 Easy Startup

.2.1 IP-Adresse einstellen

Definieren Sie die IP-Adresse fiir das Antriebsregelgerat.
e Standard: 192.168.0.1

Schalten Sie den IP-Bereich an Ihrem Computer fiir die Eingabe der IP-Adresse Uber das Bedienteil am Antriebsre-
gelgerét frei.

Tippen Sie auf die Taste Enter.

Navigieren Sie durch Tippen der Tasten VA.

Navigieren Sie zu dem Eintrag Ethernet.

Tippen Sie auf die Taste Enter.

Die Auswahl wurde bestatigt.
_ _ , Ese V A || Enter
Tippen Sie auf die Taste Enter. = _

Der Eintrag IP-Addr wird angezeigt.

Stellen Sie die IP-Adresse durch Tippen der Tasten WA ein.
Tippen Sie auf die Taste Enter.

Die Eingabe wurde bestatigt.

Starten Sie das Antriebsregelgerat neu.

INFORMATION

16

Fur die Erstinbetriebnahme ist die Software IndraWorks Ds oder Indraworks Engineering notwendig.

Die Einstellung kann in anderen Softwareversionen variieren.

» Informieren Sie sich beim Softwarehersteller tiber die Bedienung der lhnen zur Verfligung stehenden
Softwareversion.

= FUr eventuelle Schaden bei einer nicht bestimmungsgemaBen Verwendung haftet die Zimmer GmbH nicht.
Das Risiko tragt allein der Betreiber.

Starten Sie die Software IndraWorks Ds. 8 indrtiiors

Parametrierung  Diagnose  Service  Extras  Hilfe éﬁ'[

Geben Sie die IP-Adresse in die Software 0| @zuuck - @[+~ +-|d | 4 K OE|WEE|
IndraWorks Ds und den Computer ein. B4 Verbindung auswahlen %

Metzwerk-Suche IP-Adress-Suche  Serell  Steuerung  Offline

. . . Suchevon [192_168_ 0 _ 0 [v
Gefundene Antriebsregelgerate werden im N TEEET e
Fenster Verbindungsauswahl angezeigt.

Klicken Sie auf den Button Suchen.

Adresse Anwendungsart | Firmware Serien-hr. ldentifizieren | Verbinden

AktIVIGren Sle In der Spalte Verblnden daS 152.168.0.1 | default FuiA-INDRV"-MPB-20V26-D5-1-NNN-NN 7260204082560 O Verbinden
Optionsfeld des gewlinschten Antriebsregel-
gerats.

¢ Die IP-Adresse des Antriebsregelgerats
muss Ubereinstimmen.

Klicken Sie auf den Button OK.

Die Verbindung zum Antriebsregelgerat wird
hergestellt.

Einstellungen...

Verbindungsauswahl beim Start anzeigen Verbinden Abbrechen

Nach erfolgreicher Verbindung &ffnet sich
das Hauptfenster der Software IndraWorks
Ds.
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ZIMMER

Qroup
03 (@
?ﬂ IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] [{efault — O ps
Parametrierung  Inbetriecbnahme  Dianose  Service  Extras  Hilfe aﬁ'|
| ﬁ|(}2uruck ~9 4vvv| T | ir b [7] ©; il [Ap| betriebsbereit € & & ~ 23|PM oM @|!ESS|@J
=¥ IndraDrive [1] defaut )
_____ b heicid Achsnummer Achsbezeichnung Adresse Achstyp
----- p  Fihrungskommunikation 1 default | 1 | Reale Achse
----- b Leistungsversorgung ) o ) . -
SR b [1] defaut Mchestatus | ADD12 Steuer- und Leistungsteil betriebsbereit € !@‘ Fehler Idschen |
-5 Fihrungskommunikation - Achse
({5 Mator, Artriebsmechanik, Messsysteme il s
B Grenzwette Posttion | 00024 Grad
[#-{C3) Antriebsregelung o !
8- Betriebsarten / Ariricb Hal Geschwindigket | 0.0000 U/min
- Fehlemeaktion Beschleunigung | 0,000 rad/s?
= Antriebsintegrierte Sicherheitstechnik Drehmoment / Kraft |—D‘I % ) )
i b Messtaster | Details << |
(-3 Optimierung / Inbetriebnahme —_—y
E-{[3) Lokale 11O Mation Status
-y Remote 1/0 (D Steuertel betriebsbersit (bb)
. @ Steuer-und Leistungstei betrisbsbersit (4b)
JehE kD Q) Artrieb momentenbehaftet (AF)
(D Antrieb HALT aktiv (AH)
(D Antriebsfehler
Meldungen
@ nist=0 @ P>=Px @ In-Position
@ n_ist <nx @ In-Positionsfenster grob
@ n_ist=n_sol (2 Md >= Mdx () positive Drehmomentbegrenzung
(2 Md >= Mdgrenz 2 negative Drehmomentbearenzung
Lageistwerte
Geber 1 00024 Grad (O in Referenz
Geber 2 0.0000 Grad ) in Referenz %
() Achse in Referenz
IndraDrive [1] default (192.168.0.1, 5/IP) E_ e
Navigationsbereich zur Anzeige und Bearbeitung verschiedener Funktionen
Fehlermeldungen werden im Bereich Achsstatus angezeigt
11.2.2 Firmwarestand auslesen
Die Firmware des Antriebsregelgerats und des Parametersatzes muss Ubereinstimmen.
» Klicken Sie im Men Diagnose auf Elektr. E IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] IndraDrive Cs
Typenschild.
yp Parametrierung  Inbetriebnahme Service  Extras  Hilfe
= Der Firmwarestand wird angezeigt. @ zurick ~© _| P _| T —— G-~
=~ IndaDrive [1] IndraDrive Cs Lokale 10 b >
----- b Fihrungskommunikation — -
----- b Leistungsversongung il Oszilloskop
(=¥ 3 Achze [1] Indralrive Cs Ef Anzeige Frequenzganganalyse I
B+ Flihrungskommurnikation -~ F2174 Re
[H+C) Metor, Bremse, Messsyste ﬂ Achsstatus
[ Wichtung / Mechanik Q Fehler laschen
20 Grernzwerte @ IDN-Liste der ungiiltigen Betriebsdaten
-5y Antriebsregelung . _
i [-{7) Betrighsarten / Antrieb Ha % Fehler-/Diagnosespeicher
-3 Fehlemeaktion B Logbuch analysieren...
[ Artrisbsintegrierte Sicherh l_
..... b Messtaster Diagnosedaten Motor
EH+3) Optimierung / Inbetriebnat Leistungs- und Energiemessung
[Ty Lokale 140

Patchfunktion

il

Nicht aktiv
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ZiMMER MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000

Qroup

11.2.3 Achsspezifische Parametersiatze laden

» Klicken Sie im Meni Parametrierung auf Laden.

= Das Fenster Parameter laden &ffnet sich.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld des
gewUlnschten Parametersatzes.

E IndraWerks Ds - Ubersicht - IndraDrive [1]

Inbetriecbnahme  Diagn

PM  Parametrierebene 1 starten Iv

tl

Ff

oM Parametrierebene beenden __Ei
Esl Parkende Achse

8 Parkende Achse beenden

+
E ]

mr speichern... =

e

m

Parameter 3
[% Passwort 3
imss
Beenden

) Antiebsregeling

Parameter laden

» Klicken Sie auf den Button Laden.

= Das Fenster Parameter laden schlieft sich.

| E:\Rexroth\Parameter'GEH3660_M5_MPx20_EasyStart.par

Farametersatz aus Datei Zieladresse Name
1 Achse [1] default

o
L

Die ausgewahite Datei enthalt nur einen Parametersatz.

Wahlen Sie bitte aus, in welche Achsen) dieser Parametersatz geladen werden soll.

[] Retain-Daten laden

Die Software weist vor der Ubertragung darauf hin, dass sich das

laden | | SchlieBen |

-
Parameter laden ‘ =

Antriebsregelgerat im Parametriermodus befinden muss.
Befindet sich das Antriebsregelgerét bereits im Parametriermodus,

erscheint diese Meldung nicht.
» Folgen Sie den Anweisungen der Meldung.
» Klicken Sie auf den Button Ja.

= Die Ubertragung des Parametersatzes im Antriebsregelgerat beginnt.

INFORMATION

Das Laden der Parameter sollte im Parametriermodus /
Parametrierebene 1 durchgefihrt werden.

Folgende Gerdte mussen umgeschaltet werden:
Achse [1] IndraDrive Cs

Soll die Umschaltung durchgefihrt werden?

[ ][ Nen

] [ Abbrechen |

Nach erfolgreicher Ubertragung des Parametersatzes auf das Antriebsregelgerat, muss dieses neu gestartet
werden. Hierzu kann einerseits die Spannungsversorgung des Antriebsregelgerats kurzzeitig getrennt oder tber
die Software IndraWorks Ds ein Neustart durchgeflihrt werden.

18
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ZIMMER

Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Flihrungskommunikation.

Im Fenster wird der Reiter Fiihrungskommu-
nikation Grundeinstellungen angezeigt.

Klicken Sie auf den Button Reboot.

Der Neustart des Antriebsregelgerats
startet.

Nach erfolgreicher Ubertragung des
Parametersatzes, wird im Navigations-
bereich der Name des Parametersatzes
angezeigt.

Stellen Sie einen fehlerfreien Zustand her,
um das Produkt bewegen zu kénnen.

Klicken Sie im MenU Diagnose auf
Achsstatus.

Im Fenster werden die Statusmeldungen
angezeigt.

Klicken Sie auf den Button Fehler I6schen,
um die Fehlermeldungen zu quittieren.

Qroup

{22 Wichtung / Mechanik

13 Grenzwerte

G+(2) Antriebsregelung

[#-{:) Betriebsarten / Antrieb Halt

i) Fehlemeaidion

[l S Antriebsirtegrierte Sicherheitstechnik
- b Messtaster
[+ Optimierung / Inbetrisbnahme

-3 Lokale 110

| Ds-F - IndraDrive [1] IndraDrive Cs

Parametrierung  Inbetriebnahme ~ Diagnose  Service  Extras  Hilfe da-

Qzurick v () v| & v % v| i iy | i B (7] @ | verlust wotord @ R - |M | ovE @ | = M| @

= IndraDrive [1] IndraDrive Cs Fuhrungskommunikation Grundeinstelungen | Engineering iiber P (X24/X25) | FROFWH|
[ Foirungsicommurikation
P Leistungsversorgung
@ Achse [1] IndraDrve Cs 7 ikation Typ | Multi-Ethemet PIRJOJF LI
#() Fihnungskommurikation - Achse FOUSITAL LT
[ Moter, Bremse, Messsysteme FROFINET NJEIT

Eine Andzrung der Grundeinstellungen wird erst nach Booten
des Antriebs aktiv!

ls

8] IndraWorks Ds - Achsstatus - Achse [1] GEH8660_M5_MPx18_EasyStart

11.2.4 Produkt im Easy-Startup-Modus bewegen

Parametrierung  Inbetricbnshme  Diagnose  Service  Bdtras  Hiffe -
Gzuick ~ ()~ & v~ i | e T @ o] & A0012 stewe @ @ B -|H ol |[von =@ | B | @
= IndraDrive [1] GEHBB60_ME_MPx18_EasyStart
» Fihrungskommunikation Adresse Achstyp
b Leistungsversorgung I 1 | GEHB660_M5_MPx18_EasyStart | 1 | Reale Achse
& Achse [1] GEH8660_MS5_MPx18_EasyStart - e . N
1) Fuhnungskommunikation - Achse Achsstatus ‘ A0012 Steuer- und < €ZF Fehler loschen
1+ Motor, Bremse, Messsysteme
: Aiduele Wert
{5 Wichtung / Mechanik el Here
[#42) Grenzwerte Position 30,1687 mm
(& Antriebsregelung T om
5 Betnabaaten / A Ha Geschwindigkeit 0,000 mm/min
{5 Fehlerreaktion Beschieunigung 0000 mm/s?
Aanehmegnene Sicherheitstechnik . T o
{3 Optimierung / Inbetrisbnahme
45 Lokale 110 Mation Status
QD Steverteil bb)
. Steuer-und Leistungsteil betriebsbereit (Ab)
Micht akti 6
et ) Antneb memertenbehsist (AF)
Q) Antrieb HALT aktiv {AH)
O Antriebsfehler
Meldungen
@ nist=0 D P>=Px @ In-Postion
@ n_ist < @ In-Positionsfenster grob
@ n_ist=n_soll O Md>=Mdx Q) posiive Drehmomertbegrenzung
Q) Md >= Mdgrenz Q) negative Drehmomentbegrenzung
Lageistwerte
Metorgeber 301687 mm O inReferenz
Optionaler Gebes [ om0 @ in Referenz
(O Achse in Referenz

Sobald die Betriebsbereitschaft hergestellt wurde, kann das Produkt im Easy-Startup-Modus bewegt werden.

>

Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Optimierung/Inbetriebnahme.

Klicken Sie auf Easy-Startup-Modus.

Der Bereich Easy-Startup-Modus wird
angezeigt.

Klicken Sie auf den Button Start Easy-Start-
up-Modus.

Der Easy-Startup-Modus wurde gestartet.

Der Statusbereich des Easy-Startup-Modus
schaltet sich frei.

Klicken Sie auf den Button Freigabe.

Das Fenster mit den Warnhinweisen wird
angezeigt.

Lesen Sie alle Hinweise genau durch und
befolgen Sie diese.

