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Allgemeine Hinweise

1 Allgemeine Hinweise

1.1 Dokumentation

Zu diesenProduktgibt es folgendeDokumente:

9 Datenblatt beschreibt die technischen Daten, die Abmalie, die Anschlussbelegungen, das
Zubehdr und den Bestellschlissel

1 Montageanleitung beschreibt die mechanische und die elektrische Montage mit allen
sicherheitsrelevanten Bedingungen undrddazugehdrigen technisen Vorgaben

1 Benutzerhandbuchur Migration des Stellantriebes in ein Industrial Ethernet Netzwerk und
zur Inbetriebnahme

Diese Dokumente siralich unterhttp://www.siko -global.com/p/ag24 zu finden.

111 Historie

Anderung | Datum Beschreibung

15522 25.08.2022 | ab Firmware V14

Kapitel1.1.1 Historieneu

Kapitel 7.3 Secure Host I onfiguration Protocol (Secure HICP
Text hinzu

2 Anzeigen und Bedienelemente

Der Stellantrieb verfugt Uber eine zweizeilige Anzdigenit Sonderzeichennd drei
BedientasterlA), € und 0.

Uber die Tasten kander Stellantrieb parametriert und gesteusverden

Die zwei LEDs und ¢ informieren Uiber den Betriebszustand des Stellantriebs.

Die vier LEDs , ¥ , | und8 informieren Uber den Betriebszustand des Etheivetluls.

1 (2)

DOBO®

Abb.1: Anzeigen und Bedienelemente
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Anzeigen und Bedienelemente

2.1 LCD- Anzeige

Bei anliegender Betriepannungan de Steuerung werden in der 1. Zeile der Istwert und in
der 2. Zeile der Sollwert dargeste(ltverkseinstellung)DerAnzeigewerter 2. Zeile kann
mittels Parameteasinstellung(sieheKapitel5.4.6) gewahltwerden.Die Richtungsanzeigen im
Display geben im Positioniermodus an, welche Taste fir den Tippbetrieb gedriickt werden
muss, um in das eingestellte Positionierfenster zu gelangerhésKapitel5.4.5). Zur
Signalisierung des Drehzahlmodus werden im Display beide Richtungsanzeigen aktiviert.

2.2 LED- Anzeigen

2.2.1 Status LEDL

Ist nach dem Einschalten der Istwert ungleich 0 und befindet sich dieser
auRRerhalb des programmierten Positionierfensters ist aufgrund der
flichtigen Speicherung des Sollwerts der Zustand der LED "rot" bzw. "rg
blinkt". Der Sollwert wird nach dem Einschaltert ofgém Wert O initialisiert.

LED Zustand | Beschreibung

grun Stellantrieb befindet sich innerhalb des programmierten
Positionierfensters.
Betriebsspannung Endstufe liegt an.

gran, blinkt Stellantrieb befindet sich innerhalb dggogrammierten
Positionierfensters.

Betriebsspannung Endstufe fehlt.

rot Stellantrieb befindet sich aul3erhalb des programmierten
Positionierfensters.

Betriebsspannung Endstufe liegt an.

rot, blinkt Stellantrieb befindet sich au3erhalb des programmierten
Positionierfensters.

Betriebsspannung Endstufe fehlt.

aus Betriebsspannung Steuerung fehlt.

2.2.2 Status LECP

LED Zustand | Beschreibung
grin Betriebsspannung Steuerung liegt an, keine Stérung
rot, blinkt Betriebsspannung Steuerung liegt an, Storuakdiv.
blinkt rot/griin | Betriebsspannung Steuerung liegt an, Einschaltsperre aktiv
aus Betriebsspannung Steuerung fehlt
2.2.3 Netzwerkstatus LED!

| | Nach dem Einschalten wird an dieser LED eine Testsequenz ausgefuhr

SIKO A4 Datum:25.08.2022 Art. Nr. 89468 And. Stand155 22 Seite9 von 128



Arzeigen und Bedienelemente

224

2.25

2.3

SIKO A4

LED Zustand

Beschreibung

aus

kein Fehler oder keine Betriebsspannung

grin

Online (RUN)

grin, blinkt 1x

Online (STOP)

gran, blinkt 3x

DCP_ldentify

rot

fatalesEreignis

rot, blinkt 1x | Stationsnamenfehler (Stationsname nicht gesetzt)
rot, blinkt 2x | IP-AdressenfehlegflP-Adresse nicht gesetzt)
rot, blinkt 3x | Konfigurationsfehlerdie erwartete Konfiguration weicht von der

tatsachlichen Konfiguration ab)

Link/Activity LED 5, 6

LED Zustand

Beschreibung

aus

keine Verbindungder keine Betriebsspannung

grin

Verbindung erkannt, keine Aktivitat

grin, flackert

Verbindung erkannt, Aktivitat

Modulstatus LEDr

| | Nach dem Einschalten wird an dieser LED eine Testsequenz ausgefuhr

LED Zustand

Beschreibung

aus

kein Fehlewnder keine Betriebsspannung

grin

normaler Betrieb

gran, blinkt 1x

Diagnose Ereignis

rot

fatales Ereignis

Bedientasten

Nach Anlegen der Betriebsspannung Steuerung befindet sich der Stellantrieb auf der obersten

Ebene der Menustruktur, depsitioniermodus ist aktiv (Werkseinstellung).
Das Driicken d{A] - Taste startet den Linkslauf (Tippbetrieb 2).
Das Driicken diJ - Taste startet den Rechtslauf (Tippbetrieb 2).

Das Loslassen der entsprechenden Taste stoppt die Verfahrbewegung.

Das Driickeder [/ - Taste startet den ParametriéProgrammiermodus.

Datum:25.08.2022

Art. Nr. 89468 And. Stand155 22
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Anzeigen und Bedienelemente

231 Tastensperre und Freigabezeit

Der Zugriff per Tasten auf die Funktionen Tippbetrieb 2, Positioniermodus und Drehzahlmodus
kann mit dem Parameter Key Function Enable (si&dngitel5.5.2) generell gesperrt werden.

Eine temporare Sperre oder Freigabe ist Gber das Steuerwort Bit 9 moéglich. Der Parameter Key
Enable Time (siehiapitel5.5.1) definiert die Zeit, wie lange die Sterntaste gedruckt werden
muss, bis man in das MenU gelangt, bzw. bis die Sollwertvorgabe Uber das Disggageben

wird.

2.3.2 Werteingabe

Bei Werteingaben Uber die Tasten ist der Anzeigebereich-aéf5 5 5 5
999999 beschrankt. Werden tber das Netzwerk oder das Serviceprotok|
Werte aulRerhalb dieses Bereichs eingegeben, erscheint bei Aufruf des
Parameters in der Anzeige "FULL".

Werteingaben erfolgen (iber dA] - Taste und didd - Taste.
Eingaben werden durch Driicken [¥ir- Taste bestétigt.

O - Taste: Auswahl Dezimalstelle
[A] - Taste: Werteingabe

2.3.3 Wertauswabhl

Bei einigen Parametern besteht die Midgkeit, Werte aus einer Liste auszuwéhlen. Direkte
Werteingaben sind nicht moglich.

Mit der[A] - Taste kann der Wert aus der Liste ausgesucht weideder (% - Taste wird die
Auswahl bestéatigt.
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2.4

24.1

SIKO A4

Menusteuerung
Menuauswabhl
< Sart
Taste

gedriickt halten

nein

Freigabezeit
Tasten
abgelaufen?

ja

v

anderbare Parameter

PARAM
CHANGE

P N-Eingabe
-* erforderlich
(&) @

(&)

y

4

*

nur lesbare Parameter

PARAM
RoPARA

Fehlerspeicher

PARAM
ErBuF

e

Abb.2: Menidauswabhl

Datum:25.08.2022
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Anzeigen und Bedienelemente

2.4.2 Menl anderbare Parameter

Das Menu anderbare Parameter ist wie folgt strukturiert:

Beschreibung Display Seite
PROFINET EPN 37
Positionierung POSIT 42
Stellantrieb DRIVE 53
Grenzwerte BOUNDS 58
Visualisierung VISUAL 63
Optionen OPTION 67
Reglerparameter CONTR 73
Digitale Ein/Ausgabe DIG 10 75
Position Control Mode PCM 84

2421 Menu PCM

Das Menl PCM ist in einzelne Parametersets eingeteilt. Ein Parameterset enthalt einen

Fahrdatensatz, B. PARAM CHANGECM PCM SET\1

Beschreibung Display
PCMPosition 1 POS 1
PCM Acceleration 1 ACC1
PCM Velocity 1 VEL 1
PCM Deceleration 1 DEC 1
2.4.3 Menii lesbare Parameter
Das Menl lesbare Parameter enthalt Gerateinformationen.
Beschreibung Display Kapitel
Output Stage Temperature OS DEG 59.1
Virtual Motor Temperature VM DEG 5.9.2
Voltage of Control C VOLT 5.9.3
Voltage of Output Stage P VOLT 594
Motor Current MotCur 595
Actual Position POS 5.9.6
Actual Rotational Speed VEL 5.9.7
Overload OVLOAD 5.9.8
Gear Reduction REduc 5.9.10
Encoder Resolution EncRES 5.9.11
Digital Inputs State Di4321 5.7.7
Digital Output State DO 1
SW Motor Controller VErDrv 5.9.13
SW Ethernet Module VErMod 5.9.14
Art. Nr. 89468 And. Stand155 22 Seite13von 128
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Funktionsbeschreibung

Beschreibung Display Kapitel
Serial Number SEr No 5.9.12
Production Date DtProd 5.9.15
IP Address IP12/3.4 4.1.1
Subnet Mask SNM1.2/34]4.1.1
Gateway Address GW12/34 |4.1.1

244 Meni Fehlerspeicher

Das Menu Fehlerspeicher enthélt die Anzahl undAdialer aufgetretenen Stérungen
(sieheKapitel3.3.2.1). Im Fehlerspeicher werden bis zu zehn Stérungen nichtfliichtig
gespeichert. Im Meni werden leere Speicherstellen nicht aufgelistet. Die letzte Storung
befindet sichim Menu an unterster Stelle.

Beschreibung Display
Anzahl der Stérungen Err No
Storung Nummer 1 Err 01
Storung Nummer 10 Err 10

Beispiel: Err No = 6 > Die letzte Stérung befindet sich im Menueintrag Err 06.

3 Funktionsbeschreibung

Ohne Ubergeordnete Steuerung kann der Antrieb mit Tasten bzw. Digitaleingdnge und
Serviceschnittstelle gesteuert werden. Die Parametrierung des Antriebs kann mittels Display
und Serviceschnittstelle durchgefiihrt werden.

3.1 Benutzereinheten

In der Werkseinstellung arbeitet der Antrieb mit 1084hrittenpro Umdrehung.

Wird eine Skalierung gewiinscht, wobei das interne Getriebe nicht beriicksichtigt werden muss,
sind die Parameter Spindle Pitch (sieKapitel5.1.2), Gear Ratio Numerator

(sieheKapitel5.1.3) und Gear Ratio Denominator (sieKapitel5.1.4) entsprechend zu

setzen.

Der skaerte Positionswert wird wie folgt berechnet:
) , ejpanjan Dkdeyopegoshanpep _d
h o A A A A
Lkoepek] =§quhaﬁgiﬁj“_"k“‘”e[’n“’@gdﬂkgmm“pakj Capnea”arand
Das externe Getriebeverhaltnis berechnet sich wie folgt (skedgiel 3.1.3):
Caln N]pek Jgian]pkn

atpanjao Capgegaymireaohpieo, 'y,

Wenn die Grundauflésung des Absolutwertgebers von 36@dttenpro Umdrehung durch
eine Skalierung Uberschrittewird, treten Wertspriinge auf.
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Funktionsbeschreibung

3.11

3.1.2

3.1.3

SIKO A4

Aus diesem Grund ist folgende Bedingung einzuhalten:
Ol ej " ha Ld,e_p_dQ
atpanjao Capnea”aranddhpjeo
Der Verfalirereich in Benutzereinheiten berechnet sich nach folgender Formel:

. « iy 030 1dnep@laej " ha Lep d
Ranb]dn”~anae_d i] aj Yy '9
-, .00 dngepptapan] ao alpnea"arand

Ranb]J]dn~~anae_d i

Beispiel Spindelantrieb

Spindelsteigung p = 271m

Der Antrieb wird direkt an eine Spindel montiert.
Die gewiinschte Einheit des Positionswerts ist 1/1000.

Der Parameter Spindle Pitch (sieapitel5.1.2) berechnet sich nach folgender Formel:

| cii
Ol ej " WMa——~+ep—d?9

>aj qpvVva n,a*e,j-dgéiéib

Beispiel Zahnstange/Ritzel gerade verzahntnetrische Teilung

Teilung p = 5mm
Ritzel Zzéhnezahl z =02
Die gewiinscht&inheit des Positionswerts ist10 mm.

Der Parameter Spindle Pitch (sielkapitel5.1.2) berechnet sich nach folgender Formel:

. Il gv 1 iig.,
Ol ej Ma—~+tep—d9

>aj gpvanatijidaceg

Beispiel externes Getriebe

Bei Verwendung eines externen Getriebes bestehidiglichkeit iber die Paramet&ear
Ratio Numerator (siehkKapitel5.1.3) und Gear Ratio Denominator (sieKapitel5.1.4) einen
Faktor zu programmieren, um die Getriebelbersetzung bei der Positionsbestimmung mit
einzubeziehen

Der Stellantrieb wird an einem Getriefp&bb.3) mit einer Untersetzung von 5:1 betrieben.
Dabei missen die Parameteie folgt programmiert werden:

 Parameter Gear Ratio Numeratd

 ParameteGear Ratio Denominaterl
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Funktionsbeschreibung

externes

____________________________________ 5 Umdrehungen Gestlrllebe 1 Umdrehung
:— —
internes Getriebe Getriebeausgang

Abb.3: externes Getriebe

Die Eingabe einer ungeraden Getriebeuntersetzung ist nach folgendem Beispiel moglich:
1 Getriebeuntersetzung = 3.78
1 Parameter Gear RaftMumerator 378

 ParameteGear Ratio Denominater100

3.2 Schutzfunktionen

3.21 Strombegrenzung

Durch Messung des Zuleitungsstroms kann keine Aussage iber den
tatsachlichen Motorstrom getroffen werden. Der Zuleitungsstrom entspr
bei getakteten Endstufen nitldem Motorstrom. Der tatsachliche
Motorstrom kann Uber die Schnittstelle ausgelesen werden.

Die Einstellung der Strombegrenzung erfolgt Giber den PararRetst Current Limit
(sieheKapitel5.3.3). Sie dient primar zum Schutles Antriebs vor Uberlastung.

Mit dem eingestellten Defaultwert wird das Patenblatt anggebene Nenndrehmoment
erreicht.

Eine Uberlastung des Antriebs fiihrt Begrenzung des Motorstroms auf den eingestellten
Wert.

Als Folge kann der Stellantrieb die eingestellte Geschwindigkeit nicht halten, der
Schleppfehler wird groRer. Ubersteigt der Schleppfehler die durch Para@wt®uring Error
Limit (sieheKapitel5.3.6) definierte Schleppfehlergrenzejechselt der Stellantrieb in den
Zustand Storung: Schleppfehler.
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3.2.2 12t Uberwachung

Die 12t Uberwachung diertum Schutz der Endstufe und des Getriebes.
Das I2t©Limit berechnet sich nach folgender Formel:
E. PHELbEPLa]lg ?gnmgpPhj pej gpgo =?khmdjgp ?Haineag p Pei a

DieresultierenddJberlastzeiterechnet sich nach folgender Formel:

E. PHEODEPW
P W -¥ — - . .
$1 kpkn=%%%Rrkappj gkgo=%ignnaj p Heiep

3.2.3 Temperaturiberwachung

Die Endstufentemperatur wird direkt auf der Endstufenplatine gemessen. Die Abschaltung der
Endstufe erfolgt ab 90C.

Die Motortemperatur wird anhand eines thermischen Medels dem Motorstrom berechnet.
Eine Storung wird ausgeldst, wenn die Motortempertur AD%ibersteigt.

3.24 Uberspannungsschutz bei Riickspeisung

Der aktive Uberspannungsschutz der Betriebsspannung Endstufe ist nu
eingeschalteteBetriebsspannung Steuerung wirksam.

Das Ansprechen des aktiven Uberspannungsschutzes fiihrt zu einer
unmittelbaren Schwergéangigkeit der Antriebswelle. Dies ist bei einer
manuellen Verstellung der Antriebswelle zu beachten.