Zimmer GmbH ¢

"8 IndraWorks Ds - Easy-Startup-Modus - Achse [1] GEH8650_M5_MPx20_EasyStart

Parametrierung

(] @ | @ 2unick ~

Inbetricbnahme  Diagnose

Service

Extras  Hilfe -

< v e | | iz B (7] 9 o] (b | Leistungstes| @ B - | B o [P oon Eq@ | 8 8 @

IndraDrive: [1) GEHB660_M5_MPx20_EasyStart
b Obersicht Achsstatus AD012 Steuer-und Leistungsteil betriebsbereit o o
P Fidhnungskommunikation Bedeang Easy Soritin Modks e 140-Korfiguration 10 231X
- Leistungsversorgung
£l Achse [1] GEHB660_M5_MPx20_EasyStart ® Engineering-Fort (TCP/IF) Antriebsfreigabe =
&1 Fishrungskommunikation - Achse O digttale Eingange Tippen + o
(- Motor, Antriebsmechanik, Messsysteme [] Automatische /0-Konfiguration T =
() Grenzwere ippen -
14C3) Antriebsregelun
@ % e it o b s S et
@ @ Essy-Startup-Modus aktiv Le
(142 Fehlemeaktion Q Froigabe
Antriebsintegners Sicherhetstachnik Geschwindigketts-stwert mm/min s
o P Messtaster Akiver Lageistwert 0.5242| mm )
B @ Optimierung / Inbetriebnahme
[ W Easy-Startup-lodus @® Tippen O Solwertvorgabe () Motorpotentiometer
i Solwertbox
‘b Antriebsintegrietter Sollwertgenerator LR L i
-+ P Motordaten-identfikation Tppgeschwickar i o 8
i Automatische Einstellung der Achsregelung
i b Frequenzganganalyse Beschleunigungs-Rampe /s i)
1P Achssimulation "
g 0,000 3
| P VerabgenungsFampe | 0.000] mms
&3 Remote /0
"8 IndraWarks Ds - Easy-Startup-Modus - Achse [1] GEHE660_MS5_MPx20_EasyStart = a .
Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose  Service  Extras  Hilfe -
jm} Q‘GZumrk s e e~ | B 7§ (2 | petriensverer @ R - |H & (o m | MHE | @
IndraDrive [1] GEHB660_M5_MPx20_EasyStart
bersicht Achsstatus ADD12 Stever und L e &
b Fuhnungskommunication Brrirasig Frsy Sratins Modis G 1/0Korfiguration 10 X312
b Leistungsversorgung = SELo
E+fB Achse [1] GEHB860_M5_MPx20_EasyStart Engineering-P F Antriebsfreigabe =
) Fihnungskommunikation - Achse Tiopen + E
) Motor, Antrisbsmechanik . Messsysteme: (i} =
G- Grenznere o,
Gefahrbringende Bewegungen Stop Essy-Startup-Modus
p e
e & A ° &
B
Gefahrbringende Bewegungen!
Lebensgefahr, schwere Korperverletzung oder Sachschaden.
Vor Inbetricbnahme: 6} 5
- Not-Stop-Schalter leicht zuganglich in unmittelbarer Nihe anordnen.
- Die Funktion der Not-Aus-Emnrichtung priifen. o
Mit OK bestatige ich, dass ich die unten stehenden Sicherheitshinweise sorgfaltig gelesen habe und
gebe Reglerfreigabe fiir die ausgewahite A
Malnzhmen ~
- Not-Stop-Schatter eicht zuganglich in unmitilbarer Nahe anordnen
Die: Funkton der Not-Aus-Einichtung vor der Inbetibnahme prifen
- Vor dem Zugrif ader ZLirit in den Gefahrerbercich die Artricbe sicher zum Stilstand bringen und gegen
ubeabsichiglen Al sichen, .n Bespe urch Fefchallon ces Lostungaanschksses der Articbe
er Not-us-Hreis oder Vernenden einer &
[ e
< T
IndiraDrive [1] GEH8660_M5_MPx20_EasyStart (19216801, $/1P) E 8.
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i MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000
ZiIMMER

Lebensgefahr und Sachschaden bei Nichtbeachten

» Leisten Sie den von der Software angezeigten Hinweisen stets Folge.
e Durch Scrollen gelangen Sie zu allen Hinweisen.

= Fur eventuelle Schaden bei Missachtung dieser Hinweise haftet die Zimmer GmbH nicht. Das Risiko tragt
allein der Betreiber.

» Klicken Sie auf den Button OK.
= Das Fenster mit den Hinweisen schlieB3t sich.

|:> D|e BUttOhS Tlppen + Und Tlppen -zum B IndraWorks Ds - Easy-Startup-Modus - Achse [1] GEH8660_M5_MPx20_EasyStart - — o x
Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose  Service  Extras  Hilfe -
manuellen Bewegen des Produkts werden O 0@ 0| e v v || 1% a2 [ aey 2 o @R-|Halmo oo LHE o
angezeigt. R e | P v e 1[ree:
) . : [:L";:iz:i’:;:::““” Bed\tfﬂung Eas@an.{prrimdu: Fis 1/0-Korfiguration &I
= Das Fenster mit dem Button Antrieb il R lesent oot By e e e -
115 Mow sincmochank. Nesoricne S Aacmmt 5K - = : :
AUS zum Entziehen der Freigabe fir das Ea ke 8 AT T E
. " . . @@Mneﬁsﬂege\ung Status F Startup Modis
Antriebsregelgerat wird angezeigt. D Eetmme /A —— o0 By St
. . ereaion : T =
= Der Antrieb bleibt stehen, wenn dem Wit s e Lot mm e o A5
Antriebsregelgerat die Freigabe ) e o O ce
g. g g : inllrieb";nlegnene(Sul\weﬂgeﬂeratwr Aver Solwert [ 0.000] mm/mn
entzogen wird. e Tomestwinioit [0 @
B Frequenzganganalyse Beschleunigungs-Rampe 0,000 mm/s* Q Tippen -
T Vertigenngs Rampe s
-3 Remote 110

INFORMATION
Bei der Erstinbetriebnahme wird fir die Geschwindigkeit ein Istwert von 150 [mm/min] empfohlen.
Damit wird eine ausreichende Geschwindigkeit gewahrleistet, um eine Bewegung erkennen und eine Gefahr
ausschlieBen zu kdnnen.
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11.2.5 Motorgeber referenzieren

Die Referenzierung dient der Ermittlung des ReferenzmaBes der Greifbacken.

ZIMMER

Qroup

Die Ermittlung des ReferenzmaBes wird ohne montierte Greiferbacken durchgefiihrt. Wenn Sie ein Referenzmal des
Produkts mit montierten Greiferbacken ermitteln wollen, miissen Sie das ReferenzmaB selbststandig ermitteln und
eintragen.

Ein Anfahren Uber den Endanschlag kann eine Verklemmung der Greifbacken zur Folge haben.
Aus der Mittelstellung kann das Produkt um je 30 mm in jede Richtung verfahren werden.
» Fahren Sie nicht Uber die erlaubten Einsatzparameter hinaus.

= Ein Offnen des Produkts ist nur noch mechanisch durch den Zimmer-Kundenservice méglich.

» Fahren Sie das Produkt Uber die Software IndraWorks Ds im

Tippbetrieb in Mittelstellung.

= Die Mittelstellung ist erreicht, wenn beide AuBenkanten der

Greifbacken biindig abschlieBen.

» Entziehen Sie dem Antriebsregelgerat die Freigabe.
» Referenzieren Sie das Produkt in der Mittelstellung.

INFORMATION

|

Uber die Software IndraWorks Ds kann der Verfahrbereich in mm begrenzt werden.

» Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Motor, Bremse, Messsysteme.

» Klicken Sie auf Motorgeber.

v

Klicken Sie auf MaBbezug Motorgeber.

» Tragen Sie in das Feld Referenzmaf die
Mittelstellung ein: 30 mm

» Klicken Sie auf den Button Absolutmali
setzen.

= Das Produkt referenziert sich auf das einget-
ragene ReferenzmalB.

» Verfahren Sie das Produkt im Easy-Start-
up-Modus, wenn das Referenzmal
Ubernommen wurde.

B/ IndraWarks Ds - MaBbezug Geber 1 - Achse [1] GEHB560_MS_MPx20_EasyStart

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose  Service  Extras  Hilfe

Oy | @zurack » v | & v % +| i e | ir By (7] @ ol M [evebene 1 s | @ @R |E Lo e | B E |0
EX. IndraDrive [1] GEH8860_M5_MPx20_EasyStart Geber 1. Geber mit Panasonic-Schrittstelle (MSM-Mataren)
b Obersicht i Referenz Anfahnichtung Lage
P Filhungskommunikation
@ Posttive Lageistwart 27.9587| mm
P Leistungsversorgung
{58 Achse [1] GEH8880_M5_MPx20_Easy Start O MNegative Referenzmalt mm
({5 Fihnungskommunikation - Achse Malbezug setzen Gber Referenzfzhren
%g‘m&?";im?a’“k‘ oetic i Referenzmarke ~|  Geschwindigkeit 1000,000| mm/min
1) Geber 1/ Motorgeber Beschleunigung mm/a®
B Geber 1/ Motorgeber .
L) prerres Feedrate Ovemide 100.00] %
(5 Geber 2 0,1000] mm
¥ Achsmechani / Wichtung ;
& Grenzwete Him Ende des Fifirersservorgngs Fickoeensthpd 0.000] mm/s*
-7 Antriebsregelung @® Stop © Geber 1in Referenz
{5) Betriebsarten / Antrieb Halt O Auf Referenzpunkt posiionieren St eher
) Fehlemeaktion |
9 Antriebsintegrete Sichethetstechnik B T S e y [ Sk O Geber2
F e R B
-2 Optimienung / Inbetriebnahme
e Eoe s Lagestatus loachen ‘.\bso\mma%?eten
Solwertbox 8 e m—
Antriebsintegrierter Sollwertgenerator —
Absolutgeber-Oberwachungsfenster 10,0000 mm
Referenzmal 30,0000 mm
Aldueller Lageistwert 30,1687 mm
Q Matorgeber in Referenz
;
0 Referenzoeber
@ Motorgeber
; () Qptionaler Geber
Q Achse in Referenz
[ Lagestatus loschen ]
[ Absolutmal setzen > ]

Antriebsgefihrtes Referenzieren
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11.3 EtherCat

Die Inbetriebnahme des Produkts ist von der Parametrierung des Antriebsregelgeréats abhangig und somit
variabel.

In diesem Kapitel ist ein Beispiel fur die Inbetriebnahme des Produkts der BaugréBe GEH8660-B abgebildet.
» Verwenden Sie das Beispiel nicht als Programmiervorlage.
» Entnehmen Sie weitere Informationen dem Kapitel ,,Funktionen des Funktionsbausteins”.

11.3.1 Antriebsregelgerat parametrieren

» Verbinden Sie das Antriebsregelgerat lGber dessen Netzwerkschnittstelle mit dem Computer.

» Suchen Sie mit der Software IndraWorks Ds nach dem passenden Antriebsregelgerat, siehe Kapitel ,,|IP-Adresse
einstellen®.

» Klicken Sie im MenU Parametrierung auf Laden. E IndraWorks Ds - Ubersicht - IndraDrive [1]
= Das Fenster Parameter laden &6ffnet sich. ) : .

Inbetricbnahme  Diagn

PM  Parametrierebene 1 starten |v| A

0M  Parametrierebene beenden el

EEl Parkende Achse
S Parkende Achse beenden

@k Speichem... _E!

e

Parameter 3
@ Passwort 3
Imss
Beenden

i L

» Aktivieren Sie das Optionsfeld des
gewinschten Parametersatzes.

» Klicken Sie auf den Button Laden.

Parameter laden n

C:\ Work \GEHB660_M5 MPx20_FEtherCat par|

Parametersatz aus Datel  Zisladresse Mame

= Das Fenster Parameter laden schlieBt sich. e 1 Achse [1] GEHB680_M5_MPx20_Easy_ Start

Die ausgewahlte Datei enthak nur einen Parametersatz.
Wahlen Sie bitte aus, in welche Achseln) dieser Parametersatz geladen werden soll.

) Retain-Daten laden Laden Schlielen
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> KIiCken S|e |m Navigationsbereich an "8 IndraWorks Ds - Fuhrungskemmunikation - IndraDrive [1] GEHE660_ M5 MPx20 Easy Start
.. . . Parametrierung \nbatnebnahme Diagnose  Service Extras  Hilfe
FUhrUngSkommUnIkatlon. O G | @Zuck O v| &~ % = | i | it By (7] @ o] 2w || rerenzvertust | @ @R~ ([E oo M | E |0
= |m Fenster wird der Reiter Fdhrungskommu- = I:draU?:l:c[:ﬁ] GEHSBED,MS,MMD,E| Filhrungskommurikation Grundeinstelungen  Engineering tiber [P (X24/X25)
o . . 4 —h
nikation Grundeinstellungen angezeigt. tungaversorun Fobhrungskommunikation Interface ~
G Jgen angezelg L ottt [ S EtherCAT.
» Wihlen Sie im Drop-down-Menii Aktives 5 P 0 e et S e v SheCIR ) -
hnngakcmmunication synchronisiet A
Protokoll den Kommunikationstyp zur Kommunikstionsphese. Operationl
Steuerung aus. Wertficaton Vabe 1 Corfoued Staton Aias ,
EtherCAT Adresse 100 Zykluszeit 10000 us
B G et Se o o ot s P o Sopamen” Retioc..
INFORMATION
Nach der Aktivierung eines EtherCat-Protokolls ist die direkte IP-Verbindung zum Antriebsregelgerat nicht mehr
mdglich.
INFORMATION

Die Zimmer GmbH empfiehlt die aufgefiihrte Konfiguration komplett aufzubauen und in der EtherCat-SPS zu
parametrieren.

Im Antriebsregelgerat kdnnen alle Parameter mittels beiliegendem Parametersatz geladen und durch einen
Neustart neu aktiviert werden.

» Entnehmen Sie weitere Informationen dem Kapitel ,Ausgangsparameter Achse in SPS Ubertragen®.
» Entnehmen Sie weitere Informationen der produktspezifischen Anleitung von Bosch Rexroth.

11.3.2 Geratebeschreibung installieren

Der EtherCAT-Master bendtigt zur Konfigurationserstellung im Online- und Offline-Modus die Geratebeschreibungsdateien
der zu verwendeten Geréte. Diese Geratebeschreibungen sind die XML-Dateien mit EtherCAT Slave Information (ESI). Eine
XML-Datei kann dabei mehrere Geratebeschreibungen enthalten. Die XML-Dateien kénnen vom jeweiligen Hersteller
angefordert werden bzw. stehen zum Download bereit.

INFORMATION

Flr den Bosch Rexroth IndraDrive Cs im Beispielprojekt HCS01.1E-W0009-A-02-B-ET-EC-NN-L4_NN-FW wird die
Geratebeschreibung BoschRexroth_IndraDrive_ECAT_SoE_01V27.xml bendtigt.

» Legen Sie die Geratebeschreibungsdateien im Installationsverzeichnis von TwinCAT ab.
e Standard: C:\TwinCAT\3.1\Config\lo\EtherCAT

» Starten Sie TwinCat.

» Klicken Sie im Menu TWINCAT auf EtherCATDevices.

» Klicken Sie auf Update Device Description (via ETG Website).
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11.3.3 Verbindung zum Antriebsregelgerat aufbauen

Um mit aktiver EtherCat-Fihrungskommunikation mithilfe der Software IndraWorks Ds parametrieren und tUberwachen zu
koénnen, stehen Ihnen mehrere Wege zur direkten Verbindung des Antriebsregelgerats zur Verfligung:

¢ ADS-Schnittstelle

¢ PC-Netzwerkkarte als EtherCAT-Master
e EOE

INFORMATION

» Entnehmen Sie weitere Informationen zur Verbindung des Antriebsregelgerats der produktspezifischen
Anleitung des Herstellers.

e Bosch Rexroth: DE_Indradrive_EtherCAT_TwinCAT _Inbetriebnahmeanleitung_V04

11.3.3.1 EoE-Verbindung aufbauen

Beispieldarstellung zum Verbindungsaufbau tber EOE zum Antriebsregelgeréat:

ol el .I....HHQHH

—
-
C
[}
€
o
o}
17}
X
<
[}
2
N
N
©
=z

Netzwerksegment 2

T
I'-‘t'\’m‘
‘ ’h‘
o |
Computer Beckhoff CX-5130 Beckhoff CX-5130 Indradrive HSCO1- 1E
Network port Port X000 - Ethernet Port X001 - EtherCat X25 P1
IP: 192.168.0.125 IP: 192.168.0.101 IP: 192.168.9.3 IP: 192.168.9.5
SNM 255.255.255.0 SNM 255.255.255.0 SNM 255.255.0.0 SNM 255.255.255.0

» Prifen Sie folgende Punkte vor dem ersten Verbindungsaufbau:
¢ |P-Adresse der CX-Steuerung und des PC befinden sich im gleichen Netzwerksegment.
* |P-Adressen der Antriebe liegen in einem eigenen Netzwerksegment.
e EtherCAT-Port der CX-Steuerung befindet sich im gleichen Netzwerksegment wie spéter die Antriebe.
* SubnetMasks der CX-Steuerung sind auf 255.255.0.0 eingestellt.
» Stellen Sie IP-Adressen der beiden Ports der CX-Steuerung und des Computers ein.
» Stellen Sie im Computer eine IP-Adresse im Bereich des Netzwerksegments 1 ein.
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Zum Starten des Aufbaus bendtigen Sie ein

gestartetes SPS-Projekt auf der CX-Steuerung. GIE &

>
=

vvyyvyyvy vy

4 v

vYyy

v

4

Offnen Sie das beiliegende TwinCat-Projekt.