Neben dentJberspannungsschutz durch passive Uberspannungsschutzelemente bietet der
Stellantrieb auch einen aktiven Uberspannungsschutz der Betriebsspannurignesiife.

Bei einem Spannungsanstieg durch Rickspeisurg. Eremdverstellung) werden bei einem
Uberscheiten der Spannung von 32 die Motorwicklungen fiir mindestens4
kurzgeschlossen. Die Uberschissige Energie wird in den Motorwicklungen in Warme
umgewandelt.

3.25 Schleppfehleriiberwachung

StorgréfRen wie Last und Reibung kénnen dazu flhren, dass der Stelladeim berechneten
Fahrprofil nicht folgen kann. Uberschreitet die Regelabweichung desB#Rionierreglers
den durch Parameter Contouring Error Limit (si&lagitel5.3.6) definierten Wert, wird die
Stérung Schleppfehler ausgelost.
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3.3 Warnungen/ Stérungen

3.3.1 Warnungen
Warnungen haben keinen Einfluss auf den Ablauf des Stellantriebs.
Warnungen verschwinden nach Beseitigung der Ursache wieder.
Mdgliche \@rnungen sind:

1 Strombegrenzung aktivm Zustandswort (sieh&apitel3.4.1.7) wird das Bit
Strombegrenzung (Bit 12) gesetzt

3.3.2 Stérungen
Stérungen I6sen einen sofortigen Stopp der AntriebsbewegungBaintrieben mit Option
Bremse wird diese aktiviert. Ohne Option Bremse wird der Antrieb freigeschaltet.
Eine Stérung wird Uber die AntriebsstatuEDsaind das Displagingezeigt.
Im Zustandwort wird das Bit StorungBit 7) gesetzt.

Die Stormeldungen werden in der Reihenfolge ihrer Erfassung in den Stérungsspeicher
eingetragen. Bei vollem Stérungsspeicher werden die letzten 10 Stdrmeldungen dargestellt.

Die Ursache der Stérung kaanhand des Stérungscodes ermittelt werden.

3.3.2.1 Stérungscodes

Wenn sich nach der Beseitigung der Fehlerursache die Stérung nicht
quittieren lasst und auch nach einem Pow@nrReset die Storung immer
noch anliegt, ist eine Uberprifung des Antriebs im Werkreedich.

Storungscode Display | Stoérung Stoérungsbehebung

00h - kein Fehler

07h C UVLT| Steuerelektronik Unterspannung| Betriebsspannung Steuerung
Uberprifen

08h C OVLT]| Steuerelektronik Uberspannung | Betriebsspannung Steuerung
Uberprifen

0% P OVLT]| Leistungselektronik Betriebsspannung Endstufe

Uberspannung Uberprifen

0Ah TMP OS Endstufe Ubertemperatur Umgebungstemperatur
reduzieren
Lastreduzieren

0Bh LAG Schleppfehler Lastreduzieren
Beschleunigungder
Geschwindigkeit reduzieren

ot BLOCK | Abtriebswelle blockiert Welle l6sen

10h Q10VR | EEPROM Queue Uberlauf interner Fehler
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3.4

3.4.1

SIKO A4

Stérungscode| Display | Stérung Stérungsbehebung
13h CSEEP | EEPROM Checksumme Parameter auf
Werkseinstellung zuriicksetzs
14h M WDEFHF EthernetModulWatchdog interner Fehler
15h M ERR{ EthernetModul imZustand interner Fehler
ERROR wahrend eines aktiven
Fahrauftrags
16h M EXCH EthernetModulim Zustand interner Fehler
EXCEPTION Das Verhalten des Antriebs
beim Auftreten dieser Storun
kann mit dem Parameter
Configuration, Bit 6
(sieheKapitel5.5.7)
eingestellt werden.
Oh 12T 12T Grenzwert Uberschritten Last reduzieren
Beschleunigung oder
Geschwindigkeiteduzieren
21h TMO M({ Motor Ubertemperatur Last oder Einschaltdauer
reduzieren
22h ENCODI Encoder Fehler interner Fehler

Tabellel: Stérungscodes

Betriebsarten

Es wird zwischen den Betriebsarten Positioniermodusmdhzahimodus unterschieden.
Im Positioniermodus steht zusétzliater Tippbetrieb zuVerfligungUnabhangig von der

gewahlten Betriebsaiist eine Antriebssteuerung mittels digitale Eingange und Position
Control Mode mdglich.

Positioniermodus

Im Positioniemodus erfolgt die Positionierung auf den vorgegebenen Sollwert anhand einer

RampenfunktionAbb. 4), welche aufgrund der momentanen Istposition sowie der
programmierten Reglerparameter Beschleunigung und Geschwindigkeit errechnet wird.

Nach Aktivierung des Fahrauftrags beschleunigt ddfe@teieb mit der Beschleunigung-Pos
(sieheKapitel5.2.2) auf die GeschwindigkeN-Pos(sieheKapitel5.2.3). Das Mal3 der
Verzdgerung auf den Sollwert erfokgftenfalls anhand von-Ros

Alternativ kann mitder Verzdgerung-Bos(sieheKapitel5.2.4) auch ein von der

Beschleunigung ateichender Wert parametriert werden.

Der Stellantrieb wird mittels PHPositionsregler der berechneten Bahachgefihrt.
Durch die Anpassung der Reglerparameter Controller Parameter PKg@tet5.6.1),
Controller Parameter | (sieh€apitel5.6.2) und Controller Parameter D (sieKapitel5.6.3)
kann der Regler optimiert und an die lokalen Gegebenheiten angepasst werden.

Eine Anderung der Reglerparameter wahrend eines Positioniervorganges hat keine Auswirkung

auf den aktuellen Positionierbetrieb.

Datum:25.08.2022
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Geschwindigkeit \-Pos
A

\ A-Pos

D-Pos

Startposition

Abb.4: Rampenfahrt Positioniermodus direkt

Befindet sich die Istposition innerhalb des durch Paramdes WindowsieheKapitel5.1.5)

definierten Fensters wird dies im Zustandswait Bit 5 = 1 signalisiert. Das Verhalten des
Antriebs nach dem Erreichen des programmierten Fensters kann durch den Pahaposter
Mode(sieheKapitel 5.1.8) definiert werden.

Verfahrbereich  Software Limit 2 Software Limit 1 Verfahrbereich
untere Grenze obere Grenze
-10 0 +10
i | | | »
< I T | |
- Pos Window +
L
Inpos Mode
Arbeitsbereich

Abb.5: Positioniermodus

3411 Grenzwerte

Betriebsart Positioniermodus:

Ist Software Limit 1 (sieh&apitel5.3.1) gleich Software Limit 2
(sieheKapitel5.3.2), ist die Softwaregrenzwertliberwachyudeaktiviert.
Beim Uberschreiten der Auflésung des Absolutgebers erfolgt ein Sprung
Istposition.

Betriebsart Drehzahlmoduseine Bedeutung

Befindet sich die Position des Antriebs auRerhalb dekeitsbereichsder
durch Software Limit 1 und Software Limit 2 definiert wird, ist ein Verfah
nur im Tippbetriebn Richtung des Arbeitsbereicinsoglich.
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Die Parameter Software Limit 1 (sieKaptel 5.3.1) und Software Limit 2

(sieheKapitel5.3.2) definieren den Arbeitsbereich des Aietns. Fahrauftrage, deren

Zielposition aul3erhalb des Arbeitsbereichs liegt oder dem Grenzwert selbst entspricht, werden
nicht ausgefuhrt. Wird im Tippbetrieb der Arbeitsbereich verlassen, wird der Antrieb gestoppt.
Bei Antrieben mit Option Bremse wird déeaktiviert. Ohne Option Bremse wird der Antrieb
freigeschaltet.

3.4.1.2 Endagenschalter

Falls die Endschalterfunktion verwendet werden soll, missen zwei Digitaleingéange
entsprechend konfiguriert werden.

3.4.1.2.1 Beispielkonfiguration

Beispielkonfiguration fiir den Ansclisi von Naherungsschaltern DC PNP Offner (NC).

Parameter Wert Kapitel
Digital Input 1 Functionality 1 5.7.1
Digital Input 2 Functionality 2 5.7.2
Digital Inputs Polarity 3 5.7.5
Digital Input Functionalities State - 5.7.6

Digital Input Functionalities
Sate

( Q . . . .
YR Digital Input 2_HJnct|onal|ty )
- ~ L Wert =2
Digital Inputs Polarity i
Bit1=1 Bit 31
o J

Abb.6: Beispielkonfigurain Endschalter

4 )

Digitaleingang 1
N /—L»( Digital Input 1 Functionality

XR -
e N Wert =1
Digital Inputs Polarity ~ —Y

L Bit0=1 ) » BitO
e N » Bitl

Digitaleingang 2
(. J/ )
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3.4.1.2.2 Anordnung der Endschalter

Die Anordnung deEndschalter erfolgt unabhangig von der parametrierten Drehrichtung nach
folgendem Schema:

m Endschalter 2
Il &

A

U Endschalter 1

Abb.7: Anorchung der Endschalter

3.4.1.3 Schleifenpositionierung

Ein Fahrauftrag wird nicht ausgefiihrt, wenn eiehleifenpositionierung
die durch Paramete®oftware Limit 1 (sieh&apitel5.3.1) und Software
Limit 2 (sieheKapitel5.3.2) festgelegten Grenzwerte Uberschreiten wirdg
obwonhl der Sollwert innerhalb der Grenzwerte liegt.

Beim Betrieb des Antriebs an einer Spindel oder eines zusétzlichen Getriebes besteht die
Mdglichkeit, das Spindebzw. externe Getriebespiel mit Hilfler Schleifenpositionierung
auszugleichen. Hierbei erfolgt die Anfahrt des Sollwertes immer von der gleichen Richtung.
Diese Anfahrrichtung kann mit ParameRgs Type (siehKapitel5.1.9) bestimmt werden. Die
Einstellung der Schleifenléange erfolgt Uber Parameterp Length (sieh&apitel5.1.10).

Beispiel:
Richtung in der jede Sollposition angefahren werden soll ist positiv.

f Fall 1Y neue Position ist gréRer als Istposition:
Die Sollposition wird direkt angefahren

{1 Fdl 2 Y neue Position ist kleiner als Istposition:
Der Stellantrieb fahrt die @leifenléange Gber die Sollposition hinaus, anschliel3end wird
der Sollwert in positiver Richtung angefahren.
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Schleifenlang Positionierung Schleife+
| H:
|
> l |
> f <
Positionierungn positive! I Positionierungn negativer
Richtung y | Richtung
|
L
I -
|
|
|
< I A4 >
- Sollwer +

Abb.8: Positionierung Schleife+

3.4.1.4  Tippbetrieb

Ein Ausgleich des Spindelspieles (Schleifenpositionierung) erfolgt in die
Betriebsart nicht

Tippbetrieb ist nur in der Betriebsart Positioniermodus mégliBaschleunigung sowie
Geschwindigkeit im Tippbetrieb kénnen Uber Parameter programmiert werden.

3.4.1.4.1 Tippbetrieb 1

Befindet sich die Istposition auRerhalb der programmierten Grenzwerte,
muss mit Hilfe des Tippbetriebes 1 oder 2 aus dieser Position in
entspreclkender Richtung verfahren werden

Der Stellantrieb fahrt von der aktuellen Istposition einmalig um den Viesttalnch
(sieheKapitel5.1.7), abhéngig vom Vaeichen des eingegebenen Wertes:

9 Delta Inch < 0: Verfahrrichtung negativ

1 Delta Inch > 0: Verfahrrichtung positiv

Nach Erreichen der Sollposition, wird dies entsprechendadigjart.

Ein Digitaleingang kann zum Starten von Tippbetrieb 1 konfiguriert werden.

Damit Tippbetrieb 1 und 2 gestartet werden kénnen, miissen folgende Bedingungen erfiillt
sein:

1 Betriebsspannung Endstufe liegt an
1 Betrieb freigegeben
9 Antrieb steht
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3.4.1.4.2

3.4.15

SIKO A4

Tippbetrieb 2

Der Stellantrieb fahrt von der aktuellen Istposition solange der Befehl hierfur anliegt. Die
Tippgeschwindigkeit kann durch zwei Parameter beeinflusst werden und wird wie im folgenden
Beispiel dargestellt im Stellantrieb berechnet:

1 VInch (sieheKapitl 5.2.6)= 10 U/min (nur im Stillstand &nderbar)

1 Inching 2 Offset (sieheKapitel5.2.7) = 85% (wahrend des Tippbetriebs &nderbar)
Die resultierende Tippgeschwindigkeit betragt bei diesem Beispiel:

1 Tippgeschwindigkeit = v Tipp * Offset Tippen 2 = 10/min * 85 % = 9U/min

Ergebnisseverden stets auf ganze Zahlen gerundet.
Die Mnimaldrehzahl betragt 1J/min.

Travel Against Load

Diese Funktion steht nur in Verbindung mit der Option Federkraftbremsg
Verfiigung

Die Funktion Travel Against Load, falls aktiviert, steht nurTiippbetrieb 1,
Tippbetrieb 2 und im Positioniermodus zur Verfligung.

Ein Anfahren gegen eine driickende Last fiihrt beim Offnen der Bremse zu einer kurzzeitigen
Auslenkung der Achse entgegen der Bewegungsrichtung, da der Motor noch kein Drehmoment
aufbauen knnte. Mit der Funktion Travel Against Load kann diesem Effekt entgegengewirkt
werden. Hierbei wird die Federkraftoremse erst geldst, wenn der Motorstrom den Wert des
Parameters Travel Against Load Trigger (skdugitel5.3.7) Uberschreitet. Somit kann der

Motor schon vor dem Offnen der Bremse ein Drehmoment aufbauen.

Der Parameter Travel Against Load Direction (skdyatel5.3.8) definiert die
Verfahrrichtung, in der die Funktion aktiv sein soll.
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3.4.1.6 Steuerwort: Betriebsart Positioniermodus (MastetY Slave)

SIKO A4

AUS2 (maxVerzogerung)

Bit Beschreibung

Bit O 0 = AUS1 aktiv

AUS(freischalten) Aktueller Fahrauftrag wird abgebrochen.
Der Stellantrieb wird freigeschaltet.
1 = AUS1 nicht aktiv

Bit 1 0 = AUS2 aktiv

Aktueller Fahrauftrag wird abgebrochen.
Der Stellantrieb wird mit max/erzégerung abgebremst, de
Stellantrieb bleibt in Regelung.

1 = AUS2 nicht aktiv

Bit 2
AUS3 (progVerzogerung)

0 = AUS3 aktiv

Aktueller Fahrauftrag wird abgebrochen.

Der Stellantrieb wird mit prog. Verzégerung abgebremst,
Stellantrieb bleibt inRegelung.

1 = AUS3 nicht aktiv

Fahrauftrag starten

Bit 3 0 = kein Zwischenhalt
Zwischenhalt 1 = Zwischenhalt aktiv
Bit 4 Positive Flanke startet einen Fahrauftrag

Bit5
Stbrung quittieren

Positive Flanke quittiert eine Stdrung
Danachwechselt der Stellantrieb in den Zustand Einschaltspe|

Bit 6
Tippbetrieb 1

0 = kein Tippbetrieb 1
Falls defTippbetriebnoch nicht beendet ist, wird dieser
abgebrochen.

1 = Tippbetrieb 1
Solange dieses Bit gesetzt ist, fahrt d8tellantrieb um die
im Parameter Delta Tipp festgelegte Strecke.