Das Projekt &ffnet sich in Microsoft Visual
Studio.

Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

Klicken Sie auf PLC.
Klicken Sie auf GEH8660.

Klicken Sie auf GEH8660 Project.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf
References.

Klicken Sie im Kontextmenu auf Add libary.
Das Fenster Add Library 6ffnet sich.

Klicken Sie auf System.
Klicken Sie auf SysLibs.
Klicken Sie auf die Bibliothek Tc2_Ultilities.Lib.

« Die Bibliothek Tc2_Utilities.Lib wird fur die Funktion WORD_TO_
HEXSTR() benbtigt.

Klicken Sie auf den Button OK.

Das Fenster Add Library schlieBt sich.
Die Bibliothek Tc2_Utilities.Lib wurde installiert.

Wechseln Sie in den Konfigurationsmodus, um die aktuell
angeschlossene Hardware zu finden.

Klicken Sie auf den Button OK.
Die Meldung schlieBt sich.
TwinCat wird im Konfigurationsmodus neu gestartet.

DEBUG ~ TWINCAT  TWINSAFE  PLC

TOOLS

Hotkeys Configuration Elementlist

1 VAR IN_OUT

END VAR

v Add libra

Add Library

t Reference

String for a fulltext search... =
Library Company ~
+.2%: Application
*#- 2= BuildingAutomation

=2 Communication
+- = Controller
DataAccess
Intern
‘10
Math
+- 35 Measurement
+ 5= Motion
*+ 3% Packaging
Beckhoff Automation GmbH
Te2_Standard Beckhoff Automation GmbH
[Tc2_system Beckhoff Automation GmbH
Te2_Utiities Beckhoff Automation GmbH
el T . Bcldan £ A b binn Fehil hd
Advanced... Cancel

M Zimme p_

FILE EDIT VIEW PROJECT

Build 4024.7 (Loaded)

BUILD DEBUG

Microsoft Visual Studio

o Restart TwinCAT System in

[ox ]

Config Mode

Abbrechen |
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» Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

» Klicken Sie auf das Projekt Zimmer_Group_ FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG TWINCAT
Indradrive_EtherCat_z. =¥

» Klicken Sie auf [/O.

» Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf

Devices. Solution Explorer i e v X
» Klicken Sie im KontextmenU auf Scan. Gﬁ °-O & ‘__‘ Number Dev

n Zimmer_Group_Indradrive - Microsoft Visual Studio

Build 40247 (Loaded) - - ¥ E [ 2 W

= = - == =
Search Solution Explorer (Ctrl+0) P~ * 1

fa] Solution 'Zimmer_Group_Indradrive' (1 project)
4 ﬂZimmer_Group_lndradrive_EtherCat_z
> [l SYSTEM
4 [=] MOTION
4 [[£] NC-Task 1 SAF
[Z3 NC-Task 1SVB
.;J Image
] Tables
Objects
a3 Axes
b PLC
4« & o
P ¥ Devices .
4 3% Map ‘0 Add New Item... Ins
dmZ %9 Add Existing ltem... Shift+Alt+A

Add New Folder...

LS

= Eine Meldung 6ffnet sich. . . .
9 Microsoft Visual Studio
» Klicken Sie auf den Button Ja.
= Die Meldung schlieBt sich.
= In Devices wird nach Antriebsregelgeraten gescannt.
= Nachdem das Antriebsregelgerat erkannt wurde, legt TwinCat Scan for boxes
automatisch eine neue Achse an.
Ja Nein
INFORMATION
Im Beispiel findet die Sollwertpositionierung im Antriebsregelgerét statt, dadurch wird weder eine NC- noch ein
CNC-Achse in der TwinCat-Motion bendtigt.
= Das Fenster EtherCAT drive(s) added 6ffnet sich. EtherCAT drive(s) added
» Klicken Sie auf den Button Cancel. Appendlinked axisto: (@ NC - Configuration oK
(O CNC - Configuration
Cancel
26
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= Eine Meldung 6ffnet sich. Mi £ Vi I Studi
ICroso I1sua udio
» Klicken Sie auf den Button Ja.
= Die Meldung schlieBt sich.
= Der Konfigurationmodus mit Free Run wurde aktiviert.
Activate Free Run
Ja Nein
> KliCken S|e |m SO/UﬁOf'I EXp/Of'er auf daS Solution Explorer Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat z # X UDT_AXIS_OUT UDT_AXIS_IN
Beispielprojekt. General | Adapter EherCAT Online | CoF: - Onlne
) ) ) ) Netid: Advanced Settings...
» Klicken Sie auf das Projekt Zimmer_Group_ — —
Indradrive_EtherCat_z. s—
» Klicken Sie auf //0. Topolooy.
. . . 4 % Devices
» Klicken Sie auf Devices. o ey e P o ln |WC |SmcUm | Crdem) | Ui
. . . We mage 0 NOP  (x0000x0300 4 4.000
» Klicken Sie auf Device 5 (EtherCat). uy 'Smacgs-'::c Eo ARMW  (x00000:0910 4 4000
sl 0 LRD (0x0S000000 1 4.000
= Das Fenster des Beispielprojekts 6ffnet sich. W Inputs WMo LRW 001000000 6 3 defaut> 4000
g Outputs Mo BRD  x00000x0130 2 1 4.000 023
. . . InfoData 0.23
» Klicken Sie auf den Reiter EtherCAT. /| Drive 1 (IndraDrive MPB20/21)
4 W AT
» Klicken Sie auf den Button Advanced =t P
Settings. 4 @ MDT I
@ Master control word
= Das Fenster Advanced Settings 6ffnet sich. R s T A e -
» Klicken Sie auf EOE Support.
L. . . (=)- State Machine EoE S rt
P Aktivieren Sie das Optionsfeld Enable. Master Settings °vm :'::f o N
. . . Slave Settings A sl oW et
» Aktivieren Sie das Optionsfeld IP Enable - Cyclic Frames B Enable B Conmaaia TCRAIBIStacK
@- Distributed Clocks Max Ports: 2 H Windows IP Routing
Router. EoE Support Max Frames: 120 =] 1P Enable Router
& '::;;:::;y Max MAC Ids: 100 =l Changes require system reboot!
- Diagnosis
EtherCAT Mailbox Gateway
[JEnable 0.0.0.0 00 00 00 00 00 00

0 2]
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11.3.3.2 Antriebsregelgerat einstellen
» Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

Klicken Sie auf /0.

Klicken Sie auf Devices.

Klicken Sie auf Device 5 (EtherCat).

Klicken Sie auf Drive 1 (IndraDrive).

Klicken Sie auf den Reiter EtherCAT.

vy l VVYyVy

Klicken Sie auf den Button Advanced
Settings.

4

Das Fenster Advanced Settings 6ffnet sich.

Klicken Sie auf Mailbox.
Klicken Sie auf EOE.

Aktivieren Sie das Optionsfeld Visual
Ethernet Port.

» Aktivieren Sie das Optionsfeld IP Adress.

» Geben Sie in das Feld /P Adress die
gewulnschte IP-Adresse ein.

» Geben Sie in das Feld Subnet Mask die
Subnetzmaske ein.
e Beispiel: 255.255.255.0

» Geben Sie in das Feld Default Gateway die
IP-Adresse des EtherCat-Masters ein.

» Geben Sie in das Feld DNS Name den
DNS-Namen ein.

e Der DNS-Name ist frei wahlbar.

vYvyy

INFORMATION

Das Fenster des Beispielprojekts offnet sich.

Solution Explorer

5=

] Soluti mer_Group_Indradrive’ (1 project)
4 Bl Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat z

PLC
b @Zlmmer_Grcup_lndradrive_E(herCat
& o
4 *F Devices
4 ['x Device 5 (EtherCAT)

.;J Image

.;’ Image-Info

2 SyncUnits

Bl Inputs

Outputs

B InfoData

% | Drive 1 (IndraDrive MPB20/21)

Advanced Settings
€ tting

#)- General
- Mailbox
© i.FoE
- EoE
. .SoE
@- Distributed Clock
@ ESC Access

v I X | Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat z # X UDT_AXIS_OUT

P~

UDT_AXIS_IN

General EtherCAT DC Process Data  Statup  SoE -Online  Online

Type: [IndraDrive MPB20/21 ]
Product/Revision: 2369540/ 3 ]
Auto Inc Addr: D

EtherCAT Addr: [ [1001

Identfiication Value: |0 &

Previous Port:

I Advanced Settings... |

Master

EoE
Virtual Ethemet Port
Vitual MAC d:
O Switch Port
@ IP Port
(O DHcp
@ IP Address
Subnet Mask:
Default Gateway:
DNS Server: [ ]
DNS Name:

[] Time Stamp Requested

Im Beispiel ist die Netzwerkkarte des Ports X001 der CX-Steuerung unter Windows eingetragen.

» Starten und aktivieren Sie das Projekt.

28

w Zimmer_Group_Indradrive -

FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD

Build 4024.7 (Loaded)

Solution Explorer
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= Das Fenster Activate Configuration 6ffnet sich. A e Configuration X
» Aktivieren Sie das Optionsfeld Autostart PLC Boot Project(s).

. . Project: I Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat_z ‘
» Klicken Sie auf den Button OK.
= Das Fenster Activate Configuration schlieBt sich. Target: ch-amscs J

Autostart PLC Boot Project(s)
| canc
= Eine Meldung 6ffnet sich, wenn noch keine Variablen zwischen Microsoft Visual Studio X
Antriebsregelgerat und SPS verbunden sind.

> Klicken Sie an den Button OK | Device "Device 5 (EtherCAT)' needs sync master (at least one

variable linked to a task variable)

= Die Meldung schlieBt sich.

= Nach der Aktivierung wird die CX-Steuerung in den Run Mode

gesetzt. TcxaeShell
= Eine Meldung 6ffnet sich.
» Klicken Sie auf den Button OK. o Meustart TwinCAT System in Run Modus
= Die Meldung schlieBt sich.
= TwinCat wird neu gestartet.

11.3.3.3 Ethernet-Verbindung aufbauen
» Fihren Sie die Eingabeaufforderung auf | [EEEEEEE

dem Computer als Administator aus. Windows-Sicherheit

@ Windows-System
Ausfihren

Dieser PC

Eingabei ~ °

=9 An "Start” anheften
@ Explorer
Mehr >

Systemsicuciuiy

Task-Manager

53 Von Taskleiste I6sen

LY Als Administrator ausfahren

INFORMATION

Mit dem Befehl route PRINT wird lhnen die neu eingestellte Route angezeigt.
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» Erstellen Sie eine Route vom Port X000 auf
den Port X001 der CX-Steuerung mit dem
Befehl:

e route-p ADD 192.168.9.0 MASK
255.255.255.0 192.168.0.101

IPv4-Routentabelle

ktive Routel
Netzwerkziel Netzwerkmaske
0.0.0.0 .0.0.0
0.0.0.0 .0.0.0

Schnittstelle Metrik
10.211.3.88 S5
192.168.0.123 281

Gateway
10.211.1.1
192.168.0.101

10.211.0.0 S .0.0 Auf Verbindung 10.211.3.88 311
o Zielnetzwerk (Port)(001 der CX-End- 10.211.3.88 255. 5 .255  Auf Verbindung 10.211.3.88 311
10.211.255.255 255. . .255 Auf Verbindun 10.211.3.88 311

nummer = 0 )/Maske/Gateway(PortX001 OO 00 Vepbindung

255. .255  Auf Verbindung 127.

127.0.0.1
127.255.255.255
192.168.0.0

der CX-Steuerun
g) 255.255.255.255  Auf Verbindung 127.

255.255.255.0  Auf Verbindung

Starten Sie das Antriebsregelgerat neu.

Die neue IP-Adresse aus dem TwinCat-

192.168.0.

255.255.255.255
255.255.255.255

Auf Verbindung
Auf Verbindung
192.168.0.101

]
]
0.
192.168.0.
192.168.0
[

192.168.0.
192.168.0.123

Projekt wird ibernommen.

» Prifen Sie mit dem Befehl Ping 192.168.9.5,
ob eine Ethernet-Verbindung zum
Antriebsregelgerat mdglich ist.

Verbindung
Verbindung
Verbindung
Verbindung
Verbindung
Verbindung

192.168.0.123
10.211.3.88
127.0.0.1
192.168.0.123
10.211.3.88

255.255.255.
255.255.255.
255.255.255.

255.255.255.
255.255.255.
255.255.255

» Starten Sie die Software IndraWorks Ds. o|

» Geben Sie die IP-Adresse in die Software
IndraWorks Ds und den Computer ein.

» Klicken Sie auf den Button Suchen.

Zuack +© ~| & v ¥ =] i i | 22 B

M%8E e

B Verbindung auswahlen l@ X

Netzwerk-Suche IP-Adress-Suche  Seriell  Steuerung  Offline

Suchevon J192 168 9 1 |v SI

. i . bis [192 168 9 254] Netzwerkverbindungen...
= Gefundene Antriebsregelgerate werden im R
Fenster Verbindungsauswahl angezeigt.
Adresse Anwendungsart Firmware Serien-Nr. Identifizieren Verbinden

192.168.9.5 | GEH8660_MS5_MPx18_EasyStart = FWA-INDRV™-MPE-20V26-D5-1-NNN-NN Verbinden

192.168.9.3 | CX-3D15C8

» Aktivieren Sie in der Spalte Verbinden das 7280414820017 [

Optionsfeld des gewilinschten Antriebsregel-
gerats.

* Die IP-Adresse des Antriebsregelgerats
muss Ubereinstimmen.

» Klicken Sie auf den Button Alle verbinden.

Einstellungen...

Verbindungsauswahl beim Start anzeigen Alle verbinden Abbrechen

30
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Bei der Verbindung des Antriebsregelgeréat via EtherCat findet die Schnittstellenparametrierung auf der EtherCat-Seite,

bspw. TwinCat3 statt.
» Aktivieren Sie das TwinCat-Projekt.
» Starten Sie das Antriebsregelgerat neu.

= Die Schnittstellenparameter werden vom Antriebsregelgerat ibernommen.

» Uberpriifen Sie die Schnittstellenparameter mit der Software IndraWorks Ds.

11.3.4.1 Startup Parameter priifen

In den Standardparametern, die TwinCat3 aus der XML-Datei einliest, wird der Paramter Hauptbetriebsart S-0-0032 beim

Startup beschrieben.

» Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

» Klicken Sie auf [/O.

» Klicken Sie auf Devices.

» Klicken Sie auf Device 5 (EtherCat).

» Klicken Sie auf Drive 1 (IndraDrive).

= Das Fenster des Beispielprojekts 6ffnet sich.

» Klicken Sie auf den Reiter Startup.

» Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf
die Hauptbetriebsart, die Sie aus dem
Parametersatz |6schen wollen.

» Klicken Sie im Kontextmen( auf Delete.

FC_InPosLReal_z

FB_Indradrive_Erro...T_Language_English

Zimmer_Group_Indradrive EtherCat z # X FB_Zimmer_Indradrive_ DCP_z

General EtherCAT DC Process Data  Startup  SoF - Online  Online

Transtion  Protocol Index Data Comment

S! <PS> SoE $-0-0015 0x0007 (7) Telegram type

SI<PS>  SoE $-0-0016 0A000A0033002800.. ATlist

SI<PS>  SoE $-0-0024 0C000C001A010301... MDTIist

E <P.PS> EoE 3F000000020105500... eoeint

Sies SoE $-0-0001 0x2710 (10000) NC cycle time

SipPs SoE S-0-0002 0x2710 (10000) Sercos cycle time

LIPS SoE $-0-0032 0x000B (11) Hauptbetriebsart
Add New Item...
Delete
Ay
Export XML Description...
Import XML Description...
Print...
Copy
Export List...

Move Up Move Down

Ctrl+Shift+A
Del

Ctrl+P

Ctrl+C

11.3.4.2 Ausgangsparameter Achse in SPS libertragen

» Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

» Klicken Sie auf [/O.

» Klicken Sie auf Devices.

» Klicken Sie auf Device 5 (EtherCat).

» Klicken Sie auf Drive 1 (IndraDrive).

= Das Fenster des Beispielprojekts 6ffnet sich.

» Klicken Sie auf den Reiter Process Data.

» Klicken Sie mit der rechten Maustaste in
den Bereich PDO Content.

» Klicken Sie im KontextmenU auf Add New
Item.

= Das Fenster Edit Pdo Entry 6ffnet sich.

Solution Explorer

p-

mer_Group_Indradrive’ (1 project)
ner_Group_Indradrive_EtherCat_z

= Device 5 (EtherCAT)

&% Image

&% Image-Info

2 SyncUnits

W Inputs

@ Outputs

8 InfoData

Drive 1 (IndraDrive MPB20/21)

b Wl AT
b & MOT
b M WcState
3 InfoData
& Mappings

v & X Zimmer_Group_Indradrive EtherCat z # X UDT_AXIS_OUT

General EtherCAT DC

UDT_AXIS_IN

Process Data  Statup  SoE - Online  Onine

Neme Online
¥ Drive status word 0

¥ Position feedba.. 0

¥ WcState 1

#1 InputToggle 0

¥ State 2

#1 AdsAddr 5.61.21.200...
%1 Chnd 0

%1 DcOutputShift 510300

#1 Delnputshit 7489700

& Master control ... 0

B Position comma... 0

Sync Manager: PDO List
SM  Sze Type  Flags Index Size Name. Pags SM su
0 24 MxOu S00016 60 AT M 3 0
1284 Moxn 500024 60  MDT M 2 0
2 6 Outputs
3 6 Inputs
PDO Assignment (SM 2 PDO Content (5-0-0016);
[(g5-0-0024 Index Sie  Offs  Name Type Defaut (hex)
S00135 20 00  Drvestatusword UINT
S00051 40 20 Postionfeedback vaue 1
‘O Add New item| Ctrl+Shift+A
pw— N
PDO Assignment
EAPDO Configuration

Linked to

Input 0
DINT 40 730 Inpit 0
BT 01 1523 Inpt 0
BT 01 15243 Inpt 0
UNT 20 15480 Input 0
AMS.. 80 15500 Input 0
USINT 1.0 15580 Input 0
DINT 40 15590 Input 0
DINT 40 15630 Input 0
UNT 20 710 Output 0
DINT 40 730 Output 0
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» Wahlen Sie die Ausgangsparameter im Parameter Rubrik S-0-0016
AT.

e Der Ausgangsparameter S-0-0135 Drive status word ist in der
Vordefinition schon vorhanden.

* Der Ausgangsparameter S-0-0051 Position feedback value 1 ist in
der Vordefinition schon vorhanden.

» Klicken Sie auf die gewlinschten Parameter.
» Klicken Sie auf den Button OK.

= Das Fenster Edit Pdo Entry schlieBt sich.
= Die gewahlten Parameter wurden hinzugeflgt.

11.3.4.3 Eingangsparameter SPS auf Achse libertragen

Solution Explorer

@ o-d &=

» Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

» Klicken Sie auf [/O.
» Klicken Sie auf Devices.
» Klicken Sie auf Device 5 (EtherCat).

» Klicken Sie auf Drive 1 (IndraDrive).
= Das Fenster des Beispielprojekts 6ffnet sich.

ce 5 (EtherCAT)

&% Image
&% Image-Info

b 2 SyncUnits

b Wl Inputs

b @ Outputs

b W InfoData

43| Drive 1 (indraDrive MPB20/21)

» Klicken Sie auf den Reiter Process Data.

» Klicken Sie mit der rechten Maustaste in
den Bereich PDO Content.

» Klicken Sie im Kontextmeni auf Add New
ltem.

= Das Fenster Edit Pdo Entry 6ffnet sich.

» Wahlen Sie die Eingangsparameter im Parameter Rubrik S-0-0024 AT. Edit Pdo Entry

* Der Eingangsparameter S-0-0134 Master control word ist in der
Vordefinition schon vorhanden.

* Der Eingangsparameter S-0-0047 Position Command Value ist in
der Vordefinition schon vorhanden.

» Ldschen Sie den Parameter S-0-0047 Position Command Value.
» Wahlen Sie den Paramter S-0-0082 Positioniersollwert.

» Klicken Sie auf die gewlinschten Parameter.

» Klicken Sie auf den Button OK.

= Das Fenster Edit Pdo Entry schlieBt sich.
= Die gewahlten Parameter wurden hinzugefligt.

32

Name:

Index (hex):

Sub Index:
Data Type:

Bit Lentgh:

From Dictionary:

0K

Cancel

$-0-0011
$-0-0012
$-0-0013

$-0-0041

(A Watatata)

$-0-0000 -

Dummy-Parameter

- Zustandsklasse 1
- Zustandsklasse 2
- Zustandsklasse 3
$-0-0029 -
$-0-0037 -
$-0-0040 -

Fehlerzahler MDT
Geschwindigkeits-Sollwert additiv
Geschwindigkeitsistwert Geber 1

- Referenzfahr-Geschwindigkeit
$-0-0047 -
$-0-0052 -
$-0-0053 -
$-0-0054 -
$-0-0057 -

Lage-Sollwert
Referenzmal Geber 1
Lageistwert Geber 2
Referenzmal Geber 2
Positionierfenster

o mmemeed Wl O ——ii.

Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat z # X UDT_AXIS_OUT

UDT_AXIS_IN

General EtherCAT DC ProcessData  Statup SoE -Onine Oniine.

Sync Manager:

PDO List:

SM  Size

0 234
224

MOt
Moxin
Outputs
5 Inputs

PDO Assignment (SM 2):

Tye  Fags

Index Sze  Name

S-00016 60 AT
$00024 6.0 MDT

PDO Content (S-0-0024):

[As00024

Index Size Offs
$00134 20 00
00047 40 20

60

Name

Master control word
Postion command value

Type Defautt (hex)
UINT
DINT

Name:

Index (hex):

Sub Index:
Data Type:

Bit Lentgh:

[

[0

b ]

(none)

M

D

From Dictionary:

$-0-0000 -
$-0-0011
$-0-0012
$-0-0013
$-0-0028 -
$-0-0037 -
$-0-0040 -
$-0-0041
$-0-0047 -
$-0-0052 -
$-0-0053 -
$-0-0054 -
$-0-0057 -

P X atatata)

Dummy-Parameter

- Zustandsklasse 1
- Zustandsklasse 2
- Zustandsklasse 3

Fehlerzahler MDT
Geschwindigkeits-Sollwert additiv
Geschwindigkeitsistwert Geber 1

- Referenzfahr-Geschwindigkeit

Lage-Sollwert
Referenzmal Geber 1
Lageistwert Geber 2
Referenzmal Geber 2
Positionierfenster

oot Wl O ——eii.
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v

Aktivieren Sie das Beispielprojekt.

= Die geanderten Parameter wurden von dem Antriebsregelgerét

Ubernommen.

= Die Verbindung zwischen der Software IndraWorks Ds und dem

Antriebsregelgerat bricht ab.

» Starten Sie die Software IndraWorks Ds.

» Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Achse [1].

» Klicken Sie auf Fiihrungskommunika-
tion-Achse [1].

Klicken Sie auf Einstellungen.

v

» Klicken Sie auf den Reiter Prozessdaten-Ein
(AT).

= Im Reiter Prozessdaten-Ein (AT) werden die
Eingangsparameter angezeigt.

» Uberpriifen Sie die Eingangsparameter per
Klick auf die Links Signalstatuswort und
Signalsteuerwort.

Die voreingestellten Bits Signalstatuswort und
Signalsteuerwort sind in dem mitgelieferten
Parametersatz bereits hinterlegt.

» Klicken Sie auf den Reiter Prozessdaten-Aus
(AT).

= Im Reiter Prozessdaten-Aus (AT) werden die
Ausgangsparameter angezeigt.

» Uberpriifen Sie die Eingangsparameter per

Klick auf die Links Signalstatuswort und
Signalsteuerwort.

Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnese

FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD

Build 4024.7 (Loaded)

Solution Explorer

660_M5_MPx20_Profine

Sgrvice  Extras  Hilfe

O @zurick ~ ) | » & -] it | 2o e T G ol vt -0 p20%6 @ GE-H o meWH o

=] ! IndraDrive [1] GEHB660_MB5_MPx20_Py
i~ Filhrungskommurikation
P Leistungsversorgung
£ & Achse [1] GEHEEE0_M5_MPx20_P|
{5 Fiibrungskommurikation - Achs
P Einstellungen
~ B Multiplexkanal
- B Signalsteuerwort
P Signalstatuswort
1) Mater, Antiebsmechanik, Messs
1D Grenzwerte
{3 Antriebsregelung
i) Betrisbsarten / Antrisb Halt
i) Fehlemeaktion
i Artriebsintegriete Sicherheitsteq

Achsmodus Parametrierebene 1ist aktiv
Feldbus Diagnose RUN : Data Exchange active
Profityp [Frei korfigurierbarer Modus -y Profilyp aktivieren

Datenkanal | F Ein (AT) | P Aus (MDT}
L

.

Konfigurationsliste AT-Datencontainer
e -
2| 5-0-0051 : Lageistwert Geber 1
3| S-0-0040 : Geschwindigkeitsistwert Geber 1
4|5-0-0084 : Drehmoment-/Kraft-Istwert
5|5-0-0144 : Signal-Statuswort

é g:::?ei?g/lnhemabnahme 6| 5-0-0330: Diagnose-Nummer
£ Lokale 1O 7
) Remote 110
Signalstevervort
Status Zielparameter Bitnummer

Bt0: O [50-0346: Postioniersteuerwort vlfo v®
Bt1: QS0-0000: deer> SIS
Bt2: O |5-0-0447: C0300 Kommando Absolutmal setzen v|lo &
Bt3: O 50-0346: Postioniersteuerwort vz V&
Bt4: O |S-0-0346: Postioniersteverwort V‘\ 5 VIR
Bts: O §m C0500 Reset Zustandsklasse 1 V“ 0 ' B
Bt6: O |5-0-0346: Postioniersteuenwort vl VB
Bt7: Q é@u& Eosﬂiomefsfeuemoﬂ V‘\ 2 V‘ B
Bt8: O |S-0-0420: C0400 k do P ierebene aktivieren v| [0 B
Bt9: QO | 5-0-0422: C0200 Kommando Parametrierebene beenden V‘\ 0 B
Bt 10: O |5-0-0000: deer> v| o &
Bt11: O .S-O-OOOO:deeD V‘\ 0 B
Bt 12: O |5-0-0000: deer> v| o ®
Bt 13: O |S0-0000: deer> v|lo ®
Bt 14: O [S-0-0000: deer> v| o &
Bt 15: O |S0-0000: deer> v|lo &

Achsmodus Parametrierebene 1 ist aldiv

Feldbus-Diagnose RUN : Data Exchange active

Profittyp [Frei korfigurierbarer Modus v] y Profiltyp aktivieren

| Daterkanal | Prozessdaten-Ein {A'I'j| Prozessdaten-Aus (MOT) |

Ca | | in| b | o | —

Mr. Konfigurationsliste MOT-Datencontainer
5-0-0282 : Positioniersollwert
S-0-0259 : Positicniergeschwindigkeit
5-0-0260 : Positionierbeschleunigung
5-0-0092 : Drehmoment/Kraft-Grenzwert bipolar
5-0-0145 : Signal-Steuerwort
S-0-0052 : Referenzmal Geber 1

Signalsteuerwort
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Die voreingestellten Bits Signalstatuswort und

Signalsteuerwort sind in dem mitgelieferten Bt 0:

Parametersatz bereits hinterlegt. Bt 1:
Bt 2:
Bt 3:
Bt 4:
Bt 5:
Bt 6:
Bt 7:
Bt 8:
Bt 9:

Bt 10:
Bt 11:
Bt 12:
Bt 13:
Bt 14:
Bt 15:

34 Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 + www.zimmer-group.com

¢

00000 OOOOOOO®OOO

Quellparameter

5

5-0-0000: <kein Signal>

S-0-0424: Status Parametrierebene

S-0-0403: Status Lageistwerte

$-0-0331: Meldung n_ist = 0

oo o

P-0-0115: Geratesteuerung: Statuswort

—
N

<< <[ <K

S-0-0000: <kein Signal>

5-0-0000: <kein Signal>

S-0-0000: <kein Signal>

$-0-0000: <kein Signal>

$-0-0000: <kein Signal>

$-0-0000: <kein Signal>

5-0-0000: <kein Signal>

<

S-0-0407: Referenzreigabe

5-0-0000: <kein Signal>

$-0-0000: <kein Signal>

$-0-0000: <kein Signal>

KL L&KL L LK IK KKK 4] 4]«

0 O 0O 0O 0O 0O O O oo o

P &P &Y

@



MONTAGE- UND BETRIEBSANLEITUNG: GEH8000

ZIMMER

11.3.4.4 Schnittstelle mit SPS verlinken

Qroup

Flr das Produkt stehen in GVL_Axis_Structs jeweils eine Eingangsstruktur st_AxisData_GEH8660_In und Ausgangsstruktur
st_AxisData_GEH8660_0Out bereit.

>

v

vy ] VVYVYY V

v

Verknupfen Sie die Schnittstellenvariablen
mit der GVL_Axis_Structs des Beispiel-
projekts.

Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

Klicken Sie auf PLC.

Klicken Sie auf Zimmer_Group_Indradrive_
EtherCat.

Klicken Sie auf Zimmer_Group_Indradrive_
EtherCatProject.

Klicken Sie auf GVLs.

Klicken Sie auf GVL_Axis_Structs.

Das Fenster GVL_Axis_Structs [Online]
offnet sich.

Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

Klicken Sie auf I/0.

Klicken Sie auf Devices.

Klicken Sie auf Device 5 (EtherCat).

Klicken Sie auf Drive 1 (IndraDrive).

Das Fenster des Beispielprojekts 6ffnet sich.

Klicken Sie auf den Reiter Process Data.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf
Drive status word.

Klicken Sie im Kontextmeni auf Change
Link.

Das Fenster Attach Variable Drive status
word (Input) 6ffnet sich.

FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG TWINCAT TWINSAFE PLC SCOPE TOOLS WINDOW HELP

indradriy -

| =

UDT_AXIS_OUT UDTAXIS IN

Tpe Value Comment
# @ st_AxsData DESI40_Out uoT_AxIs_out %Q*
# @ st_AxsData DESIH0_In UDT_AXIS IN %I
= @ st_AxisData GEH8660S_Out UDT_AXIS_OUT %»Q*
# i_Drive_Controlword Ut xsxk %qe* $0-0134 Master control word
# d_Cmd_Position oINT 0 %Q8" S0-0082Positioniersollvert
# d_Cmd_velocity UDINT 750800 %Qe* 500259 Positioniergeschwindigket
# d_Cmd_Acceleration oINT 21400, %qe* S-0-0260 Positionierbeschleunigung
# i_Cmd_Torque umr 1000 %Qe* 50-0092 Drehmoment/Kraft-Grenzwert bipolar
# v_Signal_Control_Word WORD 0 %Q8* $0-0145 Signal-Stevervort
# d_Reference_value DINT 0 %Q8* $:0-0052 Referenzmal Geber 1
= @ st_AxisData_GEH8860S_In UDT_AXIS_IN wr
# i_Drivesutevord umt 0 %B~ $0-0135 Drive status word
# d_Actual_Position DINT ) %1~ $:0-0051 Position feedback value 1
# d_Acual_Velocity oINT 0 %iB~ 5-0-0040 Geschwindigkeitsistuwert Geber 1
# i_Actual_Torque N ) %18~ 50-0084 Drehmoments/Kraft-Istwert
# v_Signal_Stateword WORD 0 %B~ 50-0144 Signal-Statuswiort
# dv_Diagnosis DWoRD 0 %iB~ 50-0390 Diagnose-Nummer

FILE EDIT VIEW PROJCT BUILD DEBUG TWINCAT TWINSAFE PLC SCOPE TOOLS WINDOW HELP
iy B =)
®|Ta B CX-3D15C8

MAIN 2

g é]...

v o x

Build 4024.7 (Loaded) Zimmer_Group_Indradriv ~ Zimmer_Grou

Solution Explorer MainVisu GVL_Axis_Structs Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat z +

General EtherCAT DC  ProcessData  Statup Sof -Online  Online

Pl

Sync Manager: PDO List:
% Solution ‘Zimmer_Group_Indradrive’ (1 project)
4 B Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat z SM  Sze  Tye  Flags Index Sze  Name Flag
0 234 MbxOut S-00016 180 AT M
1 234 Mbxin S00024 220 MDT M
2 2 Outputs
4 [Bl] Zimmer_Group_Indradrive_EtherCat SEI S oUs
b ] Zimmer_Group_Indradrive_EtherCa
b Zimmer_Group_Indradrive EtherCa: [l ¢ St
4« @vo T
4 " Devices PDO Assignment (SM 2): PDO Content (S-0-0016):
% Device 5 (EtherCAT) A5 0.000 LL. = =
49 Image Type Size  >Addr.. In/Out User

a9 Image-Info HINT )
2 SyncUnits r ange Link... input 0
W Inputs 4 R} 770 Input 0
Outpdts Vi 810 Input 0
% InfoData i 80  Input 0
| Drive 1 (indraDrive MPB20/21) =0 o (0
ZRNAY Display Mode 1523 Input 0
@ Drive status word
@ Position feedback value nsertewliten < 1543 bput 0
@ Geschwindigkeitsistwert Insert Existing Item... 1380 lopt ‘0
@ Drehmoment-/Kraft-Istw || 15500 Inpit 10
@ Signal-Statuswort 15580 lnput 0
@ Diagnose-Nummer 15500  Input 0
4 @ MDT Online Write... 15630 Input 0
@ Master control word Online Force... 710 Output 0
@ Positioniersollwert i 73.0 Output 0
@ Positioniergeschwindigk: i 770 Output 0
B Positionierbeschleunigur AddioWatch 81.0 Output 0
[ Drehmoment/Kraft-Gren 850 Output 0
@ Signal-Steuerwort &~ Signal-Steuerwo... X 87.0 Output 0
[ ReferenzmaB Geber 1 |[ER WORMRSSY, NI 890 Output 0
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» Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Instanzen.

» Verlinken Sie die Eingangsstruktur in der GVL_Axis_Structs.
» Verlinken Sie die Ausgangsstruktur in der GVL_Axis_Structs.
» Klicken Sie auf den Button OK.

= Das Fenster Attach Variable Drive status word (Input) schlieBt sich.

= Die erfolgreiche Verlinkung der Variablen ist am Pfeil unten im Icon zu

erkennen.

» Aktivieren Sie die SPS.

» Starten Sie das Antriebsregelgerat neu.

= Die geanderten Parameter wurden von dem Antriebsregelgerat
Ubernommen.

36

7 Attach Variable Drive status word (Input)

Search: l X

Zimmer_Group_Indradrive_EtheiCat
2 Zimmer_Group_Indradiive_EtherCat Instance
B . GVL_Axis_Stiucts.st_AxisData_DES140_In
¥ i_DriveStateword > IB 426288.0, UINT [2.0]
¥ i_Actual_Torque > B 426300.0,INT [2.0]
#] w_Signal_Stateword > 1B 426302.0, WORD [2.0]
B . GVL_Axis_Stiucts.st_AxisData_GEHS8E60S_In
>
¥ i_Actual_Torque &IB 684868.0, INT [2.0]
#] w_Signal_Stateword® > IB 684870.0, WORD [2.0]

Show Variables
[ Only Unused
[ Exclude disabled
[ Exclude other Devices
[ Exclude same Image
[®] Show Tooltips
[JSoit by Address
[ Show Variable Groups
[®] Collapse last Level
Show Varisble Types
[J Matching Type
[ Matching Size:
Al Types
Anay Mode
Offsets
[ Continuous
Ignore Gaps
[ Show Dialog
Variable Name / Comment
/| Hand over
7 [0 Take over

_Concel | [0k ]

UDT_AXIS_OUT :

STRUCT

i_Drive_Controlword : UINT:
d_Crd_Position : DINT;
d_Cnd_Velocity : UDINT;
d_Cmd_Acceleration  : DINT:
i_Cnd_Torque : UINT;
w_Signal_Control Word : WORD:
d_Reference_Value : DINT:

END_STRUCT

END_TYPE

[rePE UDT_AxIS_IN :
STRUCT

i_DriveStateword : UINT;
d_Actual_Position
d_Actual_Velocity
i_Actual_Torque
w_Signal_Stateword
dw_Diagnosis

END_STRUCT
[ExD_T1PE]

4 | Drive 1 (IndraDrive MPB20/21)
4 W AT
‘A Drive status word
#A Position feedback value 1
#A Geschwin
‘A Drehmome
#A Signal-Statuswort
#A Diagnose-Nummer
4 MDT
S Master control word
S Positioniersollwert

M Zimm

FILE EDIT VIEW PROJECT

Build 4024.7 (Loaded)

Solution Explorer

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany * RL +49 7844 91380 « WWw.zimmer-group.com
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11.3.5 Funktionsbaustein einbinden

» Klicken Sie im Solution Explorer auf das
Beispielprojekt.

Klicken Sie auf PLC.

Klicken Sie auf Zimmer_Group_Indradrive_
EtherCat.

Klicken Sie auf Zimmer_Group_Indradrive_
EtherCatProject.

Klicken Sie auf POUs.
Klicken Sie auf MAIN (PRG).
Das Fenster MAIN 6ffnet sich.

v

>
=

Qroup

FLE EDT VIEW PROJKCT BULD DEBUG TWINSAFE  PLC  SCOPE  TOOLS ~WINDOW  HELP.

&)

Build 40241 (Loaded) o % | Zimmer Group Indrads (RROR) - - Zimmer_Group.Indradih -

SEX] MaNT EL

PROGRAM MATN
VAR

Solution Explorer HWENKEINHEIT_DES140

@&

b _DESL40
v_GERSEG0S

£FB_DES_140_2;
+FB_GEHB6605_

(1 project)

i_Positionierbeschleunigung_DES140
i_PositionierGeschwindigkeic _DES140
i _Drehmonent_Grenzwerte DES140

up_Indradrive_EtherCat Project

b_GHaEE0S. +%_Pazamete:

4 References

In der Variablendeklaration befindet sich die Instanzierung des Funktionsbausteins FB_GEH8660_z. Im Programmteil

befindet sich der Aufruf der Instanz fo_ GEH8660.

» Verlinken Sie die Hardware mit der Instanz fb_ GEH8660.
» Binden Sie die Ein- und Ausgangsparameter der GVL_Axis_Structs in der Instanz fb_GEHS8660 ein.

// Aufruf Baustein Greifer GEHS660S
£b_GEH8€€0S (
b_Power:= ,
b_Automatic:= ,
b_TorqueMode:= ,
b_MoveToWorkPos:= ,
b_MoveToWorkPos_!
b_MoveToBasePos:= ,

nw

b_SetReferencePos:=
b_Halt:= ,
b_Reset:= Fehler_Reset,

b_JogPlus:= ,

b_JogMinus:= ,

st_AxisData_In:= GVL_Axis_Structs.st_AxisData_GEZH8€€0S_In,
st_Parameter:

i_PositionierGeschwindigkeit_GEH3€€0S,
._Positionierbeschleunigung_GEZH8€€0S,
._Drehmoment_Grenzwerte_GEH8€€0S,
b_StandStill=>
b_Enabled=> ,

b_BasePosition=> ,
b_WorkPosition=> ,

b_WorkPosition 2=> ,

b_TeachPosition=> ,

b_Homed=> ,

b_Error=> ,

i_Torque_Loc=> ,

£_ActPos=> ,

£_ActVel=> ,

£_ActTorque=> ,

s_AxisInfo=> ,

st_AxisData_Out=> GVL_Axis_Structs.st_AxisData_GEH8€€0S_Out);

Zimmer GmbH ¢ Im Salmenkopf 5 ¢ Q 77866 Rheinau, Germany ° V. +49 784491380 « Www.zimmer-group.com

omatik), OpMods Auto (0= manual

'orque-controlled approach

automatic)

5, Jog forwaxrd*)

s, Jog backward®
V4
V4

Eingangsdaten,

input data
Paramsterstrultur, Struct of parameters

Ausgangsdaten , output data

AL
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11.4 TIA Portal

In diesem Kapitel ist ein Beispielprojekt flr die Inbetriebnahme der BaugroBe GEH8660-B abgebildet.
Das Beispielprojekt ist als Hilfe gedacht und darf nicht als Programmiervorlage verwendet werden.

Die Inbetriebnahme des Produkts ist von der Parametrierung des Antriebsregelgerats abhangig und somit
variabel.

11.4.1 Antriebsregelgerat parametrieren

» Verbinden Sie das Antriebsregelgerét tUber dessen Netzwerkschnittstelle mit dem Computer.

» Suchen Sie mit der Software IndraWorks Ds nach dem passenden Antriebsregelgerat, siehe Kapitel ,,|IP-Adresse
einstellen®.

= Die Verbindung zum Antriebsregelgerat wird hergestellt.

. . . . - N ) _
» Klicken Sie im MenU Parametrierung auf Laden. Q IndraWorks Ds - Ubersicht - IndraDrive [1]
= Das Fenster Parameter laden &ffnet sich. . i )
EIEEGEGGE  [nbetriebnahme  Diagn
FM  Parametrierebene 1 starten |v| A
oM Parametrierebene beenden B
EEl Parkende Achse
[ Parkende Achse beenden
+, -
mr speichern... _E
Ly Laden. F
Parameter 3
@ Paszwort 3
Imss
Beenden
) Artiebsregeling
> Aktivieren Sie das Optionsfeld des gewlinschten Parametersatzes. Parameter aden [~ |
. . €:\_Work\GEH8660_M5_MPx20_Profinet par
P Klicken Sie auf den Button Laden. — . L]
arametersatz aus Datel  Zieladresse hame
. . a 1 Achse [1] GEH8860_M5_MPx20_Easy_Start
= Das Fenster Parameter laden schlieBt sich. ’
Die ausgewahite Datei enthalt nur emen Parametelsatz
‘Wahlen Sie bitte aus, in welche Act geladen werden soll
[ Retain-Daten laden Laden SchlieRen
} Klicken Sie im Navigationsbereich auf ‘8] IndraWorks Ds - Fihrungskemmunikation - IndraDrive [1] GEHB660_M5_MPx20_Profinet
.. . . Parametrierung  Inbetriebnahme  Diagnose  Service  Extras  Hilfe
FUhrUngSkommUnIkatlon. Ot | Qzunick ~ D v| &~ ¥ v‘ v od | vz B 7] @ g [P rebene 1 axtin @ B B o m @ | M E |0
= Im Fenster wird der Reiter Fiihrungskommu- = 'E"“Eilﬁﬂemm S o " Engrnecing o I QAC5) PROFINET
. . . . P Fiihrungskommunikation
nikation Grundeinstellungen angezeigt. b Loturgmanomns ; dcation erface Mok Bhemet | %’3
)& Achse [1] GEHBE60_M5_MPx20_P)|
{5 Fiihrungskemmunikation - Achse Aktives Protokoll PROFINET®
{2 Motor, Antriebsmechanik, Messs
) Grenawerts @ Fiihungskommuniation synchronisiert Antrieh
) Antriebsregelung
@ Betriebsarten / Antrieb Halt
Fehlemeaktion
S Antribsintegriste Sicherheitsteq
P Messtaster
{C) Optimienung / Inbetriebnahme:
{2 Lokale 170
2 Fenste 0 B B e v e o i o s S oo
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» Klicken Sie auf den Reiter Engineering lber IP (X24/X25).
» Geben Sie die IP-Adresse zur Parametrierung des Antriebsregel-

gerats ein.

INFORMATION

Die Profinet-Schnittstelle bendtigt eine eigene Netzwerkadresse.
Somit hat ein Netzwerkanschluss zwei separate IP-Adressen, die auf unterschiedlichen Wegen angesprochen

werden kdnnen.

» Klicken Sie auf den Reiter PROFINET.

» Geben Sie die IP-Adresse der Profinet-Schnittstelle ein.

» Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Achse [1].

Klicken Sie auf Fiihrungskommunika-
tion-Achse [1].

Klicken Sie auf Einstellungen.

v

Klicken Sie auf den Reiter Prozessdaten-Ein
(AT).