Bit 7
Tippbetrieb 2 positiv

0 = kein Tippbetrieb 2 positiv

1 = Tippbetrieb 2 positiv
Der Stellantrieb verfahrt in positiver Richtung

Bit 8
Tippbetrieb 2 negativ

0 = keinTippbetrieb 2 negativ

1 = Tippbetrieb 2 negativ
Der Stellantrieb verfahrt in negativer Richtung

Bit 9
Tastenfreigabe

0 = Tagenfreigabe wie durch Parametéey Function Enable
(sieheKapitel5.5.2) definiert

1 = Tastenfreigab@vertiert wie durch Parameté¢ey
Function Enable definiert

Bit 10
Relative Positionierung

0 = absolute Positionierung

1 = relativePositionierung

Bit113 14

Reserviert, immer O

Bit 15
Kalibrierung

Positive Flanke kalibriert den Antrieb (sieKapitel3.4.5)

Tabelle: Steuerwort Positioniermodus

Datum:25.08.2022
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3.4.1.7 Zustandswort: Betriebsart Positioniermodus (SlavéY Master)

Bit Beschreibung
Bit 0 0 = Betriebspannung Endstufe fehlt
Betriebsspannung 1 = Betriebspannung Endstufe liegt an
Bit 1 0 = keine Fahrbereitschaft
Fahrbereitschaft 1 = Fahrbereitschaft vorhanden
Bit 2 0 = keine Grenzwertverletzung
oberer Grenzwert 1 = oberer Grenzwert Uberschritten
Bit 3 0 = keine Grenzwertverletzung
unterer Grenzwert 1 = unterer Grenzwert unterschritten
Bit 4 0 = Stellantrieb steht
Stellantrieb fahrt/steht 1 = Stellantrieb fahrt
Bit 5 0 = Stellantrieb befindet sich aul3erhalb des Heensters
Inpos 1 = Stellantrieb befindet sich innerhalb des RBensters
Bit 6 0 = kein Fahrauftrag aktiv
Fahrauftrag aktiv 1 = Fahrauftrag aktiv
Bit 7 0 = keine Stérung
Storung 1 = Stbrung
Quittierung mit positiver Flanke aBteuerwort Bit 5
Bit 8 0 = Betrieb nicht freigegeben
Betriebfreigegeben 1 = Betrieb freigegeben
Bit 9 0 = keine Einschaltsperre
Einschaltsperre 1 = Einschaltsperre
Bit 10 0 = keine Quittierung

Fahrauftrag Quittierung 1 = Quittierung

Das Bit wird gesetzt, wenn dé&ahrauftrag tibernommen
wurde. Wird im Steuerwort das Bit 4 zurlickgesetzt, wird
auch dieses Bit zurlickgesetzt.

Bit 11 keine Funktion
Bit 12 0 = Strombegrenzung nicht aktiv
Strombegrenzung 1 = Strombegrenzung aktiv

Der Motorstronist grof3er als unter Paramet@&eak Current
Limit (sieheKapitel5.3.3) eingestellt.

Bit 13 0 = Endschalter nicht aktiv

Endschalter 1 1 = Endschalter aktiv (Konfiguration eines Digitaleingangs
erforderlich (siehéKapitel5.7.1).

Bit 14 0 = Endschalter nicht aktiv

Endschalter 2 1 = Endschalter aktiv (Konfiguration eines Digitaleingangs
erforderlich.

Bit 15 0 = keineQuittierung

Kalibrierung Quittierung 1 = Quittierung

Das Bit wird gesetzt, wenn die Kalibrierung erfolgreich
ausgefuhrt wurde. Wird im Steuerwort das Bit 15
zuriickgesetzt, wird auch dieses Bit zurlickgesetzt.

Tabelle3: ZustandswoirPositioniermodus
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3.4.1.8 Ablaufplan: Betriebsart Positioniermodus

( Qart > S6rung
ON= Seuerwort ar —
SW= Zustandswort S/Vi =1
x = Bit kann 0 oder 1 sein ( Sorung quittieren
S CN5=1 P
y v
Versorgungsspannung BN Bnschaltsperre
GN/= 0000 0000 0000 0000 SN9=1
v
4 N\

Einschaltsperre [6sen

AUSL OGN0 = 1/0 oder
AUS2 GN.1 = 1/0 oder
AUS3 GN.2 = 1/0 oder

Serntaste
oder
D Acknowedge Eror 0/ 1
I\ J
4 N ( )
Tippen 1 oder 2 AN
GN/= 0000 0000 0100 0111 ! Fahrauftrag abbrechen
oder - -
b f
G/= 0000 0000 1000 0111 Betrieb freigeben AUSL QMO =1/0 oder |«
oder ON= 0000 0000 0000 0111 AUS2 GN/1 = 1/ 0 oder
GN/= 0000 0001 0000 0111 AUSBON2=1/0
\§ J
¢ A N J
Tippen 1 oder 2 aktiv S Betrieb freigegeben
SWV/=000x 0001 00x1 0001 —»  SA/=0000 0001 00x0 xxx1
: . :
Tippen AUS Fahrbereit
L GN/= 0000 0000 0000 0111 ) SW= 0000 0001 00x0 0011 - -
¢ Sollposition erreicht
s ~ SA/= 0000 0001 0010 0011

Sollposition vorgeben

v

(" Fahrauft rag aktivieren
|_G/V=0000 0000 0001 0111 )

v

Fahrauftrag aktiv

v SW= 000x 0101 01x1 0001 fa————————
[ Zwischenhalt ]

Positionierung fortsetzen
on3=1 GN3 =0

| | Zvischenhalt aktiv x
SI= 0000 0101 01x0 0011

\

Abb.9: Ablaufplan Positioniermodus
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3.4.2 Lokale Steuerung (StandAlone-Betrieb)

3.4.2.1 Tippbetrieb 2

Nach Anlegen der Betriebsspannung Steuerung befindesediantrieb auf der obersten

Ebene der Men

Ustruktur, der Positioniermodus ist aktiv (Werkseinstellung).

Das Driicken d{A] - Taste startet den Linkslauf (Tippbetrieb 2).
Das Driicken diO - Taste startet den Rechtslauf (Tippbetrieb 2).

DasLoslassen der entsprechenden Taste stoppt die Verfahrbewegung.

Das Driicken di] - Taste startet den ParametriProgrammiermodus.

3.4.2.2 Sollwertvorgabe

ACHTUNG

Fahrauftrage, die im Stanéllone Betrieb gestartet wurden, lassen sich
jederzeit durch Driicken d(¥/ - Taste abbrechen.

ACHTUNG

Das Untermeni Sollwertvorgabe kann auch ohne einen Fahrauftrag zu
starten verlassen werden. Hierzu muss eine Zeit von 30 Sekunden oh
Betatigung der Tasten gewartet werden. Danach erfolgt der automatiscli
Wechsel zurtick zur normalen Anzeige.

Beispiel: Positionierauftrag auf Position 500 starten

Voraussetzungen:

1 Die Anzeige

befindet sich auf der obersten EbeneMieniistruktur (Grundzustand).

 Betriebsart: Positioniermodus

9 Tastenfunktion: freigegeben

0 Ausgangszustand: normale Anzeige
0 Zuerst[*/ - Taste und danid - Taste zusammen gedriickt halten.
TARGET | Die Key Enable TinfisieheKapitel5.5.1) wird heruntergezahlt.
3
TARGET | Nach Ablauf der Key Enable Time wird das Eingabefeld freigegeben.
0 Die erste Dezimalstelle ist aktiv (blinkt).
2x dield - Taste driicken, um zur diéin Dezimalstelle zu wechseln.
TARGET | Die dritte Dezimalstelle ist aktiv.
0 5x (A - Taste driicken.
TARGET | Der Wert 500 wird angezeigt.
5 Eingabe mii*! - Taste bestétigen, um die Positionierung zu starten.
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Beispiel:Positionierauftrag auf Positior600 starten

0 Ausgangszustand: normale Anzeige
0 Zuerst[¥/ - Taste und danid - Taste zusammen gedriickt halten.
TARGET | Die Key Enable Time (siedapitel5.5.1) wird heruntergezahlt.
3
TARGET | Nach Ablauf der Key Enable Time wird das Eingabefeld freigegeben.
0 Die erste Dezimalstelle ist akt(blinkt).

2x dield - Taste driicken, um zur dritten Dezimalstelle zu wechseln.
TARGET | Die dritte Dezimalstelle ist aktiv.

0 5x A - Taste driicken.
TARGET | Der Wert 500 wird angezeigt.

5 3x dield - Taste driicken, um zgechsten Dezimalstelle zu wechseln.
TARGET | Die sechste Dezimalstelle ist aktiv und blinkt.
0 11x[A) - Taste driicken, um das Vorzeichen einzustellen.

TARGET | Der Wert500 wird angezeigt.
- Eingabe mii¥ - Taste bestéatigen, um diBositionierung zu starten.

3.4.3 Digitale Ein- und Ausgange
Der Stellantrieb verfugt Uber vier konfigurierbare digitale Eingange und einen konfigurierbaren
digitalen Ausgang.

Die Funktion und das Schaltverhalten sind einstelllizie Zustédnde der digitalen Einnd
Ausgange kénnen nicht per Software tberschrieben werden.

In der Werkseinstellung ist den Digitaleingdngen keine Funktion zugewiesen.

Der logische Zustand der Digitaleingange wird unabh&ngig von der zugewiesenen Funktion in
den Prozessdaten abgebildet.

Falls dem Digitaleingang eine Funktion zugewiesen wurde, kdnnen die Flezkisténde der
Digitaleingdnge aus deiRegisterDigital Input Functionalities State (siehKapitel5.7.6)
ausgelesen werden.

Der Digitalausgang kann in der Werkseinstellung Gber die Prozessdaten angesteuert werden.

Falls dem Digitalausgang eine Funktion zugwiesen wird, erfolgt die Ansteuerung Uber das
RegistemDigital OutputsFunctionalities State (sieh&apitel5.7.10).
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3431

SIKO A4

Beispielkonfiguration Digitaleingange

Die folgende Konfiguration weicht von dérferkseinstellung ab und erfordert eine
Parametrierung durch den Anwender.

1 Digitaleingang 1: Endschalter 1 (Leaktiv) Naherungsschalter DC PNP Offner (NC)
1 Digitaleingang 2: Endschalter 2 (Lefktiv) Naherungsschalter DC PNP Offner (NC)
1 Digitaleingang 3: Tapbetrieb 2 positive Verfahrrichtung (Hiegiktiv) Taster

9 Digitaleingang 4: Tippbetrieb 2 negative Verfahrrichtung (Halktiv) Taster

Parameter Wert Kapitel
Digital Input 1 Functionality 1 5.7.1
Digital Input 2 Functionality 2 5.7.2
Digital Input 3 Functionality 3 5.7.3
Digital Input 4 Functionality 4 5.7.4
Digital Inputs Polarity 3 5.7.5
Digital Input Functionalities State - 5.7.6

Digital Input Functionalities
Sate

( SR Digital Input 4 Functionality
L Wert =4

Abb.10: Beispielkonfiguration Digitaleingange

( N\
Digitaleingang 1
~ ’—L»f Digital Input 1 Functionality
XR
g \ Wert =1
Digital Inputs Polarity ~
Bito=1
J
~ N
Digitaleingang 2
g W, 4 . . .
Digital Input 2 Functionality
XR _
P N Wert =2
Digital Inputs Polarity ~
Bitl=1
J
4 )
Digitaleingang 3
~ )—L'(XCR Digital Input 3 Functionality
p N Wert =3
Digital Inputs Polarity ~
Bt 2=0
(. J
e N\
Digitaleingang 4
- J
\J—V

( Digital Inputs Polarity
Bit 3=0

J
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3.4.3.2 Beispielkonfiguration Digitalausgang

1 Digitalausgang 1: Inpos (Highktiv)

Parameter Wert Kapitel
Digital Output 1 Functionality 2 5.7.8
Digital Outputs Polarity 0 5.7.9
Digital Output Functionalities State - 5.7.10
Digital Qutput Functionalities
Sate

—~Y

Bit 0

Bit 1 Digital Qutput 1 Functionality

Wert =2 XCR Digitalausgang 1

—

. Digital Qutputs Polarity

Bit 31 Bit 0=0
—

Abb.11: Beispielkonfiguration Digitalausgang

3.4.4 Position Control Mode

Uber das Steuerwort in den Prozessdaten kann die tibergeordnetesigu
Fahrauftrage, die durch den Position Control Mode gestavtetien,
abbrechen.

Hierzu muss im Steuerwort an den Bits AUS1, AUS2 oder AUS3 eine n¢
Flanke erzeugt werden.

Umgekehrt kann der Pebde einen Uber die Uibergeordnete Steuerung
initiiert en Fahrauftrag nicht abbrechen.

Der Position Control Mode ermdglicht den Aufruf von Fahrdatenséatzen tber die
Digitaleingange. Insgesamt kbnnen 7 Fahrdatensatze abgespeichert werden.

Um den Position Control Mode verwenden zu kénnen, isti€ordiguration der
Digitaleingange erforderlich.

Die Auswahl des gewilinschten Fahrdatensatzes erfolgt durch die Eingadnge PCM Eingang 1 bis 3
in binarer Adressierung. Falatgnsatz O ist nicht vorhanden.
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34.4.1

SIKO A4

Beispielkonfiguration der Digitaleingéange fur den PCM

9 Digitaleingang 1: PCM Start (Higguktiv)

1 Digitaleingang 2: PCM Eingang 1 (Higktiv)

9 Digitaleingang 3: PCM Eingang 2 (Higktiv)

1 Digitaleingang 4: PCM Eingang 3 (Higktiv)
Parameter Wert Kapitel
Digital Input 1 Functionality 8 5.7.1
Digital Input 2 Functionality 9 5.7.2
Digital Input 3 Functionality 10 5.7.3
Digital Input 4 Functionality 11 5.7.4
Digital Inputs Polarity 0 5.7.5
Digital Input Functionalities State - 5.7.6

Digital Input Functionalities
Sate

4 )
Digitaleingang 1
& J - . .
YR Digital Input 1_|-‘unct|onal|ty
p N Wert =8
Digital Inputs Polarity
L Bit0=0 ) (J'_\
Bit O
4 I —
Digitaleingang 2
~ J—L»( YOR Digital Input 2 Functionality ( )
Wert =9 » Bit7
(" Digital Inputs Polarity ) ~ —
Bit1=0 .
\ J Bit 8

Digitaleingang 3
) s e - -
L» ] l Digital Input 3 Functionality Bit 10

\ L Wert = 10
Digital Inputs Polarity

[ Bit2=0
J
~
[ Digitaleingang 4

N

Digital Input 4 Functionality
XR
— — Wert =11
Digital Inputs Polarity

Bit 3=0

Abb.12: Beispielkonfiguration der Digitaleingange fir den PCM
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3.4.5

SIKO A4

Beispiel fur das Parameterset von Fahrdatensat3Nr.

Parameter Kapitel
PCM Position 3 5.8.3

PCM Acceleration 3 5.8.10
PCM Velocity 3 5.8.17
PCM Deceleration 3 5.8.24

Nachdem die Kodierung an den Eingdngen angelegt ist, kann durch eine positive Flanke am
Eingang PCM Start der gewiinschte Fahrauftrag gestartet werden.

Wird wahrend einer aktiven Positionierungr&€ingang PCM Start zurtickgesetzt, wird der
Fahrauftrag abgebrochen, der Antrieb bleibt in Regelung.

Folgend ein Beispiel fur den Aufruf von FahrdatensatZ3Nr.

Schritt 1: Nummer des Fahrdatensatzes anlegen

Eingang Zustand
PCM Start 0
PCMEingang 1 1
PCM Eingang 2 1
PCM Eingang 3 0

Schrit 2: Positionierauftrag starten.

Eingang Zustand

PCM Start 0/1

PCM Eingang 1 1

PCM Eingang 2 1

PCM Eingang 3 0
Kalibrierung

Eine Kalibrierung ist nur méglich, werkein Fahrauftrag aktiv istind der
der Antrieb steht (keine Fremdverstellung)!

Um eine Kalibrierung durchzufiihren sind zwei Schritte notwendig:
1 Kalibrierwert schreiben: Parameter Calibration Véishe Kapitel5.1.11)
9 Kalibrierung durchfiihren (Softwarebefehl oder Kalibriereingang)

Eine Kalibrierung kann durc¥ine positive Flanke an Steuerwort Bit 15, oder durch das
Schreiben des Wertes 7 an den Param&t€&ommand (siehkapitel5.5.8) ausgeldst werden.
Alternativ kann auch ein Digitaleingang als Kalibriereingang konfiguriert werden.

Eine Kalibriaung ist aufgrund des absoluten Messsystems nur einmal bei der Inbetriebnahme
erforderlich. Bei der Kalibrierung wird der Kalibrierwert zur Berechnung des Positionswerts
tibernommen. Fir den Fall der Kalibrierung gilt:

1 Positionswert = 0 + Kalibrierwert + &dtwert(sieheKapitel5.1.6)

Anderungen des Offsetwertes gehen unmittelbar bei der Berechnung des Positionswertes mit
ein.
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3.4.6 Drehrichtung

Bei Anderung der Drehrichtung erfolgt ein Vorzeichenwechsel der
Istposition.

Mit dem Parameter Sense of Rotation (si&apitel5.1.1) kann die Verfahrrichtung an die
mechanischen Gegebenheiten angepasst werden.

m Linkslauf

U Rechtslauf

Abb.13: Drehrichtung

3.4.7 Drehzahlmodus

Endschalter un@renzwerte 1 + 2 sind in dieser Betriebsart deaktiviert.

Zur Signalisierung des Drehzahlmodus werden im Display beide
Richtungsanzeigen aktiviert.