Waéhlen Sie in den Drop-down-MenUs der
Felder die gewiinschten Dateien fur die
Kommunikation von SPS und Antriebsrege-
Igerat aus.

Der Istwert-Datenkanal setzt sich aus den
Parametern im Reiter Prozessdaten-Ein (AT)
zusammen.

Der Sollwert-Datenkanal setzt sich aus den

Parametern im Reiter Prozessdaten-Aus
(MDT) zusammen.

'&] IndraWorks Ds - Ein gen - A

Parametrierung

0| @ Zunick ~ 5 -

Inbetriebnahme

Diagnose

Qroup
ingen | Enginesring Gber IP (X24/X25) | PROFINET
MAC Adresse 00-60-34-7A-B0-6D
IP Adresse 152.168. 8 .20
Netzwerkmaske 255 255 255 0 IP Einstellungen aktiviersn
Standard Gateway 152 168 8 1 Status IP Kommunikation >

Service

i ikation G ingen | Er ber IP (x24/%25) | PROFINET |
Geréte MAC Adresse 0060-347A-B06E BEAREH
Port 1 MAC Adresss 0060-347A-B06F SouSia EReT
Port 2 MAC Adresse 00-60-34-7A-80-70 N 'E T
IP Adresse ip[192.168. 8 . 1
Netzwerkmaske 255.255 255 0
Standard Gateway 0.0 0.0

Gerateadresse 1

Feldbus Diagnose RUN : Data Exchange active

Geratename axis

Watchdogzet 6 ms

Inteme Kapierzsi der Prozessdten 2000 us
Parameterkanalkorfiguration
Lings des Parameterkarals 0 Byte

Extras  Hilfe

e v % || BT 9 gl e -0 m20s6 @ @R B mome | B @

=

) Lokale 1/0

IndraDrive [1) GEHB660_M5_MPx20_Pi
P Fihrungskommunikation

P Leistungsversorgung
& Achse [1] GEHBRED_M5_MPx20_Py
£ Filhrungskommurilkation - Achst
: - B Enstelungen
-~ B Multiplexdcanal

B Signalsteuerwort
-~ B Signalstatuswort
{21 Motor, Antriebsmechanik, Messs
1) Grenzwerte
{3 Antriebsregelung
{2 Betriebsarten / Antrieb Halt
1) Fehlemeaktion
“ Antrisbsinteqriets Sicherheitste:
b Messtaster
1) Optimierung / Inbetriebnahme

1) Remote 10

Fir eine erfolgreiche Kommunikation zwischen SPS und Antriebsre-
gelgerét ist es wichtig, dass die Datenlange des Prozessseingangsab-
bildes und Prozesssausgangsabbildes richtig parametriert wird.

In diesem Beispielprojekt werden 18 Byte Eingéange (Istwert-Datenkanal)
und 22 Byte Ausgange (Sollwert-Datenkanal) bendtigt. Diese Datenlange
wird aus den vorher getroffen Einstellungen automatisch generiert.

In der Software IndraWorks Ds wird die Datenlange in Byte und in der

Hardwarekonfiguration von Siemens die Datenlange in Word angegeben.

» Klicken Sie auf den Reiter Datenkanal.

Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com

Achsmodus Parametrierebene 1ist aktiv
Feldbus-Diagnose RUN : Data Exchange active
Profityp [ Frei korfiguierbarer Modus - i Profityp aidivieren

Datenkanal | Prozessdaten-Ein (AT) | p

Aus (MDT)|

Nr.

Konfigurationsliste AT-Datencontainer

Feldbus: Statuswort

Lageistwert Geber 1
Geschwindigkeitsistwert Geber 1
Drehmoment-/Kraft-lstwert
Signal-Statuswort
Diagnese-Nummer

2|5-0-0051
3| 5-0-0040
4|5-0-0084
5|5-0-0144
6|5-0-0330

Signalsteverviort

Achsmodus Parametrierebene 1 ist aktiv
Feldbus-Diagnase RUN - Data Exchange active
Profityp Frei korfigurierbarer Modus -l Profityp aktivieren
Daterkanal | Ein (AT) | Aus (MDT)|
PIRJOJFL 1
e
NEEJT
Linge zyklscher lstwert-Daterkanal 18 Byte
Linge zykfscher Sollwest-Datenkanal 22 Bye
Zelbetriebsmodus nach Hochlau (Booten) [ Autom. Hochlauf in OM (Beirisbsmodus) -
Reaktion auf Ausfall der zyid. Kommurnication | Als Fehler (Food) und kortig. Fehlemesktion des Antricbs -
Signalsteverwort
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Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Achse [1].

Klicken Sie auf Flihrungskommunika-
tion-Achse [1].

Klicken Sie auf Signalsteuerwort.

Wahlen Sie in den Drop-down-MenUs die
Zielparameter fur die einzelnen Bits.

Durch die Verschaltung wird die
Kommunikation zwischen SPS und
Antriebsregelgerat ermdéglicht.

Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Achse [1].

Klicken Sie auf Fiihrungskommunika-
tion-Achse [1].

Klicken Sie auf Signalstatuswort.

Wahlen Sie in den Drop-down-MenUs die
Quellparameter fir die einzelnen Bits.

Durch die Verschaltung wird die
Kommunikation zwischen SPS und
Antriebsregelgerat ermdglicht.

Klicken Sie im Navigationsbereich auf
Achse [1].

Klicken Sie auf Betriebsarten/Antrieb Halt.

Klicken Sie auf Betriebsarten.

Wahlen Sie in den Drop-down-MenUs die
Betriebsarten.

» Wahlen Sie im Drop-down-Menu
Hauptbetriebsart die Option Antriebsge-
flihrtes Positionieren (iber Antriebsge-
flihrtes Positionieren (liber Achsregler-
steuerwort S-0-0520).

* Im Beispielsprojekt wird nur eine
Betriebsart verwendet, da diese fiir alle
Funktionen ausreicht (Tippen, Positio-
nieren und Referenzieren).

- N
@] IndraWarks Ds - Signalsteuerwort - Achse [1] GEH8660_M5_MPx20_Profinet "I

Parametrierung  Inbetricbnahme  Diagnose  Service  Extras  Hilfe
D‘GZuchk -0 - 4vvv| | e B 7] @ @ ver- und Leist Qggv‘ QHPM aH @|!EE|U))
= | IndraDrive [1) GEHSEE0_M5_MPx20_P|
B Flhnungskommunikation e Zielparameter Bitnummer
~ P Leistungsversorgung Bt 0. O |S-0-0000: deer> =| o
= AchsFe rE1]G§L—|m_h£5_MPx% Pil Bi1 © 500000 deers 1o
B ikation -
=0 b Ercmgen [ B2 O [50:0447: C0300 Kommando Absoltma setzen min
~ B Muliplexcanal Bit 3 (O] S-0-0000: deer> ~|[3
~ b Signalsteuerwort Bt4: O |S00000: deer> -1 (5
E:M: S‘gﬂs‘;"“sz‘g“ ]| BT O[S00000: deery 1o
= lotor, riebsmechanil, Messs|
£ Motor, Bremse Bi 6 (O |50-0000: deer> - [1
P Motor Bt7.  O|S00000: dser> BiE
P Motortemperaturiberwa| | Bit 8 (O |5-0-0000: deer> -
: g“;‘;“e‘“f’m“m"de“ B9 O 500000 deer> -
- & it 10: 3
b Bremsentest Bt 10: O | 5-0-0000: <leer> =
-£2) Geber 1/ Motorgeber Bt 11: O | S-00000: deer> -
{5 Geber 2 Bt 12 O | S-00000: deer> ~
@(! Achsmecharik / Wichtung || gy 13. () [5.0-0000: deers =
renzwerte
{5 Antriebsregelung Bt 14: O | 5-0-0000: deer> -
E1i) Betrishsarten / Antrie Halt Bit 15: (O | 5-0-0000: <leer> =
H P Betricbsarten

‘& ndraWorks Ds - Signaistatuswort - Achze [1] GEHAG60_M5_MP<20_prornet AR
Inbetriebnahme Extras  Hilfe

0| @zuick ~O v | % ~ % «| i iy | i M 7] O gl | petricbsbereit| @ @ & -|H o | o 3 @ | % 8| @
5[ IndwDrive [1] GEH86G0_M5_MPx20_P)

Parametrierung Diagnose  Service

----- } Fibrungskommunikation il Quellparameler Binummer
----- p Leistungsversorgung Bt 0: (O |5-0-0000: <kein Signal> -
@ Achse [T] GEHBG60_M5_MPx20_P1 | g3 1. () [5.0-0000: ckein Signal> -
50 Th"é:;jmg::'mmn'“'s‘ Bt2 (O [50-0000: kein Signal> 1[5
- B Muttiplesdeanal B3 O |s-0-0000: <kein Signal> ~| |0
b Signalsteuerwort Bit4: (O | 5-0-0000: <kein Signal> x| 12
4 Bt5 (O [S0-0000 dkein Signal> =I5
f %’g‘ ?;‘0::";‘:;"5 cchonic. Mo | a6 O [5:00000: deem Signal> =
B Motor Bt7: (O |5-0-0000: <kein Signal> -
¥ Motortemperaturiberwa| | Bt 8: (O | 5-0-0000: <kein Signal> ™
b Motoriemperatumodell || gt g: () [50-0000: <kein Signal> =
: B B110: O [5-0.0000: dhein Signal> =
{E5) Geber 1/ Motorgeber Bit 11 (O | 5-0-0000: <kein Signal> -
i) Geber 2 Bt 12: () | 5-0-0000: <kein Signal> -
b Achsmechanic / Wichtung || gy 13: ) [540-0000: <kein Signal> -
:g i:::::g:dmg 81 14: O [5-0-0000: <kein Signal> =
1403 Betrisbsarten / Artrieb Hal Bit 15: O | 5-0-0000: <kein Signal> -
{ i p Detisbsaten

Inbetriebnahme Extras  Hilfe

O | @Zurick ~ (0~ &« ~| b it | o B 71 9 ]| =0 m2056 0 @ GR-(H | monmEe %o
| B IndmDrive [1] GEHB660_M5_MPx20_Profi
P Fihrungskemmunikation
----- b Leistungsversorgung
-8 Achse [1] GEH2860_M5_MPx20_Profil
-3 Fiihnungskommunikation - Achse
b Enstelungen
e b Multiplexicanal
L Signalsteuerwort
i b Signalstatuswort
{22 Motor, Antricbsmechanik, Messsyst
-3 Grenzwerte
2 Artriebsregelung
-5 Betriebsarten / Artrish Halt
)
i b Artrieh Hak
{2 Fehlemeaktion
i Artriebsinteanete Sicherheitstechn)
P Messtaster
-{5) Optimienung / Inbetrisbnzhme
{25 Lokale 110
{3 Remote 10

Parametrierung Diagnose  Service

0 Hauptbetriebsart [Mriebgefuhrtes Pasitionieren (Uber serwort 5-0-0520)

Q1. Nebenbetrizbsart

) 2. Nebenbetriebsart

O 3. Neberbetiebsat | Geschwindigksitsregelung

) 4. Mebenbetriebsart

0 5. Nebenbetriebsart {u schwindigkeit jung

Q 6. Neberbetrizbsart

©Q 7. Nebenbetieb [Gesct lung

) Intema Nebenbstrisbsart
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11.4.2 Hardware konfigurieren

» Wahlen Sie im Hardwarekatalog das verwendete Antriebsregelgerat

aus. Optionen
w | Katalog
| [t it
W Fiker  Profil: [ <Alles [=] [aN]

» [ Contraller
b [ HM
4 F‘_!. PC-5ysteme
» [ Antriebe & Starter
b F‘_!. Netzkomponenten
» [ Erfassen & Uberwachen
b F‘_!. Dezentrale Peripherie
» [ Stromversorgung und verteilung
b F‘_!. Feldgerste
« [ Weitere Feldgerate
b F“_!. Weitere Ethernet-Gerate
~ ([ FROFINETIO
« [ Drives
- h Bosch Rexroth AG
~ [ IndraDrive
vﬁ Kopfrmodul
[l indraDrive 02V01 GSDML V2.0
[l IndraDrive 02V01 GSDML V21
b r h Lenze
v (il SIEMENS AG
b h Encoders
] ﬁ Gateway
» [iglio
] ﬁ Sensors
b EVEIVE;

INFORMATION

Flr das Beispielprojekt wird die Achse IndraDrive 02V01 GSDML V2.1 bendtigt: Weitere Feldgeréte > PROFINET
10 > Bosch Rexroth AG > IndraDrive > Kopfmodul

S Verbinden Sie das Antriebsregelgerét mit 5% Vererzen| 13 Verbindungen [HII-Verbindung 3 J Netziibersicht Verbindunge
al ¥t Gers
der SPS. S
.. » PLC_T
P> Weisen Sie dem Antriebsregelgerét die e Indraive 0240 * GsDGermet 1

PLC 1 D =5

IP-Adresse aus der Konfiguration zu.

» Verwenden Sie hierfur die mitgelieferten LULEY
GSDML-Dateien oder laden Sie die
aktuelle Bosch Rexroth Version herunter.

INFORMATION

Im Beispielprojekt werden im Reiter Modul im Hardware-Katalog die Module Input 9 Words_1 und Output 11
Word_1 in die Konfiguration gezogen.

» Parametrieren Sie die in der Konfiguration des Antriebsregelgerats eingestellte Datenlange.
» Loschen Sie die standardmaBig eingetragenen Ein- und Ausgangswdorter.

» Nach erfolgreichem Ubersetzen und Ubertragen der Konfiguration besteht eine Verbindung zwischen dem Antriebsre-
gelgerat und der SPS.

Zimmer GmbH « Im Salmenkopf 5 « Q 77866 Rheinau, Germany * R, +49 7844 9138 0 * www.zimmer-group.com
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X |HardwareKatalog

,h-; sxis [IndraDrive 02V01 GSDM|

42

Topologiesicht Hé Netzsicht ||i‘f Gerdtesicht ‘ Optionen
=] T o
(& 91 [wodut [Pengricksle el aadeasliyn a| ¥ [Katalog
- axis o [ IndraDrive 0201 6... M. || | it [it|
b PHO o ox1 aHs [ Fiter  Profi: [aX]
ParamCh not used_1 0 1 ParamCh not used
Fhodul notused_1 0 2 F-Modul not used : g KG:ﬁ"‘Ddu‘
Input 8 Wiords_1 0 3 60..77 Input 9 Words N [’;’In';m ——
Output 11 Words_1 0 4 6081 Output 11 Words < [ Gutput modules
° s Il output 1 word
o 5 Il output 10 or
0 7 [l output 11 m-ﬂ}
° s Il output 12 Words
o 2 Il output 13 viords
° o Il output 14 viords
° " Il output 15 Words
- 2 E Il output 16 viords
" Il output 17 viords
" 2 :: Il output 18 Words
i [l output 19 words
o s Il outpur 2 word
o 7 Il output 20 Words
° s Il output 21 Words
o . Il output 22 viords
0 20 Il outpur 23 Words
° 2 Il output 24 wiords
o = [l output 3 words
° = Il output 4 words
° 2 Il output 5 Words
o = [l output 6 words
: ff Il output 7 iords
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11.4.3 Bibliothek einbinden

>

>

v

4

714, Siemens -

Klicken Sie im MenU Extras auf Globale
Bibliotheken.