Beim Uberschreiten der Auflésung des Abseéwigebers erfolgt ein Sprung
derlstposition.

Im Drehzahlmodus beschleunigt der Stellantrieb nach Freigabe des Sollwertes auf die
Solldrehzahl und hélt diese Drehzahl bei, bis der Sollwert gesperrt wird, oder eine neue
Solldrehzahl vorgegeben wird. Beim Andern der Solldrehzahl wirdrelezdhl dem neuen

Wert unmittelbar angepasst.
Die Verfahrrichtung im Drehzahlmodus wird durch das Vorzeichen des Sollwertes bestimmt.
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Geschwindigkeit
A Solldrehzahl
(Sollwert)
Betrieb sperren
& Sollwert sperren
\ oderSollwert =0
A-Rot

\ >
Sollwertfreigegeben 'Stopp" Zeit

Abb.14: Rampe Drehzahimodus

Damit der Drehzahlmodus gestartet werden kann, missen folgende Bedingungen erfillt sein:
9 Betriebsspannung Endstufe liegt an

9 Betrieb freigegeben

9 Antrieb steht

Befindet sich die Istdrehzahl innerhalb des durch Parameter Pos Window (&giiel5.1.5)
definierten Fensters, wird dies im Zustandswort B# % signalisiert.

34.7.1 Steuerwort: Betriebsart Drehzahlmodus

Bit Beschreibung
Bit 0 0 = AUS1 aktiv
AUS1 (freischalten) Aktueller Fahrauftrag wird abgebrochen.

Der Stellantrieb wird freigeschaltet.

1 = AUS1 nicht aktiv

Bit 1 0 = AUS2 aktiv

AUS2 (maxVerzdgerung) | Aktueller Fahrauftrag wird abgebrochen.

Der Stellantrieb wird mit max. Verzégerung abgebremst, (
Stellantrieb bleibt in Regelung.

1 = AUS2 nicht aktiv

Bit 2 0 = AUS3 aktiv

AUS3 (progVerzogerung) | AktuellerFahrauftrag wird abgebrochen.

Der Stellantrieb wird mit prog. Verzégerung abgebremst,
Stellantrieb bleibt in Regelung.

1 = AUS3 nicht aktiv

Bit 3 Reserviert, immer 0

Bit 4 Positive Flanke startet einen Fahrauftrag

Fahrauftrag starten

Bit 5 Positive Flanke quittiert eine Stdrung

Stbrung quittieren Danach wechselt der Stellantrieb in den Zustand
Einschaltsperre.

Bit63 8 Reserviert, immer 0
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Funktionsbeschreibung

3.4.7.2

SIKO A4

Bit

Beschreibung

Bit 9
Tastenfreigabe

0 = Tagenfreigabe wie durch Parametiéey Function Enable
(sieheKapitel5.5.2) definiert

1 = Tastenfreigabavertiert wie durch Parametétey
Function Enable definiert

Bit 103 14 Reserviert, immer O
Bit 15 Positive Flanke kalibriert den Antrieb (sieKapitel3.4.5)
Kalibrierung

Tabelled: SteuerworDrehzahlmodus

Zustandswort: Betriebsart Drehzahlmodus

Bit Beschreibung

Bit 0 0 = Betriebspannung Endstufe fehit
Betriebsspannung 1 = Betriebspannung Endstufe liegt an
Bit 1 0 = keine Fahrbereitschaft
Fahrbereitschaft 1 =Fahrbereitschaft vorhanden

Bit 2 keine Funktion

Bit 3 keine Funktion

Bit 4 0 = Stellantrieb steht

Stellantrieb fahrt/steht

1 = Stellantrieb fahrt

Bit5

0 = Stellantrieb befindet sich auRerhalb des Heensters

Inpos 1 = Stellantriebbefindet sich innerhalb des Pd=ensters
Bit 6 0 = kein Fahrauftrag aktiv
Fahrauftrag aktiv 1 = Fahrauftrag aktiv
Bit 7 0 = keine Stérung
Storung 1 = Stbrung

Quittierung mit positiver Flanke an Steuerwort Bit 5.
Bit 8 0 =Betrieb nicht freigegeben

Betrieb freigegeben

1 = Betrieb freigegeben

Bit 9
Einschaltsperre

0 = keine Einschaltsperre

1 = Einschaltsperre

Bit 10
Fahrauftrag Quittierung

0 = keine Quittierung

1 = Quittierung

Das Bit wird gesetzt, wenn der Fahraufti@lgernommen
wurde. Wird im Steuerwort das Bit 4 zurlickgesetzt, wird
auch dieses Bit zurlickgesetzt.

Bit 11 keine Funktion

Bit 12 0 = Strombegrenzung nicht aktiv

Strombegrenzung 1 = Strombegrenzung aktiv
Der Motorstrom ist groRetisaunter ParametePeak Current
Limit (sieheKapitel5.3.3) eingestellt.

Bit 133 14 keine Funktion

Bit 15 0 = keine Quittierung

Kalibrierung Quittierung

1 = Quittierung

Das Bit wird gesetzt, wenn die Kalibrierung erfolgreich
ausgefuhrwurde. Wird im Steuerwort das Bit 15
zurickgesetzt, wird auch dieses Bit zuriickgesetzt.

Datum:25.08.2022

Tabelles: Zustandswort Drehzahlmodus
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PROFINET 10

3.4.7.3

4.1

SIKO A4

Ablaufplan: Betriebsart Drehzahlmodus

QN = Seuerwort
SNV = Zustandswort

X = Bit kann 0 oder 1 sein

Sart

C )

S0rung

SN7=1

v

Sorung quittieren
OGN =1

v

\ersorgungsspannung BN
GN/= 0000 0000 0000 0000

Enschaltsperre

SN9 =1

v

{ Sollwert andern

v

Betrieb freigegeben
SA/= 0000 0001 00x0 00x1

v

\.

DI Acknowledge Eror 0/ 1

Bnschaltsperre |6sen

AUSL OGN0 = 1/0 oder
AUS2 GN.1 = 1/0 oder
AUS3 QN2 = 1/ 0 oder
Serntaste
oder

f Betrieb freigeben
“| av=0000 0000 0000 0111

Fahrbereit
SN/= 0000 0001 00x0 0011

Sollwert vorgeben
. J

N
/

Fahrauftrag abbrechen

AUSL OGN0 = 1/0 oder
AUS2 GN.1 = 1/0 oder
AUSBCN2=1/0

Sollwert freigeben
|_GV= 0000 0000 0001 0111 |

v

\

Sollwert freigegeben

~—

“| Sw=0000 0101 01xx 0001

f Sollwert sperren )
ON4=0 )
.

Abb.15: Ablaufplan Drehzahlmodus

PROFINET IO

Beschreibung

Beim Stellantrieb handelt es sich um ein PROFINET 10 Device

Datum:25.08.2022
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PROFINET 10

41.1 Stationsname und IPKonfiguration

Nachdem die Einstellungen durchgefiihrt wurden, ist ein R@ermstart)
erforderlich, damit die geanderte Konfiguration ibernommen wird.

Der Stationsname und die #Ronfiguration kdnnerurch ein SCommand
(sieheKapitel5.5.8) auf Werkseinstellung zuriickgesetzt werdeie IR
Konfigurationund der Stationsname simtker Parameterklasse N zugeordn

Der Stationsname und dieRonfiguration des Stellantriebs konméiber das Netzwerk oder
Uber das Displaieni eingestellt werden.

Die Auswahl im Menii PARAM CHANRARAM ERND SET bestimmt dariber, welcher
Stationsname verwendet wird.

Die Auswahl im Menii PARAM CHANRARAM ERNNW SET bestimmt dartiber, welche |
Einstellung verwendet wird.

Display | Beschreibung
NETW Die Einstellung erfolgt Gber das Netzwerk (Werkseinstellung).
DEVICE | Die Einstellung erfolgt tiber das Dispi&ienu.

In der Werkseinstellung erfolgt die Einstellung des Stationsnamens unkiPdéonfiguration
Uber das PROFINET DCP Protokoll.

Es gilt folgende Grundeinstellung:

Stationsname " (leer)
IP-Adresse 0.0.0.0
Subnetzmaske 0.0.0.0
Gateway 0.0.0.0
DHCP Disabled

Erfolgt die Einstellung des Stationsnamens lber BaplayMent (Auswahl DEVICE), wird der
Stationsname nach folgendem Muster generiert:

"siko-ag24yyy" yyy = Eingestellter Wert von ID im Dezimalformat

In der Grundeinstellung betragt der Wert von ID=124. Es ergibt sich somit der Stationsname
"siko-ag24124'.

Die Einstellung von ID=8 ergibt den Stationsnamen "sig24008".

Erfolgt die IRKonfiguration tber das Displdyent (Auswahl DEVICE), gilt folgende
Grundeinstellung:

IP-Adresse 192.168.1.124
Subnetzmaske 255.255.255.0
Gateway 192.168.1.1
DHCP Disabled

Die aktive IPKonfiguration kann tiber das Displaggezeigt werden.

IP-Adresse PARAM RoPARM
Subnetzmaske PARAM RoPARSNM
Gateway PARAM RoPARGW
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PROFINET 10

Die Einstellung des Stationamens und der HKonfiguration erfolgt im Displaeni PARA
CHANGEPARAM EPN

GN1.2
GN3.4
'y
REET VES—l
NO RESET
v
Ende

Abb.16: Einstellungles Stationsnamens und dle#Konfiguration
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PROFINET 10

4.1.2

4.1.3

41.4

4.1.5

SIKO A4

Zyklischer DatenaustauschilO Data CR)

Ausgangsdaten (Master > Stellantrieb)

PNU Beschreibung Typ

3 TargetValue Integer32
Control Word Unsigned16

1 Digital Outpus Control Unsigned16

Eingangsdaten (Stellantrieb > Master)

PNU Beschreibung Typ

259 Actual Value Integer32

260 Generic Mapping Channel Integer32

258 Status Word Unsigned16

257 Digital Inputs State Unsigned16

Azyklischer Datenaustausch (Record Data CR)

Auf alle Parameter des Stellantriebs kann azyklisch zugegriffen werden.

Betriebsarten und Synchronisation

Es werden di®FKlassen RT_Claagid RT_Class3 unterstitz. Der Geratezyklus des
Stellantriebs ist nicht synchronisiert.

Diagnosealarme (Alarm CR)

ACHTUNG

Diagnosealarme werden nur Ubertragen, wenn das Bit 5 des Parameter
0B21h Configuration gesetzt ist. In der Werkseinstellung werden keine
Diagnosealarme ubertragen.

ACHTUNG

Diagnosealarme fuhren auf einer Siemens Steuerung zur Unterbrechun
Programmablaufs und zum Aufruf der Funktionsbausteine OB82 bzw. Q
Sind die aufgerufenen Bausteine nicht auf der CPU vorhanden, wechse
CPU in dezustand STOP.

Die PROFINESEhnittstelle des Stellantriebs unterstitzt Diagnosealarme im Falle eines
Geratefehlers. Fur die Darstellung der Diagnoseinformationen wird die Formatkennung (US
User Structure IdentifierB00h fir Kanaldiagnose verwendet. Die Stérungscodes werden nach
folgender Tabelle in den ChannelErrorType konvertiert.

Stérungscode | ChannelErrorType | Beschreibung
07h 010" Steuerelektronik Unterspannung
08h 010&h Steuerelektronik Uberspannung
0% 010% Leistungselektronik Uberspannung
0Ah 0104 Endstufe Ubertemperatur
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Parameter

Stérungscode | ChannelErrorType | Beschreibung
0Bh 010Bh Schleppfehler
0th 010 Antriebswelle blockiert
10h 011Ch EEPROM Queue Uberlauf
13h 0113h EEPROM Checksumme
14h 0114 EthernetModul Watchdog
15h 0115 EthernetModul im Zustand ERROR wahrend eing
aktiven Fahrauftrags
16h 0116h EthernetModul im Zustand EXCEPTION
20h 0120h 12T Grenzwert Uberschritten
21h 0121h Motor Ubertemperatur
22h 0122h Encoder Fehler
4.1.6 Verhalten der Ausgange
Zustand Verhalten
IOPS = BAD Werte werden auf null gesetzt.
Verbindungsabbruch | Werte werden auf null gesetzt.
Versorgung EIN Werte werden mit null initialisiert.
4.2 Inbetriebnahmehilfen

Als Inbetriebnahmehilfen steheBervicesoftwarg;unktionsbausteine bzw. Beispielprojekte
inklusive Schritt fir Schritt Anleitungen zur Verfigung.

5 Parameter

Parameter werden in Klassen eingeteilt. Die Klassen C, E, N, S und V kdnnen bei Bedarf separat
auf Werkseinstellung zuriickgesetzt werden (si€hptel 5.5.8).

Parameterklassen Zeichen
Reglerparameter C
Stérungsspeicher E
Netzwerkparameter N
Standardparameter S
Visualisierungsparameter \%
Prozessdaten PD
Kapitel ab Seite
Positionierung 42
Stellantrieb 53
Grenzwerte 58
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Parameter

Kapitel ab Seite
Visualisierung 63
Optionen 67
Reglerparameter 73
Digitale Ein/Ausgabe 75
Position Control Mode 84
Gerateinformation 101
Stoérungsspeicher 110

51 Positionierung

5.1.1 Sense of Rotation

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1554d/ 612h

Webserver 1554
Serviceprotokoll

Befehl lesen -

Befehl schreiben TX

Display
\ Menu PARAM CHANGEOSIT SEnRot

Wertebereich

Wert Display | Serviceprotokoll | Beschreibung
0 (default) | CW TO Drehrichtung i

steigende Positionswerte bei Rechtslauf
1 cCcw T1 Drehrichtung e

steigende Positionswerte bei Linkslauf
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5.1.2

5.1.3

SIKO A4

Parameter

Spindle Pitch

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 1549d/ 60Dh

Webserver 1549
Serviceprotokoll

Befehl lesen G013

Befehl schreiben HO13xXxXX

Display

Menu

PARAM CHANGEOSIT SPItch

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
03 1000000
0 (default) KeineSkalierung. Zur Berechnung des

Positionswerts in Benutzereinheiten muss
der Wert Spindle Pitch = 1024 verwendet
werden.

Gear Ratio Numerator

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integerl16

Zugriff rw

PNU 1547d/ 60Bh
Webserver 1547
Serviceprotokoll

Befehl lesen G010

Befehl schreiben HO10xxxxx

Datum:25.08.2022
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Parameter

Display

Menu PARAM CHANGEOSIT GEAR N

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

13 10000

1 (default)

514 Gear Ratio Denominator

AllgemeineEigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integer16
Zugriff rw

PNU 1548d/ 60Ch
Webserver 1548
Serviceprotokoll

Befehl lesen G011

Befehl schreiben HO11xxxxx
Display

Menu PARAM CHANGEEOSIT GEAR D

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

13 10000

1 (default)

515 Pos Window

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit Benutzereinheiten
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Parameter

PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 1546d/ 60Ah

Webserver 1546
Serviceprotokoll

Befehl lesen G009

Befehl schreiben HOO9xXxXXX
Display

Menl PARAM CHANGEOSIT InPoSW

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

03 1000

10 (default)

5.1.6 Offset Value

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 1564d/ 61Ch
Webserver 1564
Serviceprotokoll

Befehl lesen EO5

Befehl schreiben FO5+XxXXxXxxX
Display

Menl PARAM CHANGPOSIT OFFSEt

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

555555 3

0 (default)

SIKO A4

Datum:25.08.2022
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5.1.7

5.1.8

Parameter

Delta Inch

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 1553d/ 611h
Webserver 1553
Serviceprotokoll

Befehl lesen EO4

Befehl schreiben FO4+xXXXXXX
Display

Menu PARAM CHANGEOSIT dinch

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
1024 (default)
Inpos Mode
Hat nur Bedeutung bei Antrieb ohne Bremse in Betriebsart
Positioniermodus.
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 1558d/ 616h
Webserver 1558
Serviceprotokoll
Befehl lesen G016
Befehl schreiben HO16xxxxX
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Parameter

5.1.9

SIKO A4

Display

‘ Menu

PARAM CHANGEOSIT InPOS

Wertebereich

Wert Display Serviceprotokoll | Beschreibung
0 (default) | Cntrl H0160000 permanente Positionierregelung auf Sollwe
1 Short H0160001 PositionierregelunddUSund Kurzschluss de
Motorwicklungen
2 FrEE H0160002 Positionierregelung AU d Freischaltung
des Antriebs
Pos Type

ACHTUNG

EineSchleifenpositionierung wird nur im Positioniermodus ausgefuhrt.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 1555d/ 613h
Webserver 1555
Serviceprotokoll
Befehl lesen -
Befehlschreiben Lx
Display
‘ Mend PARAM CHANGEOSIT PoSTYP

Wertebereich

Wert

Display

Serviceprotokoll

Beschreibung

0 (default)

DIRECT

LO

Der Sollwert wird direkt von der aktuellen
Position angefahren.

1

POS

L1

Zum Ausgleich des Spindelspiels wird der
Sollwert immer in positiver Richtung
angefahren.

NEG

L2

Zum Ausgleich des Spindelspiels wird der
Sollwert immer in negativer Richtung
angefahren.

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.1.10 Loop Length
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse S
Einheit Benutzereinheiten
PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff rw
PNU 1559d/ 617h
Webserver 1559
Serviceprotokoll
Befehl lesen G017
Befehl schreiben HOL17xxxXX
Display
Menl PARAM CHANGEOSIT LooPLE
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
03 30000
512 (default)
5.1.11 Calibration Value

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 1550d/ 60Eh
Webserver 1550
Serviceprotokoll

Befehl lesen EO3

Befehl schreiben FO3+XXXXXXX
Display

Men PARANCHANGEPOSIT CALVAL

SIKO A4

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.1.12

5.1.13

SIKO A4

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

555555 3

0 (default)

Control Word

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM

no

Klasse

PD

Einheit

PROFINET

Datentyp

Unsigned16

Zugriff

w

PNU

2d/ 2h

Webserver

2

Serviceprotokoll

Befehl lesen

Befehl schreiben

Display

Menl

DatentypUnsigned16

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Status Word

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse PD

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned16

Zugriff ro

PNU 258d/ 102h

Webserver 258

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.1.14

SIKO A4

Serviceprotokoll

Befehl lesen

Befehl schreiben

Display

Menii

DatentypUnsigned16

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Target Value

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no
Klasse PD
Einheit Positioniermodus: Benutzereinheiten
Drehzahlmodus: U/min
PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff rw
PNU 3d/ 3h
Webserver 3
Serviceprotokoll
Befehl lesen EOO
Befehl schreiben FOO+XxxxxxxX
Display
Menu TARGET
Datentypinteger32
Wert Display Beschreibung
kein default

Datum:25.08.2022
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5.1.15

5.1.16

SIKO A4

Parameter

Actual Value
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM no
Klasse PD
Einheit Positioniermodus: Benutzereinheiten
Drehzahlmodus: U/min
PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff ro
PNU 259d/ 103h
Webserver 259
Serviceprotokoll
Befehl lesen Z
Befehl schreiben -
Display
Menu Zeile 1
Datentypinteger32
Wert Display Beschreibung
kein default
System Status Word

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned16

Zugriff ro

PNU 2572d/ AOCh

Webserver 2572
Serviceprotokoll

Befehl lesen R

Befehl schreiben -

Display

Menl

Datum:25.08.2022
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Parameter

DatentypUnsigned16
Bit Zustand | Beschreibung
Bit 0 0 keine Bedeutung
Bit 1 0 keine Bedeutung
Bit 2 0 keine Bedeutung
Bit 3 Betriebsart Positioniermodus: In Position
1 Istposition befindet sich innerhalb des Positionierfensters des
programmierten Sollwertes.
0 Istposition befindet sich auf3erhalb des Positionierfensters des
programmierten Sollwertes.
Betriebsart Drehzahlmodus: In Position
1 Istdrehzahl befindet sich innerhalb des vorgegebed@teranzfensters
der Solldrehzahl
0 Istdrehzahl befindet sich auRerhalb des vorgegebenen Toleranzfen|
Bit 4 Stellantrieb fahrt
1 Stellantrieb fahrt
0 Stellantrieb steht (DrehzahlZ<U/min)
Bit 5 Betriebsart Positioniermodus: oberer Grenzwert
1 Istposition befindet sich oberhalb des programmierten Grenzwertes
Verfahren kann nur im Tippbetrieb in negativer Richtenfplgen.
0 Istposition befindet sich unterhalb des programmierten Grenzwerte
0 Betriebsart Drehzahlmoduskeine Bedeutung
Bit 6 Betriebsart Postioniermodus: unterer Grenzwert
1 Istposition befindet sich unterhalb degrogrammierten Grenzwertes.
Ein Verfahren kann nur im Tippbetrieb in positiver Richtung erfolger
0 Istposition befindet sich oberhalb des programmierten Grenzwertes
0 Betriebsart Drehzahlmoduskeine Bedeutung
Bit 7 Zustand Treiber
1 Motor istfreigeschaltet
0 Motor in Regelung
Bit 8 Stérung
1 Stellantrieb hat auf Stérung geschaltet. Die Stérungsursache muss
beseitigt und quittiert werden.
0 keine Stérung vorhanden
Bit 9 Betriebsart Positioniermodus: Schleifenfahrt
1 wennVerfahrrichtung ungleich Anfahrrichtung (bei Schleifenfahrt)
0 wenn Verfahrrichtung gleich Anfahrrichtung
0 Betriebsart Drehzahlmoduskeine Bedeutung
Bit 10 Betriebsspannung Endstufe
1 Spannung fehlt, kein Verfahren méglich
0 Spannung liegt an
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SIKO A4

Bit Zustand | Beschreibung
Bit 11 Fahrbereit
1 nicht fahrbereit
0 fahrbereit:
Stellantrieb nicht im Stérungszustand
Keine Positionierung aktiv
Betriebspannung Endstufe liegt an
Istposition innerhalb der Grenzwerte (nur Positioniermodus)
Bit12 | 0 keine Bedeutung
Bit 13 Strombegrenzung
1 Strombegrenzung aktiv.
0 Strombegrenzung nicht aktiv.
Bit 14 Betriebsart Positioniermodus: Status
1 Positionieung im Positioniermodus aktiv.
0 Positionierung nicht aktiv.
Betriebsart Drehzahlmodus: Status
1 Solldrehzahl freigeben
0 Solldrehzahl gesperrt
Bit 15 Schleppfehler
1 Schleppfehle¥ Der Stellantrieb kann die vorgegebene
Geschwindigkeit aufgrureli grofRer Last nicht erreichen.
Der Stellantrieb geht in Stérung Schleppfehler.
Abhilfe: programmierte Geschwindigkeit reduzieren!
0 kein SchleppfehleY Istgeschwindigkeit entspricht Sollgeschwindigkeit
kein
default

Tabelles: Systentatuswort

Das SysterBtatuswort besteht aus 2 Byte und gibt d&ustand des Antriebs wieder.

High- Byte Low Byte
Bit ©Nummer
15 |14 |13 |12 |11 |10 |9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
0 0 1 0 1 0 0 1 0 1 0 0 1 0 0 0
2 9 4 8
Abb.17: Aufbau SysterBtatuswort
Beispiel (grau hinterlegt):
binar: Y 0010 1001 0100 1000
hex: Y 2 9 4 8
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5.2

521

5.2.2

SIKO A4

Parameter

Stellantrieb

Operating Mode

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1556d/ 614h
Webserver 1556
Serviceprotokoll

Befehl lesen -

Befehl schreiben X0/ X1
Display
‘ Menl PARAM CHANGERIVE OPModE

Wertebereich

Wert Display | Serviceprotokoll | Beschreibung

O (default) | POS X0 Positioniermodus

1 VEL X1 Drehzahlmodus
A-Pos

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit %, 100% | 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl16

Zugriff rw

PNU 1540d/ 604h
Webserver 1540
Serviceprotokoll

Befehl lesen G003

Befehl schreiben HOO3xxxxx

Datum:25.08.2022
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5.2.3

524

SIKO A4

Parameter

Display

Menu

PARAM CHANGERIVE A POS

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

- 3 -

’ ’

50 (default)

V-Pos

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 1541d/ 605h
Webserver 1541
Serviceprotokoll

Befehl lesen G004

Befehl schreiben HOO4xXXXX
Display

Menu PARAM CHANGBRIVE V POS

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/,*26 -

e91, *,6 -

e93, *46 -

10 (default)

D-Pos

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse C
Einheit %, 100% | 4 U/s?

Datum:25.08.2022
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Parameter

PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff rw
PNU 1542d/ 606h
Webserver 1542
Serviceprotokoll
Befehl lesen G044
Befehl schreiben HO44xxxXX
Display
Menl PARAM CHANGERIVE D POS

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-3 - - 101% = Die Verzogerung wird durch
Parameter A20s bestimmt.

101 (default)

5.25 A-Inch

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit %, 100% | 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 1544d/ 608h
Webserver 1544
Serviceprotokoll

Befehl lesen G007

Befehl schreiben HOO7xxxxx
Display

Menl PARANCHANGEDRIVE A INCH

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

- 3 -

50 (default)

S|:K,b AR4 Datum:25.08.2022
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5.2.6

527

SIKO A4

Parameter

V-Inch

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integerl6
Zugriff rw

PNU 1545d/ 609h
Webserver 1545
Serviceprotokoll

Befehl lesen G008

Befehl schreiben HOO08xxxxx
Display

Menu PARAM CHANGERIVE V INCH

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/,*26 -

e91l, *,6 -

e93, *46 -

10 (default)

Inching 2 Offset

AllgemeineEigenschaften

EEPROM no

Klasse S

Einheit %
PROFINET

Datentyp Unsigned8
Zugriff rw

PNU 1562d/ 61Ah
Webserver 1562
Serviceprotokoll

Befehl lesen G027

Befehl schreiben HO27xxxxx
Display

Menu PARAM CHANGERIVE OFFIn2

Datum:25.08.2022
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5.2.8

5.3

531

SIKO A4

Parameter

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

103 100

100 (default)

A-Rot

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit %, 100%| 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 1543d/ 607h
Webserver 1543
Serviceprotokoll

Befehl lesen G005
Befehlschreiben HOO5xXXXX
Display

Meni PARAM CHANGERIVE A ROT

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

13 100

50 (default)

Grenzwerte

Software Limit 1

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit Benutzereinheiten
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Parameter

PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff rw
PNU 1551d / 60Fh
Webserver 1551
Serviceprotokoll
Befehl lesen EO1
Befehl schreiben FOLEXXXXXXX
Display
Menl PARAM CHANGEOUNDSSwLIM1

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

-.,58-1.

999999(default)

5.3.2 Software Limit 2

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 1552d/ 610h

Webserver 1552
Serviceprotokoll

Befehl lesen EO02

Befehl schreiben FO2:xxxxxxX
Display

Menl PARAM CHANGBOUNDSSwLIM2

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

-.,53-1.

3

-199999 (default)

SIKO A4
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Parameter

5.3.3 Peak Current Limit

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit mA
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 577/ 241h

Webserver 577
Serviceprotokoll

Befehl lesen G080

Befehl schreiben HO80xxxxXx
Display

Menu PARAM CHANGBOUNDSPKCurL

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

03 12000

12000 (default)

534 Peak Current Time

AllgemeineEigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit x100ms
PROFINET

Datentyp Integerl16

Zugriff rw

PNU 578/ 242h

Webserver 578
Serviceprotokoll

Befehl lesen G081

Befehl schreiben HO81xxxxx
Display

Men PARAM CHANGBOUNDSPKCurT

SIKO A4
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5.3.5

5.3.6

SIKO A4

Parameter

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

03 40

40 (default)

Continuous Current

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit mA
PROFINET

Datentyp Integer16

Zugriff rw

PNU 579/ 243h

Webserver 579
Serviceprotokoll

Befehl lesen G082

Befehl schreiben HO82xxxxx
Display

Menl PARAM CHANGEOUNDSCoCurL

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

03 7300

7500 (default)

Contouring Error Limit

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Schritte
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 1560 / 618h

Webserver 1560

Datum:25.08.2022
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Parameter

Serviceprotokoll
Befehl lesen G018
Befehl schreiben HO18xxxxXx
Display
Menu PARAM CHANGBOUNDS CoErrL

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

13 30000

1024 (default)

5.3.7 TravelAgainst Load Trigger

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit mA
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 2049/ 801h

Webserver 2049
Serviceprotokoll

Befehl lesen G070

Befehl schreiben HO70xxxxx

Display

Menu

PARAM CHANGBOUNDSTALTrG

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

03 7500

0 (default) Funktion Lastanfahrt deaktiviert
5.3.8 Travel Against Load Direction

Allgemeire Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -

SIKO A4 Datum:25.08.2022 Art. Nr. 89468 And. Stand155 22

Seite62 von 128



5.4

54.1

SIKO A4

Parameter

PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 2050 / 802h
Webserver 2050
Serviceprotokoll
Befehl lesen G071
Befehl schreiben HO7 1xxxxx
Display
‘ Menii PARAM CHANGBOUNDSTALDiIr

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
0 (default) POS positive Drehrichtung
1 NEG negativeDrehrichtung

Visualisierung

Display Orientation

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse \

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1795d/ 703h

Webserver 1795
Serviceprotokoll

Befehl lesen G030

Befehl schreiben HO30xxxxXx
Display
‘ Mend PARAM CHANGHISUAL dISP O

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
0 (default) 0 Ausrichtung 0°
1 180 Ausrichtung 180°

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.4.2 Display Divisor

Divisor, um den die Anzeigengenauigkeit gegenuiber der Messauflésung vermindert wird.
Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse \

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8
Zugriff rw

PNU 1793d/ 701h
Webserver 1793
Serviceprotokoll

Befehl lesen G031

Befehl schreiben HO31xxxxx
Display
\ Menl PARAM CHANGEISUAL DIV

Wertebereich

Wert Display Divisor
0 (default) 1 1

1 10 10

2 100 100

3 1000 1000

5.4.3

SIKO A4

Display Divisor Application

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse \

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1794d/ 702h

Webserver 1794
Serviceprotokoll

Befehl lesen G035

Befehl schreiben HO35xxxxX

Datum:25.08.2022
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Parameter

Display

‘ Menu

PARAM CHANGH¥ISUAL DIVAPL

Wertebereich

Wert Display

Beschreibung

0 (default) | ALL

Solt und Istposition.

Anwendung auf den Anzeigewert und den tatsachlichen Wert d

1 DISPL

Anwendung nur auf den Anzeigewert der Satld Istposition

54.4 Decimal Places

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse \

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1796d/ 704h
Webserver 1796
Serviceprotokoll

Befehl lesen G032

Befehl schreiben HO32xxxxX
Display
‘ Mend PARAM CHANGH¥ISUAL dECI P

Wertebereich

Wert Display Anzahl Nachkommastellen
0 (default) 0 0
1 0.1 1
2 0.02 2
3 0.003 3
4 0.0004 4
545 Direction Indication Function
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse \
Einheit -
5|:K,b ARA4 Datum:25.08.2022 Art. Nr. 89468 And. Stand155 22 Seite65von 128



5.4.6

Parameter

PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1797d/ 705h

Webserver 1797

Serviceprotokoll

Befehl lesen G033

Befehl schreiben HO33xxxxx

Display
‘ Menl PARAM CHANG¥ISUAL IndIcF

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
0 (default) ON Ein

1 INVErt invertiert

2 OFF Aus

Displayed Value 2nd Line

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse \%

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8
Zugriff rw

PNU 1798d/ 706h
Webserver 1798
Serviceprotokoll

Befehl lesen G043

Befehl schreiben HO43xXxxXX
Display
‘ Menu PARAM CHANGHISUAL LinE2

Wertebereich

Wert Display | Beschreibung Kapitel
0 (default) | TARGET, Target Value 5.1.14
1 OS DEG| Output Stage Temperature 5.9.1
2 VM DEG,| Virtual Motor Temperature 5.9.2
3 C VOLT | Voltage of Control 5.9.3
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5.5

55.1

5.5.2

Parameter

Wert Display | Beschreibung Kapitel
4 P VOLT | Voltage of Output Stage 594
5 MotCur | Motor Current 5.9.5
6 POS Actual Position 5.9.6
7 VEL Actual Rotational Speed 5.9.7
8 OVLOAd Overload 5.9.8
9 ConErr | Actual Contouring Error 5.9.9
Optionen

Key Enable Time

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse \

Einheit s
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1799d/ 707h

Webserver 1799
Serviceprotokoll

Befehllesen G029

Befehl schreiben HO29xXxxXX
Display

Menu PARAM CHANGEPTION CdELAY

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

13 60

3 (default)

Key Function Enable

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse V
Einheit -

AR4
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Parameter

PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 1800d/ 708h
Webserver 1800
Serviceprotokoll
Befehl lesen G028
Befehl schreiben HO28xxxxx
Display
‘ Menl PARAM CHANGEBPTION bUTTON

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
0 (default) ON alle Funktionen per Tasfeeigegeben
1 OFF alle Funktionen per Taste gesperrt