Projekt Bearbeiten  Ansicht

Qroup

D:\CVOLZ\DES GEHO101EP003009_DES GEH8000_Umbau\ProfiNET_TIAV5_1\PLC ProjektiZimmer_Group_IndradriveZimmer_Grq
Einfigen  Online | Extras |Werkeeuge Fenster Hilfe

F (Y H Projektspeichen 5, ¥ 35 2 X

Klicken Sie auf Bibliothek éffnen. [ Gerats |

Das Fenster Bibliotheken 6ffnet sich. =

~ 7 Zimmer_Group_Indradrive
B¢ Neues Gerdt hinzufigen
iy Geréte & Netze

v[f. PLC_2 [CPU 1510SP-1 PN]

[%] Referenztext anzeigen

{ Einstellungen

¥ Online-Verbindung trennen | g [ [

Support Packages bierte Gerite » axis [IndraDrive 02V01

Gerétebeschreibungsdateien (G5D) verwalten
Automation License Manager starten

Pl [H |

L Neue Bibliothek erstellen_..
IR ibliothek oiinen...
Biblichitk dearchivieren...

Globale Bibliotheken

_ IIf Gerstekonfiguration

4] online & Diagnose

v [ Fronmammbaictaine

Klicken Sie auf die globale Bibliothek Zimmer_Group_Indradrive.
Klicken Sie auf den Ordner Kopiervorlagen.

Kopieren Sie aus dem Ordner Kopiervorlagen die Datentypen
UDT_AXIS_IN, UDT_AXIS_OUT und die Variable st_IndraDriveUnit_
Parameter_z.

Klicken Sie in der Projektnavigation im Reiter Geréte auf PLC_2.

Klicken Sie auf den Ordner PLC-Datentypen.

Flgen Sie die kopierten Datentypen und Variable in den Ordner
PLC-Datentypen ein.

Kopieren Sie aus dem Ordner Kopiervorlagen die Funktionsbausteine

FB_GEH8660_z, FB_Zimmer_Indradrive_DCP_z und FC_InPosReal_z.

Klicken Sie auf den Ordner Programmbausteine.

Flgen Sie die kopierten Funktionsbausteine in den Ordner
Programmbausteine ein.

Die Funktionsbausteine werden zur Ansteuerung benétigt.

Ziehen Sie die Funktionsbaustein-Datei FB_IndraDrive_Errors_z je
nach gewlinschter Sprache per Drag & Drop mit der Maus aus dem
Ordner Errorhandling English oder Errorhandling German in das
SPS-Projekt.

Bibliotheken (]

Optionen L\b

#| pibliotheksansicht £

? | Projektbibliothek

+ | Globale Bibliotheken

R B
b L] Buttons-and-Switches
» L] Long Functions
» L] Monitoring-and-control-objects
b L] Documentation templates
- #,L_I Zimmer_Group_Indradrive
k ﬁ Typen

~ [ 1] Kopiervorlagen
& FBE_DES 1w z
I8 FE_GEHBAR05_z
38 FE_Zimmer_Indradrive_DCP_z
28 FC_InFosLReal_z
E st_IndraDrivelUnit_Parameter_z
] uDT_Axis_In
| UDT_Axis_ouT
w [£:] Errorhandling English
3 FB_Indradrive_Errars_z
« [£:] Errorhandling German
8- FE_Indradrive_Errors_z
b [g# Gemeinsame Daten

b % Sprachen & Ressourcen
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11.4.4 MAIN

» Klicken Sie in der Projektnavigation im
Reiter Geréte auf PLC_2.

» Klicken Sie auf den Ordner
Programmbausteine.

» Klicken Sie auf den Organisationsbaustein
MAIN.

» Ziehen Sie den Funktionsbaustein FB_
GEH8660_z per Drag & Drop mit der Maus
aus dem Ordner Programmbausteine in das
Netzwerk 2.

= Das Netzwerk 1 wird verwendet, um die
Parameter des Funktionsbausteins zu
beschreiben.

D:ACVOLZ\DES GEHV0101EP003009_DES_GEH8000_Umbau\ProfiNET_TIA\15_1\PLC Projekt\Zimmer_Group_Indradrive_GEH8660S\Zimmer_Gro

T4 Siemens -

Projekt  Bearbeiten Ansicht  Einfigen Online  Exwras  Werkzeuge Fenster  Hilfe
5 (% Projextspeichen Zh ¥ 5 o X Dy @: 5) MG I@ | & Online verbinden E¥ Online-Verbindung trennen : &3 [M B 3¢ — []]!
Proje atio il

Gerdte

Alad=s Lu=AERE S ) Cecaad % q

~ ] Zimmer_Group_Indradrive_GEHB6065
B Neues Geréit hinzufigen
iy Gerste & Netze
= [ PLC_2 [CPU 15105P-1 PN]
1§ cerstekonfiguration
%] Online & Diagnese
= [l Frogrammbausteine

e

Ak a4k —o— 7 o -t

> Bausteintitel: “Main Program Sweep (Cycle)”
Kommentar

» £33 Netzwerk 1: Parameter beschreiben Greifer GEHB6605

= 2: Aufruf sc _GEHB6605

[ Neuen Baustein hinzufigen
4 Mein [0B1]
48 FC_InFosLReal_z [FC1] ||

Aufruf Funkionsbaustein Greifer GEH86605, Call of Functionblock Gripper GEH86065

& FB_GE z[FBs]

3 FB_GEH86605_z [FB5] i
4 FB_Indradrive_Errors_z [FB4] || e,

& FB_Zimmer_Indradrive_DCP_z [FB2|
¥ ! systembausteine
b [ Technologiechjekte

» [} Externe Quellen
= [g PLCVariablen
%5 Alle Variablen anzeigen
B Neue Variablentabelle hinzufigen

= Die Aufrufoptionen 6ffnen sich, wenn eine Einzelinstanz generiert TERT
wird. FB_GEHB6605 z"
» Bearbeiten Sie den Namen der Instanz so, dass diese als Instanz-Da- EN ENO
tenbaustein zu erkennen ist. talse —|b Power b Standstilll—false
e Variablen mit dem Suffix b_ stellen binare Befehlseingange faloe e b_ﬁ.utumatic ; Enabled—ifalze
bzw. Befehlsausgange dar. Diese kbnnen z. B. mit einem Taster false —| b TorqueMbde  b_BasePasition|—ifalse
gesteuert und fur die Signalweiterverarbeitung verwendet werden. ) b_ b WorkPasition |—ifalse
» Legen Sie passende Struktur an den Eingangen st_AxisData_In und le— L"mﬂnmrms B b
st_Parameter an. e w':'rkp':'m"mi e
P Legen Sie passende Struktur an den Ausgangen st_AxisData_Out an. false— 2 b_
b_ TeathsitiDn —ialse
MoveToBasePo -
falce —< b_Homed F—ifalze
b_ b_Errorf—falze
SetReferencePo f ActPos 0.0
= f Actelj— 0.
b_Halt f_ActTorgue |— 0.0
b_Reset ©_AxizInfo
b_JogPlus st_A;dsData_
b_JlogMinus Dut
st_AwisData_ln
st_Parameter
0 —i_velocity
0 —i_AccDec
0 —i Torgue

INFORMATION

* Die Vorgaben fur Geschwindigkeit, Beschleunigung und Moment sind als ganzzahlige Integer-Variablen

angelegt.

* Die Ausgénge sind als Gleitkommazahlen (real) angelegt.
e Aktuelle Stati, Meldungen oder Fehler der Achse werden lber s_Axisinfo ausgegeben.
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11.4.5 Variablen

ZIMMER

Qroup

Im Ordner PLC-Variablen werden direkte Verkniipfungen mit dem Produkt erstellt.

» Klicken Sie in der Projektnavigation im Reiter Geréte auf PLC_2.
» Klicken Sie auf den Ordner PLC-Variablen.

» Klicken Sie auf Standard-Variablentabelle.
= Die Standard-Variablentabelle 6ffnet sich.

Gerdte

Zimmer_Group_Indradrive_GEHB606S5 » PLC_2 [CPU 15105P-1 PN] » PLC-Variablen » Standard-Va

* ] Zimmer_Group_Indradrive_GEHS...
i Neues Gerét hinzufiigen
El'g'h Gerdte & Netze
~ [ PLC_2 [CPU 15105P-1 PN]
[ Geratekonfiguration
4| online & Diagnase
» |5l Programmbausteine
4 Q Technologieobjekte
] Externe Quellen
~ [ PLCVariablen
%5 Alle variablen anzeigen
I Neue Variablentabelle hi
34 standard-Variablentabel :
- [@ PLC-Datentypen
[ Neuen Datentyp hinzuf
E st_IndraDrivelnit_Para...
] ubT_Axis_in

= & D% T

Standard-Variablentabelle

=~ ™ o s W R =

1=}

10
11
12
13

B R

15
16

MName Datentyp Adresse Remna... Erreic...  Schrei... Sichtb..
@[> st AxisData_GEHB6605_Out | "UDT Axis_.. [E]] %Qs0.0 [=] )] =] )]
< b st_AxisData_GEH86605_In "UDT_AXIS_IN®  %I60.0 = =] ¥
4l  b_Power Bool AM112.0 =] = =]
4l  b_Automatic Bool %121 = =] =
<  b_TorguelMiode Bool %N112.2 = 7] ¥
4l b_MoveToWorkPos Bool %1123 ¥ 7] [~
4l  b_MoveToWorkPos_2 Bool %12 4 = =] =
<@  b_MoveToBasePos Bool %LMI12.5 =] [ =]
<l b_SetReferencePos Bool %M112.6 [+ ] [~
@l  b_Reset Bool %1127 [+ ] [
@  b_logPlus Bool %LMI13.0 ¥ [ )
4l b_logMinus Bool %131 = ] =
<l  i_velocity Int ST 14 v =] v
S| i_Accerleration Int %MW1 16 ¥ [ )
4 i_Torgue Int LT 18 = =] =

<Hinzufigen>

» Deklarieren Sie in der Standard-Variablentabelle die zwei Variablen vom Datentyp UDT_AXIS_IN und UDT_AXIS_OUT.

HINWEIS

» Achten Sie darauf, dass die Eingabe der jeweiligen IP-Adresse im Feld Adresse korrekt ist.

* Die IP-Adresse wurde zuvor bei der Hardwarekonfiguration zugewiesen.
» Geben Sie nur die erste IP-Adresse ein.
= Die anschlieBenden IP-Adressen werden automatisch generiert und zugewiesen.
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11.4.6 Funktionsbaustein verwenden

>

>

Beschalten Sie an dem eingefligten Funktionsbaustein mehrere Ein-
bzw. Ausgénge.

Verbinden Sie die am Funktionsbaustein befindliche Eingangsstruktur
st_AxisData_In mit der dazugehdrigen Variable st_AxisData_
GEH8660_In.

Verbinden Sie die am Funktionsbaustein befindliche
Ausgangsstruktur st_AxisData_Out mit der dazugehdrigen Variable
st_AxisData_GEH8660_Out.

Der Funktionsbaustein liest die einzelnen Zustdnde und Positionen
des Antriebsregelgerats aus und verarbeitet diese.

Durch die Ausgangsbeschaltung kann das Antriebsregelgerat
parametriert werden.

Ubertragen Sie die benétigten Daten, damit das Antriebsregelgerat
den Motor ansteuern kann.

INFORMATION

Im Beispielprojekt sind diese Standardwerte in Merkerbereichen abgespeichert und somit flexibel zu beschalten.

>

46

» Entnehmen Sie die Werte dem Kapitel ,Eingabewerte®.

Ubertragen Sie die Einstellungen auf die SPS-Steuerung.
» Gehen Sie die fur Siemens notwendigen Schritte durch:
» Speichern/Ubersetzen
e Ladenin Gerat

wrEs

"FB_GEHB85605 7"
EN ENC
wquac
b_POWE" b Power b_standstill
Qo
"b_Autom atic” wmib_Automatic b_Enabled
*qiaz
“b_Torqueliode” — b_Torqueliode b_BasePcxition
“qa3
o b b_WerkPexition
MovETOWOrk P |\ ioveToworkPos b_
WorkPegition_
wQqo4 =
O [BE b
MoveToMorkPer_ | )ioveTeowerkPos TeachPoition
2 z
wquas b b_Homed
b_  |MoveToBasero
MoveToBazercs _ |3
b_Error
Qo6 |p
b étreferencePo
SetReferencefer” __Js L)
2 —b_Halt '.%‘u
%=Q107
“b_Reet” e
i EE f_ActTorque
%Q1.c 5_Axizinfc
b_J0gPIuT b _JogPlus =
%Q11.1 -
"b_JogMinuz’ —b_JogMinus :_Anmaé:_t
ST 14
“i_velocity” —li_velocity
MW 16
“i_accerleration” —|i_AccDec
%M1 18
“i_Torque” —1i_Torque
PRGO.C
“ot_AxizData_
GEHB66X_In" |y avisnata In
t_Parameter
T
DelayHddingTo
tz rque Time

SM2O6
Lb_standzill”

=hM205
Lb_Enabled”

%LN20.0

| 4'b_Eazeror
wM20L1

e b _ WKk Poc”

wh20 3

L—'b_WorkPog_2"
w=N20.2

—1'b_TeachPo”
w204

by b_Homed™
whea7?

— D_Error”
%SMD124
*f_actPa”
%MD128

—F_Acvel”

%MD132
f_ActTorque”

P#Q50.0
“t_AxizData_
_ GEHB6605_Cut
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11.5 Funktionen des Funktionsbausteins
Je nach Beschaltung des Funktionsbausteins werden folgende Funktionen durchgefiihrt.

11.5.1 b_Power

Wird die Variable auf true gesetzt, erhélt das Antriebsregelgerat die Antriebsfreigabe (AF) und der Antrieb darf sich
bewegen.

Wird die Variable auf false gesetzt, wird der Antrieb stillgesetzt.

11.5.2 b_Automatic
Beschrankt das automatische Anfahren auf die vordefinierten Positionen.

Wird die Variable nicht gesetzt und b_Power auf true gesetzt, kann das Produkt per b_JogPlus und b_JogMinus endlos in
die jeweilige Richtung getippt werden.

Die Betriebsart im Antriebsregelgerat wird dazu nicht umgeschaltet. Dieses Bit wirkt nur auf die Logik der Instanz fb_
GEH8660.

11.5.3 b_MoveToWorkPos
Eine positive Flanke an diesem Eingang bewirkt, dass das Produkt auf die Arbeitsstellung st_Parameter.f_WorkPos fahrt.

Voraussetzung hierfur ist, dass b_Power, b_Automatic und b_Enabled (AF) auf true gesetzt sind und der Funktionsbaustein
aktuell keine anderen Befehle abarbeitet.

11.5.4 b_MoveToWorkPos_2

Eine positive Flanke an diesem Eingang bewirkt, dass das Produkt auf die alternative Arbeitsstellung st_Parameter.f_
WorkPos_2 fahrt.