5.5.3 Inching 2 Acceleration Type

Mit diesem Parameter kann die Beschleunigungsart im Tippbetrieb 2 eingestellt werden.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 1563d/ 61Bh
Webserver 1563
Serviceprotokoll
Befehl lesen G039
Befehl schreiben HO39xxxxx
Display
‘ Menu PARAM CHANGEBPTION AccTYP

Wertebereich

Wert Display

Beschreibung

O (default) | StAt

statischeBeschleunigung
Die Beschleunigung erfolgt, wie unter Parametdngh
(sieheKapitel5.2.5) definiert, bis auf die Endgeschwindigkeit

SIKO A4
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Parameter

Wert Display | Beschreibung

1 dYN schrittweise Beschleunigung

Die Beschleunigung erfolgt, wie unter Parametdngh
(sieheKapitel5.2.5) definiert, bis auf die Endgeschwindigkert
folgenden Schritten:

4 s auf 20% der Endgeschwindigkeit

2 s auf 50% der Endgeschwindigkeit

1 s auf 100% der Endgeschwindigkeit

554 Inching 2 Stop Mode

Mit diesem Parameter kann die Verzogerungsrampe im Tippbetrieb 2 beeinflusst werden.
Allgemeine Eigemhaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 1557d/ 615h
Webserver 1557
Serviceprotokoll
Befehl lesen G015
Befehl schreiben HO15xxxxx
Display
‘ Meni PARAM CHANGEPTION StoP2

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
0 (default) HARd Stopp mit maximaler Verzégerung
1 SOFT Stopp mit programmierter Verzégerung

5.5.5 PIN Change

Erforderliche PIN, um Parameter Uber Tasten und Anzeige andern zu kénnen.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse \%
Einheit -
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Parameter

PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff rw
PNU 1801d/ 709h
Webserver 1801
Serviceprotokoll
Befehl lesen G041
Befehl schreiben HO41xxxxX
Display
Menl PARAM CHANGEPTION PIN

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

03 99999

0 (default)

5.5.6

Generic Mapping Parameter

Dieser Parameter definiert den Inhalt des Generic Mapping Channels, welcher Bestandteil der
Prozessdaten ist.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse N

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 546d/ 222h

Webserver 546
Serviceprotokoll

Befehl lesen G160

Befehl schreiben H160xxxxXx
Display
‘ Menu PARAM CHANGBPTION GENMAP

Wertebereich

Wert Display | Beschreibung Kapitel
0 (default) | TARGET, Target Value 5.1.14
1 OS DEG| Output Stage Temperature 5.9.1
2 VM DEG,| Virtual Motor Temperature 5.9.2

SIKO A4
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Parameter

5.5.7

SIKO A4

Wert Display | Beschreibung Kapitel
3 C VOLT | Voltage of Control 5.9.3
4 P VOLT | Voltage of Output Stage 594
5 MotCur | Motor Current 5.9.5
6 POS Actual Position 5.9.6
7 VEL Actual Rotational Speed 5.9.7
8 OVLOAd Overload 5.9.8
9 ConErr | Actual Contouring Error 5.9.9
10 ERROR | Actual Error 3.3.2.1
Configuration

Dieser Parameter konfiguriert diverse Funktionen des Stellantriebs.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned16

Zugriff rw

PNU 2849d/ B21h

Webserver 2849
Serviceprotokoll

Befehl lesen G061

Befehl schreiben HOB61xxxxx
Display

Menl ‘ PARAM CHANGEBPTION CONFIG

Wertebereich

Bit Beschreibung

0 SHICP (Secure Host IP Configuration Protocol)
0 = ausgeschaltet
1 =eingeschaltet efaulf

Anderungen werden erst nach einem Reset tibernommen.

1 Webserver
0 = ausgeschaltet
1 = eingeschaltet defaul)

Anderungen werden erst nach einem Reset (lbernommen.

2 Parameterzugriff tber Webserver
0 = ausgeschaltet
1 =eingeschaltet defaul)

Anderungen werden erst nach einem Reset tlbernommen.
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Parameter

5.5.8

SIKO A4

Bit

Beschreibung

FTP Server

0 = ausgeschaltet

1 = eingeschaltet defaul)

Anderungen werden erst nach einem Reset tibernommen.

FTP Server Administratorrechte

0 = nein defaul)

1=ja

Anderungen werden erst nach einem Reset tbernommen.

PROFINET Diagnosealarme
0 = nein (default)
l=ja

Auto-Reset im Zustand EXCEPTION
0 = ausgeschaltet (default):

Im Zustand EXCEPTION stellt der Antrieb die Teilnahme am Netzwerkverkel
und ist nicht mehr ansprechbar. Um diesen Zustand zu verlassen, ist ein Poy
On Reset erforderlich.

1 = eingeschaltet:

Im Zustand EXCEPTION fuhrt der Antrieb automatisch einen Reset durch. N
dem Neustart wird die Stérung EXCEPTION ausgeldst.

Reservierf immer O

S-Command

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 3073d/ CO1h
Webserver 3073
Serviceprotokoll

Befehl lesen -

Befehl schreiben Sxxxxx [ K
Display

Menu PARAM CHANGEPTION LOAdP

Wertebereich

Wert Display | Serviceprotokoll | Beschreibung

0 NO - keine Funktion

1 ALL S11100 Alle Parameter (C, N, S und V) auf
Werkseinstellung zuriicksetzen
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Parameter

5.6

5.6.1

SIKO A4

Wert Display | Serviceprotokoll | Beschreibung

2 StAnd | S11101 Nur Standardparameter (Klasse S) auf
Werkseinstellunguriicksetzen

3 CONTR | S11102 Nur Reglerparameter (Klasse C)auf
Werkseinstellung zuriicksetzen

4 VISUAL | S11003 Nur Visualisierungsparameter (Klasse V) g
Werkseinstellung zurticksetzen

5 NETW | S11004 Nur Netzwerkparameter (Klasse N)auf
Werkseinstellung zurticksetzen

6 AckErr | S11103 Stbérung quittieren

7 CALlb | S11104 Kalibrieren

8 dLErr S11105 Stoérungsspeicher (Klasse E) l6schen

9 RESET | K Warmstart durchfiihren

kein default

Reglerparameter

Controller Parameter P

DieEinstellung gilt fir alle Betriebsarten.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integerl16

Zugriff rw

PNU 1537d/ 601h
Webserver 1537
Serviceprotokoll

Befehl lesen G000

Befehl schreiben HOOOXXXxxX
Display

Menu PARAM CHANGEONTRCPAr P

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

13 500

300 (default)
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5.6.2

5.6.3

SIKO A4

Parameter

Controller Parameter |

Die Einstellung gilt fiir alle Betriebsarten.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 1538d/ 602h

Webserver 1538
Serviceprotokoll

Befehl lesen G001

Befehl schreiben HOO1xXxxxX
Display

Menl PARAM CHANGEONTRCPAr |

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

03 500

2 (default)

Controller Parameter D

Die Einstellung gilt fir alle Betriebsarten.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse C

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integer16

Zugriff rw

PNU 1539d/ 603h
Webserver 1539
Serviceprotokoll

Befehl lesen G002

Befehl schreiben HOO2xxxxx
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Parameter

Display

Menu

PARAM CHANGEONTRCPAr D

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

03 500

0 (default)

5.7 Digitale Ein-/Ausgabe

5.7.1

Digital Input 1 Functionality

Dieser Parameter legt die Funktionalitdt vom Digitaleingang 1 fest.
Wird einWert groRer O eingestellt, ist dem Digitaleingang eine Funktion zugewiesen.

Der Funktionszustand kann aus dem Register Digital Input Functionalities State ausgelesen

werden.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1025d/ 401h

Webserver 1025
Serviceprotokoll

Befehl lesen G049

Befehl schreiben HO49xxxxx
Display
‘ Menu PARAM CHANGEIG IO\ FDI 1

Wertebereich

Wert Display | Beschreibung
0 (default) | GENERL AllgemeineVerwendung
Dem Digitaleingangst keine Funktion zugeordnet.
1 LIMSw1 | Endschaltef
2 LIMSw2 | Endschalter 2
3 INch2P | Tippbetrieb 2 positive Richtung
4 INch2N | Tippbetrieb 2 negative Richtung
5 CALIb | Kalibrieren
6 AcKErr | Stdrung quittieren

SIKO A4
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Parameter

Wert Display | Beschreibung

7 INchl Tippbetrieb 1 Richtung wie programmiert
8 PCMAbS PCM Stambsolut

9 PCMIN1| PCM Eingang 1

10 PCMIN2| PCM Eingang 2

11 PCMIN3| PCM Eingang 3

12 INch1P | Tippbetrieb 1 positive Richtung

13 INch1N | Tippbetrieb 1 negative Richtung

14 PCMREL PCM Stantelativ

15 RESET | Warmstart ausfiihren

Tabeller: Konfiguration Digitaleing&nge

5.7.2 Digital Input 2 Functionality
Dieser Parameter legt die Funktionalitdt vom Digitaleingang 2 fest.
Wird ein Wert gré3er 0 eingestellt, ist dem Digitadgang eine Funktion zugewiesen.

Der Funktionszustand kann aus dem Register Digital Input Functionalities State ausgelesen
werden.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8
Zugriff rw

PNU 1026d/ 402h
Webserver 1026
Serviceprotokoll

Befehl lesen G050

Befehl schreiben HO50xxxxX
Display

Menu PARAM CHANGEIG IO\ F DI 2

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
, 35 -
0 (default)

Beschreibung sieh&abelle7.
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5.7.3 Digital Input 3 Functionality
Dieser Parameter legt die Funktionalitéat vom Digitaleingang 3 fest.
Wird ein Wert grof3er O eingestellt, ist dem Digitalgang eineFunktion zugewiesen.

Der Funktionszustand kann aus dem Register Digital Input Functionalities State ausgelesen
werden.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 1027d/ 403h

Webserver 1027
Serviceprotokoll

Befehl lesen G051

Befehl schreiben HO51xxxxx
Display

Menu PARAM CHANGEIG IO\ F DI 3

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
, 35 .
0 (default)

Beschreibung sieh&abelle?.

5.7.4 Digital Input 4 Functionality
Dieser Parameter legt die Rdionalitat vom Digitaleingang 4est.
Wird ein Wert gré3er 0 eingestellt, ist dem Digitadgang eine Funktion zugewiesen.

Der Fuktionszustand kann aus dem Register Digital Input Functionalities State ausgelesen
werden.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
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PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 1028d/ 404h
Webserver 1028
Serviceprotokoll
Befehllesen G052
Befehl schreiben HO52xxxXX
Display
Menl PARAM CHANGEIG IO\ F DI 4
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
, 35 -
0 (default)

Beschreibung sieh&abelle7.

5.7.5 Digital Inputs Polarity

Dieser Parameter legt das Schaltverhalten fur jeden Digitaleingang individuell fest.
Jedem Digitaleingang ist ein Bit zugeordnet, Uiber dhs Schaltlogik definiert wd.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 1030d/ 406h
Webserver 1030

Serviceprotokoll

Befehl lesen G054
Befehl schretn HO54xxxxx

Wertebereich

Bit Menl Beschreibung

0 PARANCHANGEDIG IO\ P DI 1 Polaritat Digitaleingang 1
1 PARAM CHANGEIG IO\ P DI 2 Polaritat Digitaleingang 2
2 PARAM CHANGEIG IO\ P DI 3 Polaritat Digitaleingang 3
3 PARAM CHANGEIG IO\ P DI 4 Polaritat Digitaleingang 4
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Bit Menii Beschreibung
43 7 nicht belegt

Bit-Wert Display Beschreibung
0 (default) | HIGH positive Logik
1 LOW negative Logik

5.7.6

Digital Input Functionalities State

In diesem Register werden die Zustande der Digitaleingdnge gemal ihrer eingestellten
Funktionalitat abgebildet. Jeddfunktion ist ein Bit zugeordnet.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned32

Zugriff ro

PNU 1029d/ 405h

Webserver 1029
Serviceprotokoll

Befehl lesen Uu1029

Befehl schreiben -

Display

Menu

Wertebereich

o
—

Beschreibung

Endschalter 1

Endschalter 2

Tippbetrieb 2 positive Richtung

Tippbetrieb 2 negative Richtung

Kalibrieren

Stoérung quittieren

Tippbetrieb 1 Richtung wie programmiert

PCM Starbsolut

PCMEingang 1

OO N/O|O|A|W|N|FL|O

PCM Eingang 2

[EEN
o

PCM Eingang 3

=
[N

Tippbetrieb 1 positive Richtung
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Bit Beschreibung

12 Tippbetrieb 1 negative Richtung
13 PCM Start relativ

14 Warmstart durchfiihren

153 31 nicht belegt

kein default

Tabelle8: Zustande der Digitaleingdnge

5.7.7 Digital Inputs State

Allgemeine Eigenschaften
EEPROM no
Klasse PD
Einheit -

PROFINET
Datentyp Unsigned16
Zugriff ro
PNU 257d/ 101h
Webserver 257

Serviceprotokoll
Befehl lesen B0O05(Dezimalformat)
Befehl schreiben -

Display
Menl ‘ PARAM RoPARMI4321

Datentyp UINT
Bit Beschreibung
0 Zustand Digitaleingang 1
1 Zustand Digitaleingang 2
2 Zustand Digitaleingang 3
3 Zustand Digitaleingang 4
o 3 -1 nicht belegt
kein default

5.7.8 Digital Output 1 Functionality

Dieser Parameter legt die Funktion des Digitalausgangs 1 fest.

Mit dieser Einstellung wird die Bitposition im Digital OutpiStatus Register festgelegtie
den Zustand des Digitalausgangs bestimmt.

SIKO A4 Datum:25.08.2022 Art. Nr. 89468 And. Stand155 22 Seite80von 128



5.7.9

Parameter

Allgemeine Eigeschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff rw

PNU 769d/ 301h

Webserver 769
Serviceprotokoll

Befehl lesen G046

Befehl schreiben HO46XxxXXxX

Display

‘ Menii

PARAM CHANGEIG IO\ FDO 1

Wertebereich

Wert Display | Beschreibung

0 (default) | GENERL Allgemeine Verwendung
Die Steuerung des Digitalausgangs erfolgt direkt Uber das Bit [
in den Prozessdaten.

1 FAULT | Bei einer Stérung wird der Ausgang aktiv geschaltet.

2 INPOS | Der Zustand des Bits Inpos iBustandswort definiert den Zustang
des Digitalausgangs.

3 ON Der Ausgang ist permanent eingeschaltet.

4 OP EN | Der Ausgang ist im Zustand Betrieb freigegeben aktiv.

5 NOTMO\ Antrieb steht

Digital Outputs Polarity

Dieser Parameter legt d&chaltverhalten fiir jeden Digitalausgang individuell fest.
Jedem Digitalausgang ist ein Bit zugeordnet, Uber dasSchaltlogik definiert wird.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 771d /303h
Webserver 771
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Serviceprotokoll
Befehl lesen G048
Befehl schreiben HO48xxxxx
Wertebereich
Bit Menl Beschreibung
0 PARAM CHANGEIG IO\ P DO 1 | Polaritat Digitahusgandl
13 7 nicht belegt
Bit-Wert Display Beschreibung
0 (default) | HIGH positive Logik
1 LOW negative Logik

5.7.10 Digital Output Functionalities State

Aus diesem Register konnen die Funktionszustande ausgelesen werden, die dem
Digitalausgang zugeordnet werden kdénnen.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned32

Zugriff ro

PNU 770d / 302h

Webserver 770
Serviceprotokoll

Befehl lesen uo770

Befehl schreiben -

Display

Menu -

Wertebereich

Bit Beschreibung

0 Stérung

0 = keine Storung

1 = Stérung aktiv

1 Inpos

0 = Istwertau3erhalb des Positionierfensters
1 = Istwert innerhalb des Positionierfensters
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Bit Beschreibung
2 Ausgang ein
Das Bit ist permanent gesetzt.
3 Betrieb freigegeben
0 = Betrieb nicht freigegeben
1 = Betrieb freigegeben
4 Antrieb steht
0 = Antrieb steht nicht
1 = Antrieb steht
53 31 nicht belegt
kein default

5.7.11 Digital Outputs Control

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse PD

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned16

Zugriff rw

PNU 1d/ 1h

Webserver 1
Serviceprotokoll

Befehl lesen G060

Befehlschreiben HOB0xxxxx
Display

Meni -

Wertebereich

Bit Beschreibung

0 Digitalausgang 1
13 15 Reserviert, immer 0
kein default

5.7.12 Service Interface Baud Rate

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit -
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Paraneter

PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff rw
PNU 545d / 221h
Webserver 545
Serviceprotokoll
Befehl lesen G025
Befehl schreiben HO25xxxxX
Display
Menl PARAM CHANGEIG 10\ BAUD

Wertebereich

Wert Display | Beschreibung
0 19.2 19.2kBit/s
1 (default) | 57.6 57.6kBit/s
2 115.2 115.2kBit/s
3 9.6 9.6 kBit/s
5.8 Position Control Mode

5.8.1 PCM Position 1

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 2338d/922h

Webserver 2338
Serviceprotokoll

Befehl lesen E10

Befehl schreiben F1O+XXXXXXX
Display

Menu PARAM CHANGECM PCM SET\1POS 1
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Wertebereich

Wert Display Beschreibung

- ,53-1. 3

0 (default)

5.8.2 PCM Position 2

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 2339d / 923h

Webserver 2339
Serviceprotokoll

Befehl lesen E11l

Befehl schreiben F114+XxXXxXxxX
Display

Menu PARAM CHANGECM PCM SET\2POS 2

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-.,53-1. 3

0 (default)

5.8.3 PCM Position 3

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 2340d / 924h

Webserver 2340
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Serviceprotokoll
Befehl lesen E12
Befehl schreiben F12+XXXXXXX
Display
Menu PARAM CHANGECM PCM SET\3POS 3

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

-, 53-1.

3

0 (default)

5.8.4 PCM Position 4
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse S
Einheit Benutzereinheiten
PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff rw
PNU 2341d/ 925h
Webserver 2341
Serviceprotokoll
Befehl lesen E13
Befehl schreiben F134+XXXXXXX
Display
Menu PARAM CHANGECM PCM SET\4POS 4
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
-.,53-1. 3
0 (default)
5.8.5 PCM Position 5

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit Benutzereinheiten
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PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff rw
PNU 2342d / 926h
Webserver 2342
Serviceprotokoll
Befehl lesen E1l4
Befehl schreiben FL4+XXXXXXX
Display
Menl PARAM CHANGECM PCM SET\5POS 5

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

-.,58-1.

0 (default)

5.8.6 PCM Position 6

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit Benutzereinheiten
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff rw

PNU 2343d/927h
Webserver 2343
Serviceprotokoll

Befehl lesen E15

Befehl schreiben F15+Xxxxxxxx
Display

Menl PARAM CHANGECM PCM SET\6POS 6

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

-.,53-1.

3

0 (default)
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5.8.7 PCM Position 7
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse S
Einheit Benutzereinheiten
PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff rw
PNU 2344d / 928h
Webserver 2344
Serviceprotokoll
Befehl lesen El6
Befehl schreiben F16+XXXXXXX
Display
Menu PARAM CHANGECM PCM SET\7POS 7
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
-.,53-1. 3
0 (default)
5.8.8 PCM Acceleration 1

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100% | 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl16

Zugriff rw

PNU 2370d / 942h
Webserver 2370
Serviceprotokoll

Befehl lesen G100

Befehl schreiben H100xxxxx
Display

Meni PARAM CHANGECM PCM SET\1ACC 1
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Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

13 100

50 (default)

5.8.9 PCM Acceleration 2
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse S
Einheit %, 100 %] 4 U/s?
PROFINET
Datentyp Integer16
Zugriff rw
PNU 2371d/943h
Webserver 2371
Serviceprotokoll
Befehl lesen G101
Befehl schreiben H101xxxxx
Display
Meni PARAM CHANGECM PCM SET\2ACC 2
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
13 100
50 (default)
5.8.10 PCM Acceleration 3

SIKO A4

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100%]| 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 2372d / 944h
Webserver 2372
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Serviceprotokoll
Befehl lesen G102
Befehl schreiben H102XxxxXX
Display
Menu PARAM CHANGECM PCM SET\3ACC 3

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

13 100

50 (default)

5.8.11 PCM Acceleration 4

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100%| 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integer16

Zugriff rw

PNU 2373d / 945h
Webserver 2373
Serviceprotokoll

Befehl lesen G103

Befehl schreiben H103xXxxXX
Display

Menu PARAM CHANGECM PCMSET 4 ACC 4

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

13 100

50 (default)

5.8.12 PCM Acceleration 5

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit %, 100%| 4 U/s?
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PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff rw
PNU 2374d / 946h
Webserver 2374
Serviceprotokoll
Befehl lesen G104
Befehl schreiben H104xxxxX
Display
Menl PARAM CHANGECM PCM SET\RACC 5

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

13 100

50 (default)

5.8.13

PCM Acceleration 6

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100% | 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integer16

Zugriff rw

PNU 2375d /947h

Webserver 2375
Serviceprotokoll

Befehl lesen G105

Befehl schreiben H105xxxxx
Display

Meni PARAM CHANGECM PCM SET\GACC 6

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

13 100

50 (default)
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5.8.14

5.8.15

SIKO A4

Parameter

PCM Acceleration 7
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse S
Einheit %, 100%| 4 U/s?
PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff rw
PNU 2376d / 948h
Webserver 2376
Serviceprotokoll
Befehl lesen G106
Befehl schreiben H106xXXXX
Display
Menl PARAM CHANGECM PCM SET\7TACC 7
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
13 100
50 (default)
PCM Velocity 1

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integerl16
Zugriff rw

PNU 2402d/ 962h
Webserver 2402
Serviceprotokoll

Befehl lesen G120

Befehl schreiben H120xxxxx
Display

Menu PARAM CHANGEFCM PCM SET\1VEL 1
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5.8.16

5.8.17

SIKO A4

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/,*26 -

e91l, *, 6 -

e93, *46 -

10 (default)

PCM Velocity 2

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integer16

Zugriff rw

PNU 2403d/ 963h
Webserver 2403
Serviceprotokoll

Befehl lesen G121

Befehl schreiben H121xxxxx
Display

Menu PARAM CHANGECM PCM SET\2VEL 2

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/,*26 -

e91, *,6 -

e93, *46 -

10 (default)

PCM Velocity 3

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit U/min
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5.8.18

SIKO A4

Parameter

PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff rw
PNU 2404d/ 964h
Webserver 2404
Serviceprotokoll
Befehl lesen G122
Befehl schreiben H122XxXXxX

Display

Menii

PARAM CHANGECM PCM SET\3VEL 3

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/,*26 -

e91l, *,6 -

e93, *46 -

10 (default)

PCM Velocity 4

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integerl16

Zugriff rw

PNU 2405d/ 965h

Webserver 2405
Serviceprotokoll

Befehl lesen G123

Befehlschreiben H123xxxxx

Display

Menl

PARAM CHANGECM PCM SET\4VEL 4

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/ ,*26 -

e91,*,6 -

e93, *46 -

10 (default)
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5.8.19

5.8.20

SIKO A4

PCM Velocity 5

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 2406d/ 966h

Webserver 2406
Serviceprotokoll

Befehl lesen G124

Befehl schreiben H124xxxxx

Display

Menu

PARAM CHANGECM PCM SET\5VEL 5

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/ , * 2% -

e91l, *,6 -

e93, *46 -

10 (default)

PCM Velocity 6

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integer16

Zugriff rw

PNU 2407d/ 967h

Webserver 2407
Serviceprotokoll

Befehl lesen G125

Befehlschreiben H125xxxxx

Display

Menu

PARAM CHANGECM PCM SET\6VEL 6
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5.8.21

5.8.22

SIKO A4

Parameter

Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/,*26 -

e91l, *, 6 -

e93, *46 -

10 (default)

PCM Velocity 7

Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes

Klasse S

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integerl6
Zugriff rw

PNU 2408d/ 968h
Webserver 2408
Serviceprotokoll

Befehl lesen G126

Befehl schreiben H126xXXXX
Display

Menu PARAM CHANGECM PCM SET\WEL 7
Wertebereich

Wert Display Beschreibung
e9/ , * 2% -

e91, *,6 -

e93, *46 -

10 (default)

PCM Deceleration 1

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse S
Einheit %, 100% | 4 U/s?
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5.8.23

SIKO A4

PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff rw
PNU 2434d/ 982h
Webserver 2434
Serviceprotokoll
Befehl lesen G140
Befehl schreiben H140xxxxx
Display
Menl PARAM CHANGECM PCM SET\IDEC 1

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-3 - - 101% = Die Verzogerung wird durch
Parameter PCM Acceleration 1 bestimmt.

101 (default)

PCM Deceleration 2

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100% | 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 2435d/ 983h
Webserver 2435
Serviceprotokoll

Befehl lesen G141

Befehl schreiben H141xxxxx
Display

Menl PARAM CHANGECM PCMSET 2 DEC 2

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-3 - - 101 % = Die Verzogerung wird durch
Parameter PCM Acceleration 2 bestimmt.

101 (default)
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5.8.24

5.8.25

SIKO A4

PCM Deceleration 3

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100%| 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl6
Zugriff rw

PNU 2436d/ 984h
Webserver 2436
Serviceprotokoll

Befehl lesen G142

Befehl schreiben H142xxxxx

Display

Menii

PARAM CHANGECM PCM SET\3DEC 3

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-3 - - 101 % = DieVerzdgerung wird durch
Parameter PCM Acceleration 3 bestimmt.

101 (default)

PCM Deceleration 4

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100% | 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl16
Zugriff rw

PNU 2437d/ 985h
Webserver 2437
Serviceprotokoll

Befehl lesen G143

Befehl schreiben H143xxxxx

Display

Menu

PARAM CHANGECM PCM SET\ADEC 4
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5.8.26

5.8.27

SIKO A4

Parameter

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-3 - - 101% = Die Verzégerung wird durch
Parameter PCM Acceleration 4 bestimmt.

101 (default)

PCM Deceleration 5
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse S
Einheit %, 100% | 4 U/s?
PROFINET
Datentyp Integer16
Zugriff rw
PNU 2438d/ 986h
Webserver 2438
Serviceprotokoll
Befehl lesen G144
Befehl schreiben H144xXXXX
Display
Menl PARAM CHANGECM PCM SET\EDEC 5
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
-3 - - 101% = Die Verzogerung wird durch
Parameter PCM Acceleration 5 bestimmt.
101 (default)
PCM Deceleration 6

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100%| 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 2439d/ 987h
Webserver 2439
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5.8.28

SIKO A4

Serviceprotokoll
Befehl lesen G145
Befehl schreiben H145xxxxX
Display
Menu PARAM CHANGECM PCM SET\EDEC 6

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-3 - - 101% = Die Verzogerung wird durch
Parameter PCM Acceleration 6 bestimmt.

101 (default)

PCM Deceleration 7

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse S

Einheit %, 100%| 4 U/s?
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff rw

PNU 2440d/ 988h
Webserver 2440
Serviceprotokoll

Befehl lesen G146

Befehl schreiben H146xXXXX
Display

Menl PARAM CHANGECM PCM SET\TDEC 7

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

-3 - - 101 % = Die Verzogerung wird durch
Parameter PCM Acceleration 7 bestimmt.

101 (default)

Datum:25.08.2022

Art. Nr. 89468
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Parameter

5.9

591

5.9.2

SIKO A4

Gerateinformationen

Output Stage Temperature

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit 1/10 °C
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff ro

PNU 2561d/ AO1h

Webserver 2561
Serviceprotokoll

Befehl lesen BOOO

Befehl schreiben

Display

Menii

PARAM RoPARM®S DEG

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Virtual Motor Temperature

Motortemperatur auf Basis eines thermischen Modells 2. Ordnung.

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no
Klasse -

Einheit 1/10 °C
PROFINET

Datentyp Integerl6
Zugriff ro

PNU 2575d/ AOFh
Webserver 2575
Serviceprotokoll

Befehl lesen BOO7
Befehl schreiben -

Datum:25.08.2022

Art. Nr. 89468

And. Stand155 22
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Parameter

Display
Menl PARAM RoPARAM DEG
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
kein default

5.9.3 Voltage of Control

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit 1/120 v
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff ro

PNU 2562d/ A02h
Webserver 2562
Serviceprotokoll

Befehl lesen B0OO1

Befehlschreiben -

Display

Menu PARAM RoPARE VOLT

Wertebereich

Wert Display

Beschreibung

kein default

594 Voltage of Output Stage

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no
Klasse -
Einheit 1/10 Vv

S|:K,b AR4 Datum:25.08.2022
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5.9.5

SIKO A4

Parameter

PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff ro
PNU 2563d/ AO3h
Webserver 2563
Serviceprotokoll
Befehl lesen B002

Befehl schreiben

Display

Menii

PARAM RoPARR VOLT

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

Motor Current

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit mA
PROFINET

Datentyp Integerl6

Zugriff ro

PNU 2565d/ AO5h

Webserver 2565
Serviceprotokoll

Befehl lesen B004

Befehl schreiben -

Display

Menu

PARAM RoPARMOotCur

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

Datum:25.08.2022 Art. Nr. 89468 And. Stand155 22

Seite103von 128



Parameter

5.9.6 Actual Position
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM no
Klasse -
Einheit Benutzereinheiten
PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff ro
PNU 2566d/ AO6h
Webserver 2566
Serviceprotokoll
Befehl lesen z
Befehl schreiben -
Display
Menl PARAM RoPARROS
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
kein default
5.9.7 Actual Rotational Speed

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit U/min
PROFINET

Datentyp Integerl16

Zugriff ro

PNU 2567d/ AO7h

Webserver 2567
Serviceprotokoll

Befehl lesen V

Befehl schreiben -

Display

Menl

PARAM RoPARNEL

SIKO A4

Datum:25.08.2022
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Parameter

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

kein default
5.9.8 Overload

Allgemeine Eigenschaften
EEPROM no
Klasse -
Einheit %

PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2576d/ A10h
Webserver 2576

Serviceprotokoll
Befehl lesen B0OO8
Befehl schreiben -

Display
Menl PARAM RoPARA®VLOAD

Wertebereich
Wert Display Beschreibung
kein default

5.9.9 Actual Contouring Error

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM no

Klasse -

Einheit Schritte
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff ro

PNU 2577d/ Allh

Webserver 2577

AR4

Datum:25.08.2022

Art. Nr. 89468
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Parameter

Serviceprotokoll

Befehl lesen E99

Befehl schreiben -

Display

Menu PARAM RoPAREONErr

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

kein default

5.9.10 GearReduction

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse -

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integerl6
Zugriff ro

PNU 2571d/ AOBh
Webserver 2571
Serviceprotokoll

Befehl lesen A4

Befehl schreiben -
Display

Menl PARAM RoPARREduc

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

kein default

5.9.11 Encoder Resolution

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse -
Einheit Schritte

SIKO A4 Datum:25.08.2022 Art. Nr. 89468 And. Stand155 22
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Parameter

PROFINET
Datentyp Integerl6
Zugriff ro
PNU 2573d/ AODh
Webserver 2573
Serviceprotokoll
Befehl lesen G034
Befehlschreiben -

Display

Menii

PARAM RoPARENCRES

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

5.9.12 Serial Number

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse -

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff ro

PNU 2568d/ A08h

Webserver 2568
Serviceprotokoll

Befehl lesen A5

Befehl schreiben -

Display

Menu

PARAM RoPARASEr No

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

SIKO A4

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.9.13

5.9.14

SIKO A4

SW Motor Controller

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse -

Einheit -
PROFINET

Datentyp Integer32

Zugriff ro

PNU 2570d/ AOAh

Webserver 2570
Serviceprotokoll

Befehl lesen Al

Befehl schreiben -

Display

Menu

PARAM RoPARNErDrv

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

SWEthernet Module

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM

yes

Klasse

Einheit

PROFINET

Datentyp

Integer32

Zugriff

ro

PNU

Webserver

Serviceprotokoll

Befehl lesen

A2

Befehl schreiben

Display

Menl

PARAM RoPARNErMod

Datum:25.08.2022

Art. Nr. 89468
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5.9.15

5.9.16

SIKO A4

Parameter

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Production Date
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse -
Einheit DDMMJJJJ
PROFINET
Datentyp Integer32
Zugriff ro
PNU 2569d/ A09h
Webserver 2569
Serviceprotokoll
Befehl lesen A6
Befehl schreiben -
Display
Menii PARAM RoPARMBtProd
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
kein default
Device ID

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse -
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2574d/ AOEh
Webserver 2574

Datum:25.08.2022

Art. Nr. 89468
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Parameter

5.9.17

SIKO A4

Serviceprotokoll

Befehl lesen

Befehl schreiben

Display

Menii

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

3

AG24

Generic Mapping Channel

Im Generic Mapping Channel kbnnen Génfitemationen Ubertragen werden

(sieheKapitel5.5.6).