Voraussetzung hierflr ist, dass b_Power, b_Automatic und b_Enabled (AF) auf true gesetzt sind und der Funktionsbaustein
aktuell keine anderen Befehle abarbeitet.

11.5.5 b_MoveToBasePos
Eine positive Flanke an diesem Eingang bewirkt, dass das Produkt auf die Grundstellung st_Parameter.f_BasePos féahrt.

Voraussetzung hierflr ist, dass b_Power, b_Automatic und b_Enabled (AF) auf true gesetzt sind und der Funktionsbaustein
aktuell keine anderen Befehle abarbeitet.

11.5.6 b_SetReferencePos

Eine positive Flanke an diesem Eingang bewirkt, dass das Produkt sich auf die Referenzposition st_Parameter.f_HomePos
referenziert.

Voraussetzung hierfur ist, dass b_Power, b_Automatic und b_Enabled (AF) auf true gesetzt sind und der Funktionsbaustein
aktuell keine anderen Befehle abarbeitet.
11.5.7 b_Halt

Wird dieses Signal auf true gesetzt, wahrend sich das Antriebsregelgerat in Antriebsfreigabe (AF) befindet, wird der Antrieb
unverzlglich angehalten (AH).

Wird die Variable auf false gesetzt, hat das Antriebsregelgerat wieder Antriebsfreigabe (AF).

11.5.8 b_Fehler_Reset
Quittieren aller anstehenden Fehler. Wenn der Fehler weiterhin ansteht, kann er nicht quittiert werden.
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11.5.9 b_JogPlus
Das Produkt fahrt in positiver Richtung (Offnen), solange dieser Eingang gesetzt ist.

Voraussetzung hierfur ist, dass b_Power, b_Automatic und b_Enabled (AF) auf true und b_Automatic auf false gesetzt sind
und der Funktionsbaustein aktuell keine anderen Befehle abarbeitet.

11.5.10 b_JogMinus

Das Produkt fahrt in negativer Richtung (SchlieBen), solange dieser Eingang gesetzt ist.

Voraussetzung hierflr ist, dass b_Power, b_Automatic und b_Enabled (AF) auf true und b_Automatic auf false gesetzt sind
und der Funktionsbaustein aktuell keine anderen Befehle abarbeitet.

INFORMATION

Die Parameter i_Velocity, i_AccDec und i_Torque sind beim Starten des Projekts = 0.
Das Antriebsregelgerét gibt einen Fehler aus, wenn z. B. i_Torque = 0 ist.
» Weisen Sie den Parametern i_Velocity, i_AccDec und i_Torque Werte zu.

11.5.11 i_Velocity

Die gewlinschte Geschwindigkeit kann fiir i_Velocity eingegeben werden. Der Wert kann 0 - 100 % der maximal zugelassen
Geschwindigkeit des Produkts betragen.

11.5.12 i_AccDec

Die gewiinschte Beschleunigung/Verzdgerung des Produkts kann fur i_AccDec eingegeben werden. Der Wert kann 0 -
100 % der maximal zugelassen Beschleunigung/Verzdgerung des Produkts betragen.

11.5.13 i_Torque

Das gewlinschte Drehmoment des Antriebes kann fir i_Torque eingegeben werden. Der Wert kann 0 - 300 % des maximal
zugelassenen Drehmoments des Antriebs betragen.

Das Produkt verklemmt, wenn es mit dem maximalen Drehmoment (300 %) zusammengefahren wird.
» Greifen Sie mit maximal 100 % Drehmoment des Motors.

¢ Dies entspricht einem Drehmoment von 0,32 Nm.
= Ein Offnen des Produkts ist nur noch mechanisch durch den Zimmer-Kundenservice méglich.

11.5.14 st_Parameter

Die Positionen sowie grundlegenden Einstellungen sind in der Variable st_IndraDriveUnit_Parameter_z zusammengefasst.
Diese kdnnen wahrend der Laufzeit veréandert werden.

Im Beispiel werden die Parameter teilweise in Main (PRG) definiert.

TYFE =t IndraDriveUnit Parameter z :

STRUCT
f_BaseFos :LREAL ;
f_WorkPos :LREAL ;
f WorkPos_ 2 :LREAL ;
f_TeachPos :LREAL ;
f_HomePos :LREAL ;
f_PositionDeviation :LREAL :=
f Deviation Teachpos LREAL :=
i_Max Torgque : INT =
t_MotionTimeout :TIME := T#33;
t_HomingTimeout :TIME := rencin
& Language :E_Language z;
s_Type :STRING;

END STRUCT
END_TYP"E
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11.5.15 st_Parameter (TIA)

Die Positionen sowie grundlegenden Einstellungen sind in der Variable st_IndraDriveUnit_Parameter_z zusammengefasst.
Diese kdnnen wahrend der Laufzeit verandert werden.

Zimmer_Group_Indradrive_GEH8606S » PLC_2 [CPU 15105P-1 PN] » PLC-Datentypen » st_IndraDriveU nit_Parameter_z

4 E_“’ 5=

st_IndraDriveUnit_Parameter_z

Mame Datentyp  Default.. Kommentar

1 -0 f BasePos Real E 0.0 Grundstellung, base position
2 f WorkPos Real 0.0 Arbeitsstellung, work position
3 | f_WorkPos_2 Real 0.0 Alternative Arbeitsstellung, alternativ work position
4 4] f TeachPFos Real 0.0 Teachstellung, teach position
5 | f HomeFos Real 0.0 Referenz-Position, Reference position
6 |l f_PositionDeviation Real 30 Positions Abweichung, position deviation
7 < f Deviation_Teachpos Real 3.0 Positions Abweichung Teachpesition, position deviation teachpos
8 | i_Max_Torque Int 300 Maximales Moment in % zum Offnen bei verklemmtem Greifer,il Maximurn torque in % for opening with jammed gripper,
9 4 t_MotionTimeout Time T27: Zeit fur Timeout wahrend Bewegung, Time for timeout during movement
10 <@ t_HomingTimeout Time T#7s Zeit fiir Timeout wahrend der Referezierung, time for Timeout during referencing
11 |- i_Language Int 1 ID Sprache fir Fehlerauswertung
12 41 s_Type string " Bauteilbezeichnung wird zur Unterscheidung des Typs verwendet, Component designation is used to differentiate the type

Im Beispiel werden die Parameter teilweise in Main (OB1) Netzwerk 1 definiert.

Netzwerk 1: Parameter beschreiben Greifer GEH86605

Beispielparameter fir DEMO-Anwendung GEH8660S , Example parameters for DEMO-Application GEHB6605

1 "DB GEHE86605_DBI™.st_ Farameter.f BasePos := 60.0; f/f Grundstellung (0ffen), base position(opened)

2 "DB GEHZ6605_DBI".st Parameter.f WorkPFos := 0.0; f// Arbeitsstellung(Geschlocssen), work position({closed)

3 "DB GEHE86605_DBI™.st Farameter.f TeachFos := 6.0; // Teachstellung, teach position

4 "DB GEHE86605 DBI".st Parameter.f PositionDeviation := 3.0; // Positionsabweichung , position deviation

5 "DB_GEHZ86603_DBI".st_Farameter.f Deviation Teachpos := 3.0;7 // Positionsabweichung Teachstellung, position deviation teach position

& "DB GEHE86605 DBI".st Parameter.f HomePos := 0; // Referenz-Position, Reference position

7 TDB_GEH86605_DBI".b TorgueMode := FALSE; f// Position Momentgesteuert anfahren, Position Torgue-controlled approach
& "DB GEHE26605_DBI".st Parameter.i Max Torque := 200; // Maximales Moment in % zum Offnen bei verklemmtem Greifer,

g

// Maximum torgue in % for opening with jammed gripper,
11.6 Eingabewerte

Fir Geschwindigkeit und Beschleunigung ist eine Eingabe von 0-100 % madglich. Eine Eingabe von 0 entspricht dem
Minimalwert und 100 dem Maximalwert.

Fir das Drehmoment ist eine Eingabe von 0 - 300 %, wie im Antriebsregelgerat moglich.

GEH8660 (Getriebelbersetzung: 375:49 | Vorschubkonstante 3,1415 mm)

i_Velocity 0-2503 1251,5 mm/min
i_Acceleration 0-21400 50 10700 mm/s?
i_Torque 0-300 200 200 %
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12 Wartung
VORSICHT

Sachschaden durch Ausblasen mit Druckluft
Durch Ausblasen des Produkts mit Druckluft kénnen Funktionsstérungen entstehen und es besteht Unfallgefahr.

» Blasen Sie das Produkt niemals mit Druckluft aus.

VORSICHT
Sachschaden durch fliissige und I6sungsmittelhaltige Reinigungsmittel

Durch flissige und l6sungsmittelhaltige Reinigungsmittel kénnen Funktionsstérungen entstehen und es besteht
Unfallgefahr.
» Verwenden Sie keine flissigen und Idsungsmittelhaltigen Reinigungsmittel zur Reinigung des Produkts.

Der wartungsfreie Betrieb des Produkts ist in einem Rahmen von bis zu 10 Mio. Zyklen gewahrleistet.
Das Wartungsintervall kann sich unter folgenden Umstanden reduzieren:

e Verschmutzte Umgebung

* Nicht der bestimmungsgeméaBen Verwendung und den Leistungsdaten entsprechenden Einsatz

¢ Umgebungstemperatur zu hoch

» Prifen Sie das Produkt trotz genannter Wartungsfreiheit regelmaBig durch eine Sichtkontrolle auf Korrosion, Beschadi-
gungen und Verschmutzung.

» Lassen Sie Wartungsarbeiten, wenn mdglich, vom Zimmer-Kundenservice durchfihren.

= Eigenméachtiges Zerlegen und Zusammenbauen des Produkts kann zu Komplikationen flihren, da teilweise
spezielle Montagevorrichtungen bendétigt werden. Fir daraus resultierende Fehlfunktionen oder Schaden haftet die
Zimmer GmbH nicht.

13 AuBerbetriebsetzung/Entsorgung

INFORMATION
Erreicht das Produkt das Ende der Nutzungsphase, kann es komplett zerlegt und entsorgt werden.
» Trennen Sie das Produkt komplett von der Energiezufiihrung.
» Entsorgen Sie die Bestandteile entsprechend der Materialgruppen fachgerecht.
» Beachten Sie ortsgiltige Umwelt- und Entsorgungsvorschriften.
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14 RoHs-Erklarung

Im Sinne der EU-Richtlinie 2011/65/EU
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH
@ Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
R +49 784491380
B4 info@zimmer-group.com

] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebene unvollstdndige Maschine

Produktbezeichnung: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch

Typenbezeichnung: Serie GEH8000

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfihrung den Anforderungen der Richtlinie entspricht.

insbs G

Michael Hoch Rheinau, den 24.07.2020

Bevollmachtigter fiir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfihrender Gesellschafter

15 REACH-Erklarung

Im Sinne der EG-Verordung 1907/2006
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH
@ Im Salmenkopf

77866 Rheinau, Germany
R +49 784491380
™ info@zimmer-group.com

] www.zimmer-group.com

REACH steht flir Registration, Evaluation, Authorisation and Restriction of Chemicals (Registrierung, Bewertung, Zulassung
und Beschrankung von Chemikalien).

Durch die Informationspflicht nach Art. 33 der REACH-Verordnung (,,Pflicht zur Weitergabe von Informationen tber Stoffe in
Erzeugnissen") ist eine vollstindige REACH-Erklarung beim Hersteller einsehbar.

VITHIRRE S

Michael Hoch Rheinau, den 24.07.2020
Bevollmachtigter fiir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer
stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfihrender Gesellschafter
51
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16 Einbauerklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2006/42/EG tber Maschinen (Anhang Il 1 B)
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH
@ Im Salmenkopf
77866 Rheinau, Germany
R +49 784491380
B4 info@zimmer-group.com

] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebene unvollstdndige Maschine
Produktbezeichnung: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch
Typenbezeichnung: Serie GEH8000

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie Gber Maschinen,
2006/42/EG, Artikel 2g, Anhang VIl,b - Anhang Il,b entsprechen.

Grundlegende Sicherheits- und Gesundheitsschutzanforderungen:

Nr. 1.1.2, Nr. 1.1.3, Nr. 1.1.5, Nr. 1.3.1, Nr. 1.3.2, Nr. 1.3.4, Nr. 1.3.7, Nr. 1.5.1, Nr. 1.5.3, Nr. 1.5.4, Nr. 1.6.4, Nr. 1.7.1, Nr.
1.7.3.

Eine vollstandige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

Ferner erkléaren wir, dass die speziellen technischen Unterlagen gemaB Anhang VIl Teil B dieser Richtlinie erstellt wurden.
Wir verpflichten uns, den Marktaufsichtsbehdrden auf begriindetes Verlangen die speziellen Unterlagen zu der unvoll-
standigen Maschine Uber unsere Dokumentationsabteilung in elektronischer Form zu Ubermitteln.

Die Inbetriebnahme der unvolistandigen Maschine ist so lange untersagt, bis festgestellt wurde, dass - soweit
zutreffend - die Maschine, in die die o. g. unvollstandige Maschine eingebaut werden soll, den Bestimmungen der
Maschinenrichtlinie (2006/42/EG) entspricht und die EG-Konformitatserklarung gemas Anhang Il 1 A ausgestellt ist.

VTHIVIE S

Kurt Ross Rheinau, den 31.09.2020

Bevollmachtigter fir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschaftsfiihrender Gesellschafter
52
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17 Konformititserklarung

Im Sinne der EG-Richtlinie 2014/30/EU Uber die elektromagnetische Vertraglichkeit
Name und Anschrift des Herstellers:
Zimmer GmbH
@ Im Salmenkopf
77866 Rheinau, Germany
. +49 7844 9138 0
B4 info@zimmer-group.com

] www.zimmer-group.com

Hiermit erklaren wir, dass die nachstehend beschriebenen Produkte
Produktbezeichnung: 2-Backen-Parallelgreifer, elektrisch
Typenbezeichnung: Serie GEH8000

in ihrer Konzeption und der von uns in Verkehr gebrachten Ausfiihrung den Anforderungen der Richtlinie 2006/42/EG
entsprechen.

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:

DIN EN ISO 12100 Sicherheit von Maschinen - Allgemeine Gestaltungsleitsatze - Risikobeurteilung und
Risikominderung

DIN EN 61000-6-3 EMV-Fachgrundnorm, Stéraussendung flr Wohn-, Geschéafts- und Gewerbebereiche

DIN EN 61000-6-2 EMV-Fachgrundnorm, Storfestigkeit im Industriebereich

DIN EN 61000-6-4 EMV-Fachgrundnorm, Stéraussendung fir Industriebereiche

Eine vollsténdige Liste der angewendeten Normen ist beim Hersteller einsehbar.

insbs G

Kurt Ross Rheinau, den 31.09.2020

Bevollmé&chtigter fir die Zusammen- (Ort und Datum der Ausstellung) Martin Zimmer

stellung der relevanten technischen (rechtsverbindliche Unterschrift)
Unterlagen Geschéftsfihrender Gesellschafter
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