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM

no

Klasse

PD

Einheit

PROFINET

Datentyp

Integer32

Zugriff

ro

PNU

260d/ 104h

Webserver

260

Serviceprotokoll

Befehl lesen

Befehl schreiben

Display

Menu

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.10 Stérungsspeicher
5.10.1 Number of Errors
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse E
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2817d/ BO1lh
Webserver 2817
Serviceprotokoll
Befehl lesen JOO
Befehl schreiben -
Display
Menu PARAM ErrBUFErr No
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
kein default
5.10.2 Error Number 1

AllgemeineEigenschaften

EEPROM yes
Klasse E
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2818d/ B0O2h
Webserver 2818
Serviceprotokoll
Befehl lesen Jo1
Befehl schreiben -
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Paramete

5.10.3

5.10.4

SIKO A4

Display

Menu

PARAM ErrBuFErT 01

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Error Number 2

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse E

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff ro

PNU 2819d/ BO3h

Webserver 2819
Serviceprotokoll

Befehl lesen Jo2

Befehl schreiben -

Display

Menl

PARAM ErrBUFerr 02

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Error Number 3

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse E
Einheit -

Datum:25.08.2022
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Parameter

PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2820d/ B0O4h
Webserver 2820
Serviceprotokoll
Befehl lesen JO3
Befehl schreiben -

Display

Menii

PARAM ErrBUFErr 03

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

5.10.5 Error Number 4

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse E

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff ro

PNU 2821d/ BO5h

Webserver 2821
Serviceprotokoll

Befehl lesen Jo4

Befehl schreiben -

Display

Menu

PARAM ErrBuUFErT 04

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

SIKO A4

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.10.6 Error Number 5
AllgemeineEigenschaften
EEPROM yes
Klasse E
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2822d/ BO6h
Webserver 2822
Serviceprotokoll
Befehl lesen JO5
Befehl schreiben -
Display
Menu PARAM ErrBuFErT 05
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
kein default
5.10.7 Error Number 6

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes

Klasse E

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff ro

PNU 2823d/ BO7h

Webserver 2823
Serviceprotokoll

Befehl lesen JO6

Befehl schreiben -

Display

Menl

PARAM ErrBUFErr 06

SIKO A4

Datum:25.08.2022
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5.10.8

5.10.9

SIKO A4

Parameter

Wertebereich

Wert

Display

Beschreibung

kein default

Error Number 7
Allgemeine Eigenschaften
EEPROM yes
Klasse E
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2824d/ B0O8h
Webserver 2824
Serviceprotokoll
Befehl lesen JO7
Befehl schreiben -
Display
Menu PARAM ErrBuFErT 07
Wertebereich
Wert Display Beschreibung
kein default
Error Number 8

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse E
Einheit -
PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2825d/ BO9h
Webserver 2825

Datum:25.08.2022
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Parameter

5.10.10

5.10.11

SIKO A4

Serviceprotokoll

Befehl lesen

JOo8

Befehl schreiben

Display

Menii

PARAM ErrBUFErr 08

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

Error Number 9

AllgemeineEigenschaften

EEPROM yes

Klasse E

Einheit -
PROFINET

Datentyp Unsigned8

Zugriff ro

PNU 2826d/ BOAh

Webserver 2826
Serviceprotokoll

Befehl lesen JO9

Befehl schreiben -

Display

Menu

PARAM ErrBuFErT 09

Wertebereich

Wert

Display Beschreibung

kein default

Error Number 10

Allgemeine Eigenschaften

EEPROM yes
Klasse E
Einheit -
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Serviceprotokoll

6.1

6.1.1

6.1.2

6.1.3

SIKO A4

PROFINET
Datentyp Unsigned8
Zugriff ro
PNU 2827d/ BOBh
Webserver 2827
Serviceprotokoll
Befehl lesen J10
Befehl schreiben -
Display
Menii PARAM ErrBuFErTr 10

Wertebereich

Wert Display Beschreibung

kein default

Serviceprotokoll

Wenn ein Prozessdatenaustausch mit einem Netzwerkmaster stattfinde
das Schreiben von Parametern und das Ausfiihren von Befehlen tber d
Serviceprotokoll nicht méglich. Der Antrieb antwortet in diesem Fall mit
dem Fehlercode "?03", keine Bedienhoheit.

Allgemein

Das Serviceprotokoll erméglicht die Parametrierung und Steuerung des Antriebs mit ASCII
Befehlen tUber eiRSCHTerminal

Kommunikation

Einstellungen

Verfligbare Baudraten: 9iBit/s / 19.2 kBit/s / 57.6 kBit/s (Werkseinstellung), 115.RBit/s
Weitere Einstellungen: keine Paritét, 8 Datenbits, 1 Stoppbit, kein Handshake

ASCIliBefehle

Ein ASCiBefehl besteht as einem ASGHIeichen und zusétzlichen Argumenten wi@z.
Parametradresse, Vorzeichen und Wert.

Die Lange und das Format eines ASR&ehls sind fest definiert.
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Serviceprotokoll

6.1.4 Antworten

ASCHBefehle werden vom Stellantrieb bis auf wenige Ausnahmen mit einem
Terminérungsstring (ASGEeichen ">" + Carriage Return "<CRs¢antwortet. Die Antworten

auf Lesebefehle enthalten zusatzlich Ruckgabewerte. Die Lange und das Format der Antwort
sind fUr jecen ASCHBefehl fest definiert.

6.2 Befehle

6.2.1 Fahrauftrag starten
Befehl Beschreibung Kapitel
M Positioniermodus: 6.6

- Start des Positioniervorgangs auf programmierten Sollwert
Drehzahlmodus:
- Start Drehzahlmodus

6.2.2 Start Tippbetrieb 1

Befehl Beschreibung Kapitel
Y nur im Positioniermodus 6.6

6.2.3 Start Tippbetrieb 2 positive Verfahrrichtung

Befehl Beschreibung Kapitel
, (2 Antrieb verfahrt in positiver Richtung solange das ASXdichen | 6.6

" permanent gesendewird (nur im Positioniermodus).

6.2.4 Start Tippbetrieb 2 negative Verfahrrichtung

Befehl Beschreibung Kapitel
. (2E) Antrieb verfahrt in negativer Richtung solange das ASteichen| 6.6

." permanent gesendet wird (nur im Positioniermodus).

6.2.5 Fahrauftrag im Positioniermodus abbrechen
Befehl Beschreibung Kapitel
I (49) Motor bleibt in Regelung 6.6
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Serviceprotokoll

6.2.6

6.2.7

6.2.8

6.2.9

6.2.10

6.2.11

SIKO A4

Motor Stopp schnell

ACHTUNG

Ist zum Zeitpunkt des "NBefehls ein Schleppfehler vorhanden, wird der
Motor freigeschaltet.

Befehl Beschreibung Kapitel
N Motor bremst mit maximaler Verzégerung. Motor bleibt in 6.6
Regelung!
Motor Stopp

ACHTUNG

Ist zum Zeitpunkt desO™Befehls ein Schleppfehler vorhanden, wird der
Motor freigeschaltet.

Befehl

Beschreibung

Kapitel

o

Regelung!

Motor bremst mit programmierter Verzégerung. Motor bleibt irf 6.6

Motor freischalten

Befehl Beschreibung Kapitel

P Motor wird freigeschaltet. 6.6
Werkseinstellung: alle Parameter

Befehl Beschreibung Kapitel

S11100 alle Parameter auf Werkseinstellung zurticksetzen 6.6
Werkseinstellung: Standardparameter

Befehl Beschreibung Kapitel

S11101 nur Standardparameter auf Werkseinstellung zuriicksetzen | 6.6
Werkseinstellung: Reglerparameter

Befehl Beschreibung Kapitel

S11102 nur Reglerparameter auf Werkseinstellung zurticksetzen 6.6
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6.2.12 Werkseinstellung: Visualisierungsparameter

Befehl Beschreibung Kapitel

S1D03 nur Visualisierungsparametauf Werkseinstellung zurticksetzer| 6.6
6.2.13 Werkseinstellung: Netzwerkparameter

Befehl Beschreibung Kapitel

S11004 nur Netzwerkparameteuf Werkseinstellung zuriicksetzen 6.6
6.2.14 Stoérung quittieren

Befehl Beschreibung Kapitel

S11103 aktive Stérung quittieren 6.6
6.2.15 Kalibrieren

Befehl Beschreibung Kapitel

S11104 Stellantrieb kalibrieren 6.6
6.2.16 Stérungsspeicher l6schen

Befehl Beschreibung Kapitel

S11105 Léschen des Stérungsspeichers 6.6
6.2.17 Software Reset

Befehl Beschreibung Kapitel

K SoftwareReset ausfuhren 6.6
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6.3 Ablaufplane

6.3.1 Ablaufplan: Betriebsart Positioniermodus

Im folgenden Ablaufplan ist die Steuerung einer PositionierundgPiositioniermodus Uber das
Serviceprotokoll (siehKapitel 6) dargestellt.

SN = System Satuswort Sart Sorung
x = Bit kann 0 oder 1 sein SSN8 =1
N e ‘ N e ‘ N
Sart Tippen 1 oder 2 « System Satuswort auslesen S6rung quittieren
Befehl Y/ , /. ) L Befehl R ) L Befehl S11103 )
v v
Tippauftrag aktiv — Betrieb freigegeben <

SSN/= x0xx 1000 0001 0000 | —» SSN/=000x 0000 x000 X000 |«

' 4 v N | Fahrauftrag abbrech

Tippauftrag beendet Sollposition eingeben < rautirag abbrechen
SSW= 000x 0000 0000 X000 L Befehl FOO J RN Befenl |
‘ I
Fahrauftrag starten Sollposition erreicht
L Befehl M ) SSA/= 000x 0000 0000 1000 |4
v
Fahrauftrag aktiv
SSN= x1xx 10x0 0001 0000 |«
A
ZAnischenhalt Fahrauftrag fortsetzen
Befehl N oder O Befehl M
- Znischenhalt aktiv

SSWV/= x10x 00x0 0000 0000

Abb.18: Ablaufplan Positioniermodus Serviceprotokoll
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6.3.2 Ablaufplan: Betriebsart Drehzahlmodus

Im folgenden Ablaufplan ist die Steuerung im Drehzajdos tber das Serviceprotokoll
(sieheKapitel 6) dargestellt.

S6rung
SSWV= System Satuswort Sart SNS =1
X = Bit kann 0 oder 1 sein 3 7

(3/stem Satuswort auslesen ) f S6rung quittieren

Y Befehl R P L Befehl S11103 )

v

Betrieb freigegeben
SSA/= 000x 0000 x000 X000 |«

v

(" Solldrehzahl eingeben
Befehl FOO
v
Fahrauftrag starten

L Befehl M )

y v

Solldrehzahl &ndern — Fahrauftrag aktiv
Befehl FOO —» SSV= 01xx x000 000x x000

v

Sopp Fahrauftrag
Befehl N oder O

N\

-

-

N

Abb.19: Ablaufplan Drehzahimodus Serviceprotokoll

6.4 Kodierung Fehlernummer

Fehlerhafte Eingaben werden mit einer Fehlermeldyuigiiert. Eine Fehlermeldung beginnt
immer mit einem Fragezeichen gefolgt von einem zweistelligen Fehlercode. Die Fehlermeldung
wird mit einem Carrige Return "<CR>" abgeschlossen.

Code | Beschreibung

?01 Eingabe einer unzulassig&arameternummer

202 unzulassiger Wertebereich

2?03 keine Bedienhoheit (aktiver Prozessdatenaustausch mit Netzwerkmaster)
2?04 Eingabe wegen Betriebszustand nicht mdglich

?05 Endschalter 1 aktiv
?06 Endschalter 2 aktiv

207 Istwert oder Sollwert »®bere Softwaregrenze
2?08 Istwert oder Sollwert < untere Softwaregrenze
?09 eingegebener Sollwert Ubersteigt Grenzwert

?10 Storung

?11 EEPRGOBKchreibzugriff aktiv

?12 Istwert oder Sollwert < untere Bereichsgrenze
?13 Istwert oder Sollwert > oberBereichsgrenze
?14 Betriebsspannung Endstufe fehlt
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6.5 Beispiele

6.5.1 Sollwert +500 schreiben und lesen

Befehl schreiben: FB-0000500 (10 Zeichen)
Antwort: ><CR> (2 Zeichen)

Befehl lesen: HD(2 Zeichen)

Antwort: +0000500><CR> (10 Zeichen)

6.5.2 Fahrauftragstarten
Befehl: M (1 Zeichen)

Antwort: ><CR> (2 Zeichen)

6.6 ASCIliBefehlsaufbau

Befehl Lange |Zugriff |Antwort |CR |[Lénge |Beschreibung

Ay 2 read XXXXXXXX> | X 10 Gerateinformation (Konstantet
y = Adresse
XXXXXXXX = String

Bywy 4 read EXXXXXXX>| X 10 Gerateinformation
(Aktualwerte)

yyy = Adresse

EXXXxxxx = Wert dezimal

Eyw 3 read EXXXXXXX>| X 10 Parameter lesen (Byte)
yy = Adresse
ExXxxXxxxx = Wert dezimal

Ryy+xxxxxxy 11 write > X 2 Parameter schreiben Byte)
yy = Adresse
ExXxXxXxxxx = Werdezimal

Gyy 4 read XXXXX> X 7 Parameter lesen (Byte)

yyy = Adresse

xxXxxx = Wert dezimal
Hyywxxxxx |9 write  |> X 2 Parameter schreiben (Ryte)
yyy = Adresse

xXxxx = Wert dezimal

I 1 write  |> X 2 Fahrauftrag im
Positioniermodus abbrechen
Jyy 3 read 0xhh> X 6 Storungsspeicher

yy = Adresse

hh = Wert hexadezimal

K 1 write  |> X 2 SoftwareReset

Lx 2 write | > X 2 Positionierungsart
x = Wert dezimal

M 1 write > X 2 Fahrauftrag starten
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Befehl Lange |Zugriff |Antwort |CR |[Lénge |Beschreibung

N 1 write  |> X 2 Motor Stopp schnell

@] 1 write | > X 2 Motor Stopp

P 1 write  |> X 2 Motor freischalten

Q 1 read O0xhh> X 6 FlagRegister
hh = Wert hexadezimal

R 1 read Oxhhll> X 8 SysterrStatuswort
hh = Wert hexadezimal
High-Byte
Il = Wert hexadezimal
LowByte

SXXXXX 6 write > X 2 Systembefehl
xxxxx = Code

TX 2 write | > X 2 Drehrichtung
X = Wert dezimal

UXXXX 5 read bbbb 4 Parameter lesen (Byte)
bbbb = Wert binéar inBig-
EndianFormat

\% 1 read EXXXX> X 7 Istdrehzahl
Exxxx = Wert dezimanhit
Vorzeichen

W 1 read bbbb 4 Positionswert im Binarformat
bbbb = Wert binamn Big-
EndianFormat

Xy 2 write  |> X 2 Betriebsart
y = Wert dezimal

Y 1 write > X 2 Start Tippbetrieb 1

4 1 read EXXXXXXX>| X 10 Positionswert
HxxXxxxxx Wert dezimal

, (2 1 write 0 Start Tippbetrieb 2 positive
Verfahrrichtung

. (2Eh) 1 write 0 Start Tippbetrieb 2 negative
Verfahrrichtung

6.7 Inbetriebnahmehilfen

Die Programmiersoftware ProTbDal dient zur einfachen Inbetriebnahme und Analyse Uber das
Serviceprotokoll. Der Anschluss der RS38Rnittstelle erfolgt tiber das Programmiertool
AIF01 undden Kabeladapter M12/RS28us dem SIKO Zubehdérprogramm.
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EthernetFunktionen

7 EthernetFunktionen

7.1 Webserver

Alle Parameter, die Bestandteil der Prozessdaten sind, kénnen nicht

geandert werden. Die Steuerung des Antriebs Uber den Webserver ist n
maglich. DeiZugriff auf die Prozessdaten Uber das Netzwerk ist nur durg
einen entsprechenden Netzwerkmaster mdglich.

Der eingebaute Webserver ermdglicht die Konfiguration und Parametrierung ohne
Netzwerkmaster Uber die Ethersf&thnittstelle.

Der Webserver ist Ubdre eingestellte IPAdresse erreichbar.

Uber das Menii Configuration kénnen die Einstellungen fiir IP und Ethernet getroffen werden.

Abb.20: Webserver/Configuration

Folgend die Ansicht des Menls ParametersPDigessdaten befinden sich innerhalb der roten
Markierung.

Abb.21: Webserver/Parameters
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